
1. Ziel
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Praxisbezogene Lehre bei Veranstaltung „Theorie und Entwurf Regelungstechnischer Systeme“ durch 

Labor Testate

Im Rahmen des Qualifizierungsprogramms „Forschendes Lernen an der TUHH“

Pablo Gonzalez(pablo.gonzalez@tuhh.de)

Institut für Regelungstechnik, Technische Universität Hamburg 

Ziel dieses Lehrinnovationsprojekt ist es, dass Studenten die Theoretische 
Konzepte von der Vorlesung „Control Systems Theory and Design“ an einem 
Selbstbalacierenden Roboter anwenden, um das in der Vorlesung erworbenes 
Wissen zu festigen.

2. Motivation

Bei den jährliche TUHH hochschulinternen Studenten-Befragungen wird 
oft erwähnt dass, der Praxisanteil von der Vorlesung „Control Systems 
Theory and Design“ vergleichsmäßig zu gering ist. Die Studenten fühlen 
sich deswegen nicht vorbereitet, regelungstechnische Probleme zu lösen 
weil sie keine erste Erfahrung gesammelt haben. Im Rahmen dieses 
Forschungsvorhabens wurde untersucht, wie praktische Lehrformen zu 
einer Verbesserung des Praxisbezuges beitragen können. Im Speziellen fällt 
der Projektfokus auf die in der industriellen und forschenden Praxis weit 
verbreiteten Softwarepakete Matlab/Simulink, mit denen Studierende im 
Rahmen eines Laborpraktikums (Testat) arbeiten sollen. Bei diesem Testat 
wird an einem Beispiel, einem Selbstbalacierenden Roboter (Mini-Segway), 
gearbeitet. Die Studenten sollen innerhalb der Testate, Regelungskonzepte 
anwenden und entwerfen, um den Roboter zum balancieren zu kriegen. 
Durch das Testat soll es den Studierenden ermöglicht werden, die in dem 
Theorieteil gelernten analytischen Ansätze an realen Aufbauten 
umzusetzen, um das Wissen zu festigen. Darüber hinaus wurden neue 
Übungsaufgaben entworfen, die Bezug auf das Experiment haben. Die 
Studenten dürfen dafür die Roboter ausleihen, um neue Regelungskonzepte 
eigenständig zu testen. 

6. Feedback (Probelauf)

3. Die Vorlesung

• Master Vorlesung
• Vorlesung (1,5 Stunden) + Übung (1,5 Stunden) im Wintersemester
• Ca. 250 Teilnehmer
• Schriftliche Klausur + 20% Testate (bisher ohne Experiment)

5. Durchführung

Das Experiment hat mich geholfen, das in der Vorlesung erworbenes Wissen zu
festigen

Die Organization vom Experiment war angemessen
Ich würde Kollegen Empfählen, in der Experimentalen Übung teilzunehmen
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Um die Plausibilität der Aufgabe anhand die Zeitbeschrenkung beim Testat
zu prüfen, wurde ein Probelauf durchgeführt. Das erhaltene Feedback war
allgemein positiv und die Freitext angaben haben wertvolle Ideen geliefert.

Feedback vom Probelauf mit 21 (freiwillige) Studenten

Stimme voll zu Stimme nicht zu

7. Ausblick

Feedback wird über das Hochschulinterne Befragung (Checking) 
gemacht, wo ein Abschnitt zum Testat eingefügt wird, der auch Freitexte 
Kommentare zulässt, angesichts der Tatsache dass diese Art von 
Feedback während der Probelauf verschiedene Vorschläge zu 
Verbesserung geliefert hat.

Vor Testat:

• Vorbereitungsaufgabe (ca. 1 – 2 Stunden), freiwillig

Am Testat:

• Bis zu 46 Studierende gleichzeitig (23 PCs + Roboter)
• 20-30 min. Bearbeitung in 2er Gruppen
• Kurze mündliche Prüfung (2er Teams)
• 5-10 Lösung Vorstellung

Aufgaben

• Stabilisierenden Regler entwerfen
• Trajektorienverfolgenden Regler entwerfen
• Diskussion

Abb. 1: Beispiel Trajecktorie (Matlab Schnittstelle)
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Abb. 2: Selbstbalancierender Roboter

4. In Richtung Forschendes Lernen...


