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Das Problem der Robustifizierung von nominellen Beoabachtern fiir Systeme mit quasi-
unbekannten Eingdngen wird diskutiert. Ein Ansatz zum systematischen Entwurf einer
Robustifizierung basierend auf einer zusétzlichen Korrektur wird vorgestellt. Die Korrek-
tur kann entweder statisch oder dynamisch erfolgen. Beide Fille und deren Abgrenzung
werden diskutiert und notwendige sowie hinreichende Bedingungen hergeleitet.
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Abbildung 1: Links: Gesamtsystemstruktur, Rechts: Systemdynamik als Lur’e Verschal-
tung.

Hierbei werden (nichtlineare) Systeme in der spezifischen Form (siehe auch Abbildung 1
rechts)

x = Ax+Bu+ GyY(o) + ¢(t,y,u) + Dv (1a)
o = Hx (1b)
y = Cx (1C)
v = Sv (1d)

betrachtet, wobei x(t) € X der Zustand ist und & ein geeigneter Zustandsraum, A :
X — X ein Operator zur Beschreibung des linearen Anteils der Dynamik, B : i — X
der Eingangsoperator fiir den bekannten exogenen Eingang u(t) € R?, D : R — X der
entsprechende Eingangsoperator fiir den (quasi-)unbekannten exogenen Eingang v(t) €
R?, G : £ — X ein Verstirkungsoperator fiir den nichtlinearen Anteil 1) : ¥ — =, wobei
3, = Unterrdume von X sind, welche geméafi dem Ausgangsoperator H : X — X und v
definiert sind. Der gemessene Ausgang des Systems ist durch den Operator C : X — R™
bestimmt. Die Dynamik des Exosystems wird durch die Matrix S bestimmt, welche als
bekannt angenommen wird. Die Anfangsbedingung v(0) ist jedoch unbekannt. In der



Betrachtung wird S auf solche Systeme beschréankt, bei denen der Realteil der Eigenwerte
Null ist, d.h.v(t) kann konstant, periodisch oder polynomiell in ¢ sein.

Basierend auf der Annahme eines Beobachters mit der Struktur

X

Ax+Bu+Gy(o) + ¢t y,u) - L(Cx —y) (2a)
c=Hx-N(Cx—-Yy) (2b)

wird eine zuséatzliche Korrektur der Form
X:)E+N{C>2—y} (3)

entworfen, wobei N einen geeigneten Korrekturmechanismus darstellt, welcher entweder
statisch oder dynamisch ist. Die Bedingungen an die Existenz dieses Korrekturmechanis-
mus werden basierend auf Eigenschaften der zugehdrigen Stérgréfeniibertragungsfunktion
fiir das lineare Teilsystem hergeleitet.

Der Ansatz wird anhand von Beispielen fiir nichtlineare konzentriert-parametrische, sowie
parabolische und hyperbolische verteilt-parametrische Systeme diskutiert und illustriert.
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