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g"%' Entwurf und Simulation eines lernenden
i ms Trajektorienfolgereglers fir hochautomatisierte

Fahrzeuge
Motivation:

Die Aufgabe der Fahrzeugfihrung erfolgt bisher
grofitenteils durch einen Menschen und wird in Zukunft
von hochautomatisierten Fahrzeugregelungen
tUbernommen. Im Vordergrund steht das Potential
erhdhter Sicherheit und weniger Unfallen durch den
Einsatz von hochautomatisierten  Fahrzeugen.
Zusatzliche 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.

Je detaillierter die Fahrzeugdynamik in einer Systemmodellierung dargestellt wird, desto grof3ere
Systeme hoherer Ordnung missen fir den Regelungsentwurf betrachtet werden. Auch
Optimierungskriterien kdnnen zwischen verschiedenen Fahrzeugtypen und situationsbedingt
variieren oder sich tiber die Zeit andern. Diese zusétzliche Komplexitat im Systemmodell und in der
Optimierungsfunktion spiegelt sich im Rechenaufwand zur Bestimmung des Regelgesetzes wider
und istin der Performanz grundlegend von der Gute der Abbildung der Realitét durch das betrachtete
Optimierungsproblems abhéngig. Um die notwendige Dynamik an das reale Optimierungsverhalten
anzunahern, die Umsetzbarkeit des Regelungsgesetzes hingegen einfach zu halten, sollen lernende
Methoden eingesetzt werden.

Aufgabenstellung:

Das Ziel dieser Abschlussarbeit ist der Entwurf und die Simulation eines adaptiven
Trajektorienfolgereglers zum Einsatz in hochautomatisierten Fahrzeugen. Lernende Methoden
speziell im Kontext von Trajektorienfolgeregelungen sollen in einer Literaturrecherche
herausgearbeitet, implementiert und verglichen werden. Basierend auf den Anforderungen eines
bestehenden  Fahrzeugdemonstrators ausgewahltes adaptives Regelungskonzept st
weiterzuentwickeln. Dieses Konzept soll in einer Simulation implementiert und ein Vergleich der
Simulationsergebnisse in Bezug auf Regelgenauigkeit, Rechenaufwand und Robustheit gegentber
\ konventionellen Trajektorienfolgeregelungskonzepten durchgefiihrt werden.
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