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4.2 Zeitableitung und Filterung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 83
4.2.1 Idealer Differentiator . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 84
4.2.2 Differenzenquotient . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 85
4.2.3 Finite Differenzen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 88
4.2.4 Differenzenquotient mit Tiefpassfilterung . . . . . . . . . . . . . . . 89
4.2.5 Adaptiver Differentiator . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 91
4.2.6 Zustandsvariablenfilterung und Zustandsbeobachtung . . . . . . . . 92
4.2.7 Differentation mittels Kalman-Filter . . . . . . . . . . . . . . . . . 92
4.2.8 Algebraische Ableitungsschätzung (AAS) . . . . . . . . . . . . . . . 93

4.3 Nichtlineare Reglerentwurfsverfahren - Eine Übersicht . . . . . . . . . . . . 96
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