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Masterarbeit

Kooperative Trajektorienfolgeregelung
* basierend auf Reinforcement-Learning-
Methoden

Motivation

Kooperative  Regler ertffnen  zahlreiche neue
Anwendungsmoglichkeiten, Menschen durch Roboter
und Assistenzsysteme zu unterstitzen. Da die genauen
Ziele des Menschen dem Roboter a priori unbekannt
sind, beschéaftigt sich die aktuelle Forschung mit ==
lernenden Regelungskonzepten, mithilfe derer eine //
Anpassung des Roboters an den Menschen erfolgen “=
kann. Diese lernenden Systeme sind bei Unbekanntheit der a-priori-Ziele des Handlungspartners
aktuell jedoch nur in der Lage, den Zustand des Systems auf einen statischen Zielpunkt zu regeln
oder einer einfachen Referenz mit fester Dynamik zu folgen. Fur den Anwendungsfall, in dem einer
maglichst beliebigen Referenztrajektorie gefolgt werden soll (z. B. bei Greifbewegungen eines
Roboters oder bei Fahrerassistenzsystemen), stellt dies bislang eine wesentliche Eins chrénkung

dar.

Aufgabenstellung ‘

Ziel dieser Arbeit ist die Entwicklung eines > Regler 1 _
kooperativen,  adaptiv  lernenden  Regelungs- - 8
konzeptes, welches zeitveranderlichen, para- Belohnung r" %
metrierbaren Referenztrajektorien optimal folgen = 0 o
kann. Hierzu sollen zunachst Lernalgorithmen s & e Thit1 < &
analysiert und auf ein neuartiges, aus dem nicht- ?g ?E i x...] System/

kooperativen  adaptiven  Reinforcement-Learning E @ P "'ﬂl Umwelt . B
kommendes, Trajektorienfolgeregelungskonzept @ ™ < Sy
erweitert werden. Nach der Auswahl geeigneter g ) 2
Methoden soll der Entwurf des lemenden 5 Belohnung |’ =)
Folgereglers stattfinden. Nachdem die neuen . °
Algorithmen implementiert wurden, sollen diese in der 5| Regler2 e
Simulation getestet und bewertet werden. 1
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