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Masterarbeit

i (’;‘; Modellpradiktive Trajektorienplanung unter
— Verwendung von Distanztransformationen

Motivation:

Autonome Roboterplattformen im urbanen Umfeld bieten ein
groRes Spektrum an Einsatzmoglichkeiten. So werden
zukunftig Warenlieferungen in innerstadtischen Gebieten von
autonomen Plattformen durchgefihrt, um den steigenden
Anforderungen an Effizienz und Nachhaltigkeit in der
Warenlogistik gerecht zu werden.

Eine zentrale Komponente einer solchen autonomen Plattform
ist die Planung einer kollisionsfreien Trajektorie. Die
technischen Anforderungen im urbanen Umfeld sind durch die
unstrukturierte und sich dynamisch andernde Umgebung sehr
hoch, was eine Absicherung der geplanten Trajektorie sehr
anspruchsvoll macht.

Beim Entwurf von Trajektorienplanungsalgorithmen spielt die Rechenzeit und die geeignete Reprasentation
des Umfelds im Optimierungsproblem eine entscheidende Rolle. Um niedrige Rechenzeiten zu erreichen,
kébnnen linear-zeitvariante modellpradiktive Verfahren eingesetzt werden, was allerdings zu
Approximationsfehlern des urspriinglichen Planungsproblems fiihrt. Zur Reprasentation des Umfelds im
Planungsproblem sind in der Literatur zahlreiche Ansatze vorhanden, wie z.B. Potentialfelder, welche jedoch
durch ihre hohe Parameteranzahl Schwachen in realistischen Szenarien aufweisen. Eine Mdglichkeit die
hohe Anzahl an Parametern zu reduzieren, ist der Einsatz von Distanztransformationen zur Umfeld-
Reprasentation.

Aufgabenstellung:

Ziel der Masterarbeit ist der Entwurf einer modellpradiktiven Trajektorienplanung, welche
Distanztransformationen nutzt um Umfeldinformationen im Planungsproblem zu berlcksichtigen. Nach einer
Einarbeitung in die Funktionsweise autonomer Fahrzeuge und in die Grundlagen der modellpradiktiven
Trajektorienplanung, soll die Modellierung des Planungsproblems unter Verwendung von
Distanztransformationen durchgefiihrt werden. Hierbei soll durch eine Fehlerabschatzung garantiert werden,
dass das resultierende Planungsproblem bezlglich vorhandener Nichtlinearitaten in der Fahrzeugdynamik
und in der Umfeld-Reprasentation kollisionsfrei bleibt. Der Entwurf der Trajektorienplanung erfolgt in Matlab.
Zur Szenariogenerierung steht ein Simulationsframework zur Verfligung.
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