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Trajektorienfolgeregelung eines autonomen Vehikels

Am Lehrstuhl fir Prozessautomatisierung wurde ein Vehikel zu Test- und Vorfiihrungszwecken
aufgebaut und mit verschiedenen Sensoren ausgestattet. Zu den Sensoren gehdren unter anderem
Drehratensensoren an den beiden Antriebsmotoren und ein inertiales Messsystem. Damit kann die
Position des Vehikels bestimmt werden. Zurzeit wird das Vehikel per Bluetooth von einem PC aus
gesteuert. In Zukunft soll dem Vehikel aber eine Trajektorie vorgegeben werden, die es selbsténdig
nachfahren soll.

Deshalb soll in dieser Arbeit nun eine Trajektorienfolgeregelung in MATLAB implementiert wer-
den. Es existieren mehrere Methoden eine solche Aufgabenstellung zu I6sen. Zu den einfachen
Reglern gehoren z.B. PI-Regelung und Zustandsriickfiihrung. Die anspruchsvolleren Regleralgo-
rithmen kénnen modellpréadiktiver Regelung und flachheitsbasierter Regelung entnommen werden.

An dieser Arbeit konnen mehrere Studenten beteiligt sein. Am Ende der Arbeit sollen die Ergebnis-
se unterschiedlicher Ansatze verglichen werden und nach einer Diskussion, anhand bestimmter Kri-
terien, der beste Ansatz bestimmt werden.
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- C++-Kenntnisse
- Matlab-Kenntnisse
- Mathematikkenntnisse
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Forschungsschwerpunkte:
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Weitere Themen fur Studien-/Diplomarbeiten aus den oben genannten Forschungsschwerpunkten
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