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Ziel dieser Masterarbeit ist die Entwicklung und Implementierung eines heterogenen
Multiagentensystems mit mobilen Robotern (siehe Bild rechts) im Roboterlabor des
Instituts.

Die Agenten werden hierbei in Leader und
unterschiedliche Regelungsaufgaben, wie beispielsweise eine kombinierte
Formations-Flachenabdeckungsregelung. Dabei nehmen die aulleren Roboter
(Leader) eine vorgegebene Formation ein, wahrend sich die inneren Roboter
(Follower) innerhalb der von den Leadern aufgespannten Flache positionieren. Ein
mdglicher Anwendungsfall findet sich in Search-and-Rescue-Szenarien.

Zur dezentralen Losung dieser kooperativen Aufgabe sind die Roboter Uber eine
hierarchische Kommunikationsstruktur miteinander verbunden, Uber die jeder
Roboter Zustande mit seinen benachbarten Robotern austauschen kann. Um
Informationen Uber nicht benachbarte Roboter zu erhalten, kommen dezentrale
Beobachter zum Einsatz, welche Informationen durch den Kommunikationsgraphen
propagieren. Die Position, Geschwindigkeit und Orientierung der einzelnen Roboter
werden mithilfe eines optischen Kamerasystems im Raum gemessen.

Ziel ist es, dass die Roboter koordiniert ein Formations-Flachenabdeckungs-
Szenario I6sen und dabei kollisionsfrei einem vom virtuellen Leader vorgegebenen
Pfad folgen.

Voraussetzungen: Sehr gute regelungstechnische Kenntnisse (SDRT 1+2+3),
hardwarenaher Arbeit an Robotern, Gute Programmierkenntnisse (ROS, Python)
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