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Masterarbeit

Erweiterung eines exakten Losungsansatzes
zur Koordination heterogener Multi-Roboter-

Motivation:

Der Einsatz heterogener Multi-Roboter-Teams bietet gegeniuber
homogenen Roboter-Teams oder einzelnen spezialisierten
Robotersystemen viele Vorteile. So kénnen eine Vielzahl
verschiedenartiger Aufgaben bearbeitet und diese zudem parallelisiert
werden. Durch Redundanzen in den Fahigkeiten einzelner Roboter
kann zudem die Robustheit des Gesamtsystems erhoht werden. Die
moglichen Einsatzbereiche solcher Systeme sind vielfaltig und reichen
von dynamischen automatisierten Produktions- und Logistikketten bis
hin zu autonomen Raumfahrtmissionen. Um heterogene Multi-
Roboter-Systeme jedoch zielfiihrend einsetzen zu kénnen, ist eine sinnvolle Koordination des Roboter-
Teams notwendig, die die Anforderungen der konkreten Anwendung berticksichtigt. Dabei missen unter
anderem Aufgabenanforderungen, robotische Fahigkeiten, festgelegte Reihenfolgen zwischen Teilaufgaben
und unterschiedliche Realisierungsmdglichkeiten einzelner Aufgaben bertcksichtigt werden. Aufgrund der
hohen Komplexitat des resultierenden Koordinierungsproblems sind intelligente Algorithmen zu dessen
Losung erforderlich. Sogenannte Branch-and-Price-Verfahren stellen einen vielversprechenden Ansatz dar,
Multi-Roboter-Koordinationsprobleme exakt zu lIésen. Durch eine intelligente Auslegung des Verfahrens ist
es moglich, den normalerweise sehr hohen erforderlichen Rechenaufwand positiv zu beeinflussen und damit
den Einsatz heterogener Multi-Roboter-Systeme voranzutreiben.

Aufgabenstellung:

Im Rahmen dieser Masterarbeit soll ein bestehendes Branch-and-Price-
Losungsverfahren zur Koordination heterogener Multi-Roboter-Teams
erweitert werden. Das Branch-and-Price-Verfahren ist sehr vielschichtig und
kann an diversen Stellen modifiziert und an das zu l6sende Koordinations-
Problem angepasst werden. In dieser Masterarbeit sollen Modifikationen
: erarbeitet, analysiert und getestet werden, die die Performanz des
Losungsverfahrens steigern und es vielfaltiger einsetzbar machen. Das erweiterte Lésungsverfahren soll
implementiert und anhand eines geeigneten Szenarios validiert werden.
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