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Aufgabenstellung -

. Veroffentlichung, die effiziente MPC Struktur [ |
verwendet '

. Nahert die nichtlinearen Komponenten durch
Gain-Scheduling und abweichungsbasierte
Formulierung fur explizite MPC

. Zlel: Einsatz des Gain-Schedulings fur lineare
Implizite Verfahren




Durchfilhrung s

. Elnarbeitung in das Thema MPC sowie lineare [ .
implizite Implementierung ISEN
. Zwel MPC-Varianten E\J
~ Rate-Based-MPC |
- ,,Standard“-MPC 5

. Selbstimplementierung und OMPC-Toolbox
mit verschiedenen QP-Solvern

. OMPC und gpOASES




Durchfihrung

. Analyse der Gain-Scheduling-Methode

-~ Rate-Based-MPC

— Nichtlineare Systemteile durch Gain-Scheduling
angenahrt
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Durchflihrung
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Ergebnisse -

. Helikoptermodell fTh
-~ MSE fiir Nickwinkel 98,19 % des Standard MPC |

- MSE fur Gierwinkel 105,88 % des Standard MPC [ "

. Diesel Luftpfad

- MSE fir MAP 68,51 % des Standard MPC LI
~ MSE fiir MAF 202,18 % des Standard MPC i

- C/GMRES 59,01 % fiir MAP und 70,40 % fiir
MAF des Standard MPC




Ergebnisse o

. Gain-Scheduling unangenehm zu T
Implementieren, wenn INEIE
Gleichspannungsverstarkung nicht verwendbar -
(wie beim Helikopter) aiiss

. Verbesserung gegenuber PID F

. Starke Abhangigkeit von den Gain-Scheduling
Parametern

. Komplexere Implementierung wie C/GMRES

fUhren zu besseren Ergebnissen :




Ergebnisse

. Implementierung mit OMPC schwierig, da
keine ,,rate-based* Implementierung verfligbar

. Manuelles Condensing wahrscheinlich
einfacher




Zusammenfassung

. Gleichtaktverstarkung berechenbar

. Geringe Kopplung zwischen Ein- und
Ausgangen

. Empirische Verbesserung der Gain-Scheduling
Parameter




