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Ziel dieser Bachelorarbeit ist es, einen Regler fur ein Multiagentensystem so zu
entwerfen, dass die Agenten zuerst eine Formation bilden und sich dann
gemeinsam entlang einer festgelegten Trajektorie bewegen. Zum Beispiel, eine
Gruppe von Drohnen, die ein Gebiet systematisch abzusuchen soll. Dafir soll
eine sogenannte modellpradiktive Regelung (Model Predictive Control, MPC)
eingesetzt werden, bei der das Verhalten der Drohnen vorausschauend geplant
wird. Untersucht werden sowohl zentrale als auch verteilte Ansétze, bei denen
jede Drohne selbststéandig mit den anderen koordiniert. Ziel der Arbeit ist es,
herauszufinden, wie solche Methoden funktionieren, welche sich besonders gut
eignen — und eine davon zu implementieren.
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