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Überblick: Am IACE besteht seit jeher ein Fokus auf der Steuerung und Regelung sowie Fahr-
tenplanung von mobilen Fahrzeugen. Durch vorangegangene Arbeiten ist es möglich, diese in
einem Kommunikationsnetzwerk miteinander Daten austauschen zu lassen. Das daraus entstehende
Multiagentensystem, kurz MAS, ist der Ausgangspunkt für alle weiteren Untersuchungen. Da
örtlich verteilte Systeme, bei denen die Systemgrößen neben der Zeit auch vom Ort abhängen,
einen methodischen Forschungsschwerpunkt am IACE darstellen, ist eine Betrachtung des MAS
in diese Richtung naheliegend. Mit einer linienförmigen Kommunikationsstruktur ist eine verteilt-
parametrische Modellierung des MAS vorzunehmen und dessen Eigenschaften zu untersuchen. Ziel ist
es eine trajektorierenbasierte Formationsüberführung sowie einen Regler zur Stabilisierung möglicher
instabiler Formationen zu erarbeiten und zu testen.

MAS Überführungen nach [1]

Aufgabenstellung:

• Verteilt-parameterische Modellierung des MAS
• Trajektorienplanung mit Hilfe der Flachheitseigenschaft des MAS
• Erarbeitung eines Backstepping und Linear-Quadratischen Reglers
• Vergleich beider Regelungsstrategien
• Implementierung in einem Simulationsframework
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