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1 Grundidee des Zustandsbeobachters



2 Luenberger-Beobachter
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3 Gleichungen des Luenberger-Beobachters



4 Storgrofien-Luenberger-Beobachter



5 Stochastische Storungen: System- und Messrauschen



mIi_n P(t) = mIén E(Az(t)Az'(t)) = mIi_n var(Ax(t))
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6 Kalman-Filter
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6 Kalman-Filter

mIicn P(t) = mIi{nE(AZB(t)ACUT(t)) =
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Nichtlineare Systeme:
Extended Kalman-Filter
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7 Testmodell Gleichstromnebenschlussmaschine
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Luenberger-Beobachter:

As = 4eig(As)
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Kalman-Filter:
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7 Testmodell Gleichstromnebenschlussmaschine
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Stell- und Storsignale fiir alle Simulationen
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9 Simulationsergebnisse, exaktes Modell




Luenberger-Beobachter Kalman-Filter

Identische Struktur (stationér)

Stationar genau mit Storgroflenmodell

[ aus Dynamikvorgabe Dynamik nicht in Auslegung beriicksichtigt

Rauschen nicht in Auslegung beriicksichtigt k aus System- und Messrauschen

» Simulationen & Messungen zur Bestatigung benotigt!

10 Restumee
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Simulationsergebnisse, Parameteranderung R° = 1,2 R im realen Modell



stationare, mittelwertireie, weille, gaufische, unkorrelierte Rauschprozesse
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Geforderte Eigenschaften an das System- und Messrauschen



