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Ziel der Masterarbeit ist es, die Dynamik eines Roboters mit Differentialantrieb
durch Feedback-Linearisierung zu approximieren und darauf aufbauend eine
modellpradiktive Regelungsstrategie (MPC) zu entwickeln. Die Kombination von
MPC und Feedback-Linearisierung soll es ermdglichen, vorgegebene
Trajektorien zuverlassig zu verfolgen. Der entworfene Ansatz wird zunachst in
Simulationen umgesetzt, anschlieBend anhand vielféltiger Szenarien analysiert
und bewertet. Dartber hinaus soll das System um modellierte Stérungen
erweitert werden, um die Robustheit der Methode zu untersuchen.
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