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8.1 Folgeregelung und Vorsteuerung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 207
8.2 Berechnung der Referenztrajektorie für den Eingang, Variante I . . . . . . 209
8.3 Berechnung der Referenztrajektorie für den Eingang, Variante II . . . . . . 221
8.4 Beispiel: Ball-Balken-System . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 226
8.5 Beispiel: Manipulator . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 228
8.6 Zusammenfassung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 231

9 Zusammenfassung der Untersuchungsergebnisse 233
9.1 Gegenstand und Ergebnisse der Arbeit . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 233
9.2 Ausblick . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 237



Inhaltsverzeichnis ix

A Ackermann-Formel und Normalform-Beobachter 239
A.1 Herleitung der Ackermann-Formel für lineare Eingrößensysteme . . . . . . 239
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