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Die quadratisch optimale Zustandsrückführung (LQR) ist ein verbreiteter Entwurf für
lineare Systeme und erfolgt über die Lösung der algebraischen Riccati-Gleichung. Ist die
Regelstrecke nichtlinear, so ist die Riccati-Gleichung durch die Hamilton-Jakobi-Bellman-
Gleichung zu ersetzen, deren Lösung schwierig ist.

Im Vortrag wird gezeigt, dass die Sontagsche Reglerformel hier einen Ausweg bieten kann
und ein gewichtetes quadratisches Gütemaß
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zum Minimum macht [1]. Weiterhin wird für eingangs-zustandslinearisierbare Systeme ei-
ne geradlinige, konstruktive Vorgehensweise zur Gewinnung der dabei benötigten Regelungs-
Ljapunow-Funktion (CLF) vorgestellt [2, 3].

Die Sontagsche Zustandsrückführung weist große Robustheit der Stabilität gegenüber Va-
riation der Rückführverstärkung auf und kann auch unter Beschränkungen der Stellgrößen
eingesetzt werden, worauf im Vortrag kurz eingegangen wird.
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