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Fahrzeugdemonstrator
Motivation:

Die Aufgabe der Fahrzeugfiihrung erfolgt bisher gré3tenteils
durch einen Menschen und wird in Zukunft von
hochautomatisierten Fahrzeugregelungen dbernommen. Im
Vordergrund steht das Potential erhdhter Sicherheit und
weniger Unfallen durch den Einsatz von
hochautomatisierten Fahrzeugen. Zuséatzliche Faktoren, wie
zum Beispiel die Komfort- oder die Produktivitatssteigerung
in Folge der technisch umgesetzten Regelungsaufgabe
unterstitzen die Einsatzmaoglichkeiten und die Entwicklung
automatisierter Mobilitat im Alltag.

Die Grundlage eines klassischen Regelungsentwurfes stellt die Modellierung der System-
zusammenhange eines betrachteten Systems (hier: automatisiertes Fahrzeug und Regelung der
einzelnen Radgeschwindigkeiten und Radlenkwinkel) dar. Die Systemmodellierung lasst sich
prinzipiell beliebig erweitern und kann immer weitere Effekte in der Systemmodellierung
bertcksichtigen. Die zunehmende Komplexitat fuhrt aber auch zu aufwéndigeren Regelungs-
entwilrfen. Um nicht modellierte Systemzusammenhéange und adaptive Parameter recheneffizient
und dynamisch zu bericksichtigen, sind lernende Methoden einsetzbar. Um die grundlegenden
Systemeigenschaften in Form einer Systemmodellierung mit den Vorteilen lernender Methoden zu
vereinen, werden in dieser Abschlussarbeit modellbasierte lernende Regelverfahren, sogenannte
,Grey Box* Ansétze (z.B. Physikalisch-informierte neuronale Netze, modellbasiertes RL, versteh-
bare Kl-Algorithmen, etc.) untereinander verglichen und speziell bezlglich der Rechenzeit evaluiert.

Aufgabenstellung:

Ziel dieser Abschlussarbeit ist ein Vergleich verschiedener in der Literatur beschriebenen Ki-
basierten Regelungsverfahren, die die Physik oder die Systemmodellierung mitbericksichtigen. Als
zugrundeliegende Systemmodellierung kénnen die Gleichungen des kinematischen Einspurmodells
verwendet werden und um verschiedene Kl-basierte Regelungsansatze erweitert werden. Zum
einen sind adaptive Parameter, wie z.B. die Geschwindigkeit und zum anderen auch Black Box-
Ansatze, wie neuronale Netze, entwickelbar. Darauf aufbauend sind die Kl-basierten
Regelungsmethoden beziglich Rechenzeit und Performanz untereinander zu vergleichen. Real
\ messbare Fahrzeugdaten eines Fahrzeugdemonstrators sind zur Referenz auswertbar.
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