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Kooperative Langsregelung fur mobile
Arbeitsmaschinen

Motivation:

Mobile Arbeitsmaschinen sind Systeme, die aus einer
mobilen Plattform (Fahrzeug) und einem Roboterarm

(Manipulator) bestehen. Sie sind in vielen Anwendungen zu ) -
finden, wie z.B. in teleoperierten Robotern zur Reinigung - I A

von nuklearem Abfall, Arbeitsschiffen, Mobilitatshilfen,

Traktoren in StralRenrandarbeiten oder landwirtschaftlichen j l
Betrieben. Die Steuerung mobiler Arbeitsmaschinen ist eine =

komplexe Aufgabe fir den Bediener wegen ihrer dualen / - : w')

Natur: gleichzeitige Fahrzeugfihrung und Steuerung des / o ’

Manipulators. Ein menschlicher Bediener ist aufgrund der
unstrukturierten Arbeitsumgebung unvermeidbar, daher

sind kooperative Regelungskonzepte notwendig, um den /
Bediener optimal zu unterstltzen, beispielsweise bei der /
Langsregelung (Geschwindigkeitsregelung) eines

Fahrzeugs. Eine verbreitete Lésung in Automobilanwendungen ist die Verwendung einer modellpradiktiven
Regelung (model predictive controller - MPC). Der MPC einer mobilen Arbeitsmaschine soll zusétlich die
Eingaben des menschlichen Bedieners so beriicksichtigen, um eine sichere und effektive Kooperation zu
ermdoglichen.

Aufgabenstellung:

Das Ziel dieser Arbeit ist die Erweiterung der Fahrzeugregelung mit einer modellpradiktiven kooperativen
Langsregelung. Ahnlich zu der bereits umgesetzen Querregelung sollen die Eingaben des menschlichen
Bedieners mit Hilfe eines erweiterten Fahrzeugsmodells bertcksichtigt werden. Dafir soll ein
Fahrzeugmodell aus dem Stand der Technik mit
einem Modell des menschlichen Bedieners
Fahrzeug erweitert und in MATLAB/Simulink umgesetzt
werden. Die Methode soll so implemetiert werden,
dass eine Code-Generierung fur einen spateren
Einsatz auf dem ROS-Simulator mit Probanden
mdglich ist.
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Motivation:

Mobile Arbeitsmaschinen sind Systeme, die aus einer mobilen Plattform (Fahrzeug) und einem
Roboterarm (Manipulator) bestehen. Sie sind in vielen Anwendungen zu finden, wie z.B. in
teleoperierten Robotern zur Reinigung von nuklearem Abfall, Arbeitsschiffen, Mobilitatshilfen,
Traktoren in StraBenrandarbei-ten oder landwirtschaftlichen Betrieben. Die Steuerung mobiler
Arbeitsmaschinen ist eine komplexe. Aufgabe fir den Bediener wegen ihrer dualen Natur:
gleichzeitige Fahrzeugfiilhrung und Steuerung des Manipulators. Ein menschlicher Bediener ist
aufgrund der unstrukturierten Arbeitsumgebung unvermeidbar, daher sind kooperative
Regelungskonzepte notwendig, um den Bediener optimal zu unterstiitzen, beispielsweise bei der
Langsregelung (Geschwindigkeitsregelung) eines Fahrzeugs. Eine verbreitete Lésung in
Automobilanwendungen ist die Verwendung einer modellpradiktiven Regelung (model predictive
controller - MPC). Der MPC einer mobilen Arbeitsmaschine soll zusétlich die Eingaben des
menschlichen Bedieners so beriicksichtigen, um eine sichere und effektive Kooperation zu
ermdglichen.

Aufgabenstellung:

Kooperative Langsregelung fur mobile Arbeitsmaschinen

Das Ziel dieser Arbeit ist die Erweiterung der Fahrzeugregelung mit einer modellpradiktiven kooperativen Langsregelung. Ahnlich zu der bereits
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umgesetzen Querregelung sollen die Eingaben des menschlichen Bedieners mit Hilfe
eines erweiterten Fahrzeugsmodells berucksichtigt werden. Dafir soll ein
Fahrzeugmodell aus dem Stand der Technik mit einem Modell des menschlichen
Bedieners erweitert werden und in MATLAB/Simulink umgesetzt werden. Die Methode
soll so implemetiert werden, dass eine Code-Generierung flr einen spateren Einsatz auf
dem ROS-Simulator mit Probanden mdglich ist.




