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Überblick:
Am IACE besteht seit jeher ein Fokus auf der Steuerung und Regelung sowie Fahrtenplanung von
mobilen Fahrzeugen. Durch eine geeignete Linearisierung lässt sich die Fahrzeugdynamik durch einen
Doppelintegrator abbilden. Eine Menge dieser Fahrzeuge kann über ein Kommunikationsnetzwerk
Daten miteinander austauschen, womit man ein Multiagentensystem (MAS) erhält, dem man
nun verschiedene Formationen aufprägen kann. Die Dynamik des Netzwerkes lässt sich durch die
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Überführung eines Multiagentensystems

Fahrzeugmodellierung als Wellengleichung auffassen. Für dieses System wurde in vorangegangenen
Arbeiten bereits ein Backstepping-Regler entwickelt. Als Alternativzugang soll ein flachheitsbasierter
Ansatz verfolgt werden, über den auch Formationswechsel möglich gemacht werden sollen. Die
Implementierung des Ansatzes soll zunächst rein simulativ erfolgen, aber auch auf den vorhandenen
Fahrzeugen final umgesetzt werden.
Aufgabenstellung:

• Einarbeitung in die flachheitsbasierte Regelung von Wellengleichungen
• Einarbeitung in die Mehrgrößenregelung von Wellengleichungen
• Erarbeitung einer geeigneten Regelungsstrategie
• Implementierung in das vorhandene Python-Framework
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