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2.1 Iterativ lernende Regelung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 9

2.1.1 Zeitdiskrete iterativ lernende Regelung . . . . . . . . . . . . . . . . . 12
2.1.2 Inversionsbasierte Entwurfsverfahren . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17
2.1.3 Robustheit . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 22
2.1.4 Vor- und Nachteile . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28
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B Veröffentlichungen, Patentanmeldungen und studentische Arbeiten 171
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