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Ziel der Masterarbeit ist es, die Formationsregelung eines allgemeinen °f

Multiagentensytems dahingehend zu erweitern, dass eine Kaollisionsfreiheit der
Agenten sichergestellt ist. Als Anwendungsfall lasst sich ein Drohnenschwarm
in der Luft vorstellen, welchem eine Formation vorgegeben wird. Um die
Formation nun zu erreichen und zu halten, ist es notwendig, dass die Drohnen
auf dem Weg in die Formation nicht mit anderen Drohnen (oder weiteren
Objekten) kollidieren. ?
Die Aufgabe der Arbeit ist es zunachst, bestehende Algorithmen fir diese
Aufgabe in der Literatur zu recherchieren. Die Anforderungen an das
Multiagentensystem sowie die Regelung sollen hierbei sukzessive erweitert

Zielformation

werden (wie z.B. eine nichtlineare Agentendynamik, dynamische 0 1 2
Formationsfliige, etc.). Die erarbeiteten Regleralgorithmen sollen an einem
beispielhaften dynamischen System, wie einem Drohnenschwarm, in Matlab
implementiert und simuliert werden.
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5 Agenten (schwarze Punkte) erreichen in der xy-Ebene mit den
gezeigten Trajektorien (rot) die vorgegebene Zielformation (griin)
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