Vorwort zur 4. Auflage

Knapp zehn Jahre nach Erscheinen der 3. Auflage ist es sinnvoll, eine vollstédndig tiberarbeitete
und erweiterte Version des Buches vorzulegen. Das liegt vor allem auch daran, dass in die-
ser Zeit ein Generationenwechsel in der Leitung der an der Manuskriptgestaltung beteiligten
Institutionen stattgefunden hat, der sich auch im Autorenteam widerspiegelt:

Hinzu gekommen sind die Herren T. Ortmaier (Institut fiir Mechatronische Systeme), L. Ris-
sing (Institut fiir Mikroproduktionstechnik) und A. Albert (Vertretungsprofessur am Institut
fiir Regelungstechnik 2011-13, aktuell Geschéftsfiihrer der Bosch Start-up GmbH).

Als Co-Autoren haben sie neue Ideen und Inhalte eingebracht, die in der 4. Auflage ihren Nie-
derschlag finden. Unbedingt in diesem Zusammenhang zu erwédhnen ist das Mechatronik-
Zentrum Hannover (MZH) - ein Zusammenschluss von Instituten aus der Elektrotechnik/
Elektronik, der Informationstechnik/Informatik und dem Maschinenbau. Seine koordinieren-
de Rolle in Lehre und Forschung hat wesentlich zur Neugestaltung des Buches beigetragen.

Das Grundkonzept des Buches wurde beibehalten, ndmlich die Darstellung der Grundlagen
und die damit verbundene modellgestiitzte Beschreibung mechatronischer Systeme. Dagegen
beinhaltet die vorliegende Neuauflage deutliche inhaltliche Erweiterungen bis hin zur Ergédn-
zung und volligen Neugestaltung ausgewdhlter Kapitel.

Einleitung Die Einflihrung fand bis auf kleinere Anpassungen unverédn- B. Heimann
(Kapitel 1) dert Eingang in die vierte Auflage.

Aktoren Dieses Kapitel konnte aufgrund seines langfristig gultigen T. Ortmaier
(Kapitel 2) Grundlagencharakters bis auf einige Ergénzungen weitest-

gehend erhalten werden. Es stammte urspriinglich von Prof.
KARL Popp, der wertvolle Beitrdge zur Mechatronik beisteu-
erte, aber bedauerlicherweise 2005 verstarb.

Sensoren Die Erweiterungen des urspriinglich von Prof. ULricH L. Rissing
(Kapitel 3) ScHMUCKER verfassten Kapitels tragen insbesondere dem

rasanten Fortschritt in der Sensortechnologie Rechnung. Ei-

ner der neuen Schwerpunkte ist die Weg- und Winkelmes-

sung mit photoelektrischen Messgeréten.

Signal- Neben vielen inhaltlichen Vertiefungen, z.B. bei den sto- A. Albert
verarbeitung chastischen Signaleigenschaften, finden nun insbesondere
(Kapitel 4) auch Filtertechnologien und optimale Filterung Beriicksichti-

gung und erfahren eine ausfihrliche Behandlung.
Prozessdaten- Die Ausflihrungen folgen in weiten Teilen den friiheren Auf-  A. Albert
verarbeitung lagen und tragen im Kern die ,Denke” der Echtzeit-Schule
(Kapitel 5) des geschatzten Prof. i.R. WiLFRIED GERTH. Erweiterungen

wurden z. B. fur die Taskeinplanung vorgenommen.
Mehrkérper- Dieses Kapitel wurde redaktionell Uiberarbeitet und inhaltlich  B. Heimann
systeme gestrafft.

