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Überblick: Am IACE besteht seit jeher ein Fokus auf der Steuerung und Regelung sowie Fahrten-
planung von mobilen Fahrzeugen. Durch vorangegangene Arbeiten ist es möglich, diese in einem
Kommunikationsnetzwerk miteinander Daten austauschen zu lassen. Das daraus entstehende Multi-
agentensystem, kurz MAS, war der Ausgangspunkt für alle weiteren Untersuchungen. Allerdings
wurde bisher immer eine Linearisierung des nichtlinearen nichtholonomen Agentenmodells zugrunde
gelegt. In dieser Arbeit soll direkt auf Basis des nichtholonomen Systems das Konsensproblem
in einer linienförmigen Kommunikationsstruktur erarbeitet und darauf aufbauend eine verteilt-
parametrische Modellierung des MAS vorgenommen werden. Da örtlich verteilte Systeme, bei denen
die Systemgrößen neben der Zeit auch vom Ort abhängen, einen methodischen Forschungsschwer-
punkt am IACE darstellen, ist eine Betrachtung des MAS in diese Richtung naheliegend. Ziel ist es
eine trajektorierenbasierte Formationsüberführung sowie einen Regler zur Stabilisierung möglicher
instabiler Formationen zu erarbeiten und zu testen.
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a) Nichtholonomer mobiler Agent.
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b) Überführung.

Multiagentensystem.

Aufgabenstellung:

• Einarbeitung in die Formationsregelung von nichtholonomen mobilen Robotern
• Einarbeitung in die Mehrgrößenregelung von Wellengleichungen
• Erarbeitung eines verteilt-parametrischen nichtlinearen Modells
• Erarbeitung einer geeigneten Regelungsstrategie
• Implementierung in das vorhandene Python-Framework
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