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Die Professur heil3t heute Lehrstuhl.

Dirk Soffker, Professor in Duisburg

Die Professur Steu-
erung, Regelung und
Systemdynamik wur-
de durch die Beru-
fung von Univ.-Prof.
Dr.-Ing. Dirk Soffker
auf die Nachfolge

La von Prof. Dr.-Ing. Hel-
mut Schwarz an die Gerhard-Mercator-
Universitdt Duisburg im Juni 2001 ge-
griindet.

In der Lehre vertritt die Professur
ein breites regelungstechnisches Pro-
gramm, beginnend bei den Grundlagen
der Regelungstechnik (3/1/1) bzw.
Control (3/2/0) fiir alle Studierenden
des Maschinenbaus und des Wirt-
schaftsingenieurwesens, {liber Mehr-
groBenregelungssysteme/Regelungs-
theorie (2/1/0) fir alle Mechatronik-
studenten bzw. englischsprachig als
Control Theory (3/1/1) verpflichtend
fiir alle Masterstudenten des Mechani-
cal Engineering bis hin zu Wahlpflicht-
veranstaltungen zur optimalen Rege-
lung und zur nichtlinearen Regelung.
Ergidnzend bzw. erweiternd werden in
der Lehre als Pflichtveranstaltung fiir
alle Control Information Systems Mas-
ter Studenten die Mensch-Maschine-
Systeme (3/0/0) deutschsprachig sowie
fiir alle interessierten Studenten Auto-
nomous Systems (2/1/0) angeboten.

Die groBen Pflichtveranstaltungen
Regelungstechnik (Diplom) und Con-
trol Theory (Master) sind zudem mit ei-
nem Praktikum verbunden, welches die
Studierenden mit allen relevanten Me-
thoden und Werkzeugen (einschlieB3-
lich Matlab/Simulink/dSPACE) ver-
traut macht.

Die Forschungsarbeitsfelder der Pro-
fessur sind:

a) Modellgestiitzte Diagnose, Rege-
lung und Modellvalidierung elasti-
scher mechanischer Systeme,

b) Entwicklung robuster Regelungs-
und Diagnosemethoden,

¢) Notlaufeigenschaften und Zuverlds-
sigkeit mechatronischer Systeme,

d) Regelung nichtlinearer Aktordyna-
mik,

e) Autonome Systeme / Mensch-Ma-
schine-Systeme.

Die Professur ist experimentell um-
fangreich ausgestattet, zur Verfiigung
stehen neben aktueller Software sieben
dSPACE-Systeme, die vor allem neben
der Lehre fiir HiL-Versuchsstinde
sowie zur Reglerrealisierung genutzt
werden, ein  Hochgeschwindigkeits-
mehrkanaldatenaufnahmesystem in
Verbindung mit einem Modalana-
lysesystem zur Identifikation kom-
plexer dreidimensionaler elastischer
Strukturen, zwei eclastische Roboter,
ein X-by-Wire HiL-Praktikumsver-
suchsstand, drei Hydraulikversuchs-
stinde zur Validierung von Rege-
lungsalgorithmen bei hydraulischen
Anlagen, cin PIONEER I11 Roboter mit
Videosystem und Laserscanner als
Trigersystem zur Realisicrung autono-
mer mobiler Systeme, zahlreiche klas-
sische Praktikumsversuchsstinde so-
wie spezielle Versuchsstinde, die im
Rahmen aktueller Promotions- und
Forschungsarbeiten auch im Rahmen
industrieller Forschungskooperationen
fiir spezielle Fragestellungen in den ge-
nannten Arbeitsfeldern entwickelt wur-
den bzw. werden.

Das Ziel aller in der Professur Steue-
rung, Regelung und Systemdynamik
realisierten Arbeiten beinhaltet die Ent-
wicklung von Methoden, deren analy-
tische Verifikation sowie deren experi-
mentelle Validierung durch einen
Machbarkeitsnachweis. Das Ziel der
Forschungsarbeiten ist nicht die Wei-
terentwicklung oder das Feintuning be-
kannter Verfahren (auBler den eigenen).

Der Entwicklung und Losung von offe-
nen Fragestellungen mit Perspektive
und wissenschaftlichem Reiz steht dic
Professur besonders interessiert gegen-
tiber.

