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8.2 Beispielaufgaben mit Lösungen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 325



X Inhaltsverzeichnis

8.2.1 Kontinuierliche Modellbildung für ein Dreitanksystem . . 325
8.2.2 Ereignisdiskrete und hybride Modellbildung am

Dreitanksystem . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 330
8.2.3 Nichtparametrische Identifikation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 340
8.2.4 Nichtrekursive Parametrische Identifikation . . . . . . . . . . . 343
8.2.5 Regelungsentwurf für das Dreitanksystem . . . . . . . . . . . . 349
8.2.6 Erweiterung des Dreitanksystems um eine

Ablaufsteuerung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 355
8.2.7 Numerische Integrationsverfahren zur Simulation . . . . . . 362
8.2.8 Simulation objektorientierter Modelle mit Dymola . . . . 368
8.2.9 Rapid Control Prototyping am Beispiel Dreitanksystem 375

Literatur . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 391

Index . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 395


