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Ziel der Masterarbeit ist es, eine kollisionsfreie Trajektorienfolgeregelung eines

Multiagentensystems zu erarbeiten. Als Multiagentensystem dient hierbei das Szenario

von mehreren Drohnen, welche sich im Luftraum befinden. Jede Drohne hat nun die

Aufgabe, einen vorgegebenen Flugpfad von Punkt A nach Punkt B abzufliegen. Diese

Trajektorien werden raumlich durch einen Flugkorridor beschrankt, in welchem sich die

Drohne befinden darf. Der dynamische Flug der Drohne entlang des Flugkorridors bildet

dann eine Trajektorie. Hierbei entstehen zwei Anforderungen an die Drohne:

* Zum einen die Trajektorienfolgeregelung der nichtlinearen Drohnendynamik innerhalb
des vorgegebenen Flugkorridors. Hierfir kdnnen flachheitsbasierte Regleransatze
verwendet werden.

» Zum anderen mussen Kollisionen vermieden werden, wenn sich zwei Drohnen zum
gleichen Zeitpunkt am selben Ort befinden. Schneiden sich also die Trajektorien der
zwei Drohnen im Raum, so kommt es zu potentiellen Kollisionspunkten. In diesem
Kollisionsszenario mussen die Drohnen nun miteinandern kommunizieren und jeweils
von der Solltrajektorie abweichen, um die Kollision zu verhindern. Die
Kollisionsvermeidung soll mit Hilfe von Ansatzen des Reinforcement Learnings
realisiert werden.

Beide Anforderungen an die Drohne sollen in einem hybriden Regleransatz

(flachheitsbasierte Regelung + Reinforcement Learning) geldst werden. Der erarbeitete

hybride Regleransatz soll anhand von Simulationen validiert werden.

Vorraussetzungen: Sehr gute regelungstechnische Kenntnisse (SDRT1, 2 + 3), Programmierkenntnisse in
Matlab oder Python. Kenntnisse zum Machine Learning und Reinforcement Learning vom Vorteil.

Drei Drohnen Dy , 5 in einem urbanen Flugszenario.
In griin sind die Trajektorien mit den Start- und
Endpunkten dargestellt. Es ergeben sich die in rot
markierten potentiellen auf den
Trajektorien. Dort ist ein Ausweichmanéver
notwendig
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