Aktuelle Forschungsarbeiten bein-
halten typischerweise die Verkniipfung
der genannten Forschungsbereiche,
z.B. wird zur Zeit von verschiedenen
Arbeitsfeldern kommend sehr intensiv
im Bereich des Structural Health
Monitoring (Verkniipfung von a,c,d),
der Entwicklung von Fehlerriickhalte-
ebenen fiir Fahrdynamikregelung (b,c)
sowie der Realisierung ausfallsicherer
mechatronischer Systeme (a,b,c,e) gear-
beitet.

Bei der Regelung von hydrauli-
schen Aktoren konnten bereits auf der
Basis von robusten Beobachtern we-
sentliche Fortschritte gegeniiber frithe-
ren komplexen und stdranfilligen
Regelungsalgorithmen gefunden wer-
den (b,d).

Ausgehend von der Annahme, dass
die Weiterentwicklung der Regelungs-
technik/-theorie stark durch moderne
Verfahren der Informatik geprigt sein
wird, verfolgt die Professur sehr inten-
siv die Entwicklung von kognitiv ori-
entierten, lernfahigen Algorithmen, wie
sic auch zur Modellbildung in der
Mensch-Maschine-Interaktion verwen-
det werden oder aber bei autonomen
Systemen verwendet werden konnen
(e). Erste Anwendungen im Bereich der
Diagnose sowie der auch experimentell
validierten modelllosen Regelung zei-
gen das grofe Potenzial dieser Metho-
den im Bereich der modernen Automa-
tisierungstechnik.

Die Professur beschiftigt zur Zeit
neben der Person des Lehrstuhlleiters,
vier wiss. Mitarbeiter auf Planstellen
(davon ein Akad. Direktor und ein
Oberingenicur), aulerdem vier wiss.
Mitarbeiter auf Drittmittelstcllen (da-
von eine DFG), sowie drei Gastwissen-
schaftler (davon einer DAAD), zwei
technische Mitarbeiter und eine Sekre-
tarin.,

Zur Person

Herr Univ.-Prof. Dr.-Ing. Dirk Soffker
studierte von 1982-1988 u.a. Maschi-
nenbau an der Universitit Hannover, ar-
beitete von 1988-1989 an einem DFG-
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Projekt zur Nichtlinearititenanalyse an
der TU Berlin, von 1989-1995 als wiss.
Angestellter sowie von 1995-2001 als
wiss. Assistent an der Bergischen Uni-
versitdt-Gesamthochschule Wuppertal
im Fachgebiet Sicherheitstechnische
Regelungs- und Messtechnik (Leiter:
Univ.-Prof. Dr. P. C. Miiller).

Seine Promotion beinhaltete das
Thema: Modellbildung und Regelung
lingenvariabler, elastischer Roboter-
arme, seine Habilitation das Thema:
Systemtheoretische Modellbildung der
wissensgeleiteten Mensch-Maschine-
Interaktion. Seit Juni 2001 ist Herr
Soffker Leiter des Lehrstuhls Steue-
rung, Regelung und Systemdynamik
der Universitdt Duisburg-Essen, Cam-
pus Duisburg und vertritt die Rege-
lungstechnik und Systemdynamik in
der Abteilung Maschinenbau der Inge-
nieurwissenschaftlichen Fakultit.

Neben zahlreichen weiteren Tatig-
keiten in der akademischen Selbst-
verwaltung in Wuppertal und Duis-
burg-Essen war Herr Soffker in der
ersten Griindungsphase der Universi-
tit Duisburg-Essen der ,Duisburger’-
Vorsitzende des paritdtisch besetzten
Griindungssenates  der  Universitit
Duisburg-Essen, heute ist er der stell-
vertretende Vorsitzende des reguldren
Senates.

Herr Softker ist Vertrauensdozent der
Hans-Bockler-Stiftung und Mitglied
der Gesellschaft fiir Angewandte Ma-
thematik und Mechanik (GAMM).

Univ.-Prof. Dr.-Ing. Dirk Séffker,
Universitdt Duisburg-Essen, Institut fir
Mechatronik und Systemdynamik,
LotharstraBBe 1, 47057 Duisburg,
E-Mail: soeffker@uni-duisburg.de
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