(Kapitel 6)
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M Verénderungen verantwortlich

System- Dieses Kapitel wurde neu aufgenommen, um eine zusam- A. Albert,
beschreibung menhéngende Darstellung der Modellbeschreibung mecha- T. Ortmaier
(Kapitel 7) tronischer Systeme zu ermdglichen. Zusatzlich enthélt es

Ausflihrungen zur System- und Parameteridentifikation und

zu deren Aspekten in der praktischen Umsetzung.
Regelung Es ist véllig neu gestaltet und enthélt fortgeschrittene metho-  A. Albert
(Kapitel 8) dische Ansatze und Erweiterungen. In diesem Zusammen-

hang sind die Beitrage zur optimalen und robusten Regelung

und vor allem zum Entwurf und der Implementierung digita-

ler Regelungen zu nennen.

Vollstandig erneuert wurde auch das Kapitel 9 ,Beispiele mechatronischer Systeme*“. Es ver-
deutlicht die Praxisrelevanz der vorgestellten Verfahren. Sechs Beitridge aus der Industrie wur-
den zu den nachfolgenden Themen erstellt und sind online auf der Homepage zum Buch ver-
fugbar unter http://www.imes.uni- hannover.de/Mechatronik- Buch.html.

Beitrdge und Autoren

Automatische Reglerparametrierung eines Hubwerks
M. Sc. D. Beckmann, Dr. J. Immel

Schwingungsdampfung im Kfz-Antriebsstrang
Dr.-Ing. L. Quernheim, Dr.-Ing. S. Zemke

Zustandsregelung zeitvarianter Sy am Bei
Prof. Dr.-Ing. M. Grotjahn, M. Eng. B. Luck

Modellbasierte Regelung eines Deltaroboters
Dr.-Ing. J. Kuihn, Dipl.-Ing. J. Oltjen

Bildbasierte Regelung bei einer mobilen Manipulationsaufgabe

iel einer Dr

P
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M. Eng. (FH) A. Michaels, Prof. Dr.-Ing. A. Albert
Inertiale Stabilisierung einer Lastkarre mit Momentenkreiseln
Prof. Dr.-Ing. A. Albert, B. Eng. O. Breuning, Dipl.-Ing. (FH) S. Petereit, Dr.-Ing. T. Lilge
Unser herzlicher Dank gilt den Autoren fiir ihr Engagement und die anschauliche Beschrei-
bung dieser interessanten Aspekte mechatronischer Systeme.

Herrn Prof. Bodo Heimann sowie seinen Co-Autoren der ersten Auflage, Prof. Wilfried
Gerth und Prof. Karl Popp sei auf diesem Wege ganz besonders gedankt, einerseits ftir Th-
ren unerschopflichen Einsatz fiir die Mechatronik und andererseits fiir die Ehre, das , Erbe“
dieses Buches fortfiihren zu diirfen.

In diesem Zusammenhang mochten wir uns auch bei unseren Mitarbeitern bedanken, die ein-
zelne Abschnitte technisch umgesetzt haben. Das betrifft vor allem die Herren Dipl.-Ing. Da-
niel Ramirez und Dipl.-Ing. Johannes Gaa. Des Weiteren diirfen wir auch unsere Studenten
nicht unerwihnt lassen — sie gaben uns in den Vorlesungen, auf denen Teile des Buches basie-
ren, zahlreiche Hinweise und Vorschlidge zur didaktischen Aufbereitung der Inhalte.
Insbesondere die Veranstaltungen ,Mechatronische Systeme“ (T. Ortmaier & L. Rissing), ,Ro-
botik I+II“ (T. Ortmaier), sowie Vorlesungen zur Regelungstheorie, ndmlich ,Identifikation &
Filterung®, ,Mathematische Optimierungsmethoden“ und ,Erweiterte Regelungsverfahren*
(alle A. Albert), fanden Eingang in die inhaltliche Ausgestaltung des Buches.

Frau Franziska Jacob vom Fachbuchverlag Leipzig hat so manche Terminverschiebung ,schlu-
cken“ miissen. Ihr sei ebenfalls fiir das Verstdndnis und die gute Zusammenarbeit gedankt.

Hannover, Oktober 2015 B. Heimann, A. Albert, T. Ortmaier, L. Rissing
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