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Vorwort

Das vorliegende Buch ,,Regelungstechnik II*“ baut auf dem Band ,,Regelungstechnik I* auf und
erginzt die dort vermittelten Grundlagen um die fiir die anspruchsvolleren Ingenieuraufgaben in
diesem essentiellen Fachgebiet erforderlichen Fachkenntnisse. Es behandelt in kompakter Form
zunichst die technische Realisierung von Regeleinrichtungen sowie vermaschte Wirkungswege
und geht sodann auf die Operationen fiir kontinuierliche Systeme und digitale Regler ein. Nach
der Behandlung zeitdiskreter Systeme wird der Zustandsraum eingefiihrt und die Regelungen
in diesem eingehend erldutert. Zur Ubung und Vertiefung der Inhalte wird jedes Kapitel durch
Aufgabenstellungen ergénzt, die das selbstindige Wiederholen des Stoffes sowie die Priifungs-
vorbereitung ermoglichen.

Wihrend ,,Regelungstechnik I sich primér an Ingenieurstudenten im Bachelorstudium richtet,
bildet ,,Regelungstechnik II*“ die Inhalte ab, die im Masterstudium des Fachbereiches Maschi-
nenbau der Hochschule Trier behandelt werden. Aus der Weiterentwicklung und Diversifizierung
der Studienginge resultierte der Wunsch, den Studenten iiber das gewohnte Skriptmaterial hin-
aus eine neu strukturierte, professionelle und gut verstindliche Arbeitsunterlage zur Verfiigung
zu stellen. Beide Biicher eignen sich auch gut zur Wiederholung bzw. zum Selbststudium und
richten sich daher ganz allgemein an Hochschulstudenten der Natur- und Ingenieurwissenschaf-
ten sowie verwandter Fécher, aber auch an Praktiker im Berufsleben. Das Kompendium schafft
das grundlegende Verstindnis sowie das Fachwissen, welches der praktisch titige Ingenieur zur
Bewiltigung seiner tiglich anfallenden Aufgaben im Bereich der Regelungstechnik benotigt.

Trier, im Januar 2021

Prof. Dr.-Ing. Uwe Zimmermann, B.E.

Studium des Maschinenbau an der RWTH Aachen und in den USA, Promotion am Institut fiir
Regelungstechnik. Industrietétigkeit im Bereich Regelung schnelllaufender Grossdieselmotoren.
Seit 1995 Professor fiir Mess- und Regelungstechnik an der Hochschule Trier.

Prof. Dr.-Ing. Harald Ortwig

Studium des Maschinenbau an der RWTH Aachen, Promotion am Institut fiir hydraulische und
pneumatische Antriebe und Steuerungen. Industrietéitigkeit im Bereich Mobilhydraulik. Seit 1993
Professor fiir Fluidtechnik (Hydraulik und Pneumatik) an der Hochschule Trier.
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