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‘ Masterarbeit
ey Optimierung und Evaluierung modellpradiktiver
-y Safety Filter im Kontext hochautomatisierter

Fahrzeugregelung
Motivation:

Die Aufgabe der Fahrzeugfiihrung erfolgt bisher gréf3tenteils durch einen
Menschen und wird in Zukunft von hochautomatisierten
Fahrzeugregelungen Ubernommen. Im Vordergrund steht das Potential
erhohter Sicherheit und weniger Unfallen durch den Einsatz von
hochautomatisierten Fahrzeugen. Zusatzliche Faktoren, wie zum -
Beispiel die Komfort- oder die Produktivitdtssteigerung in Folge der y O

technisch umgesetzten Regelungsaufgabe unterstiitzen die Einsatzmdglichkeiten und die
Entwicklung automatisierter Mobilitat im Alltag.

Zur Berucksichtigung von Unsicherheiten und ver&nderlichen Systemeigenschaften in der
Trajektorienfolgeregelung automatisierter Fahrzeuge bietet der Einsatz lernender Methoden im
Kontext der Folgeregelung automatisierter Fahrzeuge einen vielversprechenden Ldsungsansatz.
Um die Sicherheit und Nachvollziehbarkeit der berechneten Stellgré3e bei lernenden Verfahren zu
gewabhrleisten, soll in dieser Abschlussarbeit ein modellpradiktives Safety Filter auf einem
Fahrzeugdemonstrator implementiert und eingesetzt werden.
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Basierend auf dem zu erarbeitenden Stand der |, | TrapeKtoren-
Technik zu modellpradiktiven Safety Filter (auch }

genannt: Predictive Safety Filter) ist das Ziel

dieser Arbeit die Umsetzung dieser Methode fUr  abb 1: Strukturbild und Einordnung der ausgeschriebenen Abschlussarbeit
hochautomatisierte Fahrzeuge. Das modellpradiktive Safety Filter soll tberprifen, ob die vom
lernenden Regelungskonzept berechnete StellgréRe u umsetzbar und sicher ist und somit direkt mit
U = Ug,re aUf den Fahrzeugdemonstrator weitergegeben wird. Falls die StellgréRe u nicht sicher ist,
soll alternativ eine durch das Filter berechnete sichere StellgroRe ug,q Weitergegeben werden. Zur
Implementierung des Safety-Filters sollen Methoden zur Optimierung
sowie effiziente Berechnungsverfahren analysiert, bewertet und
miteinander verglichen werden, um eine moglichst schnelle und
zuverlassige Anwendung zu gewdhrleisten. Der theoretisch entwickelte
modellpradiktive Safety Filter soll auf einem Fahrzeugdemonstrator
getestet werden.
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