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Beschreibung: Betreuer:

Das Ziel von kooperativer
Regelung ist es, eine Grup-

Georg Seyboth
Zimmer 2.235

pe von dynamischen Syste- ""T_"" ""1""_
men mittels kommunizie-

render Regler so zu regeln,
dass die gesamte Gruppe
ein gewiinschtes Verhal-
ten zeigt. Eine Anwendung
solcher Regelungskonzep- ~ '---------- foo-oooon-o
te unter vielen anderen ist der Formationsflug von autono-

Gebiet:

Networked Control
Cooperative Control

men Flugzeugen oder die Koordinierung mobiler Roboter.

Im Rahmen dieser Arbeit soll auf Basis der 3-DOF Heli- ElgenSChaften:

koptermodelle des IST eine Testumgebung fiir kooperative Tvo: BA
Regelalgorithmen entwickelt werden. Der Schwerpunkt liegt yp:
darauf, die Kommunikation iiber ein Computernetzwerk auf-
zubauen. Insbesondere soll diese Kommunikation zwischen
den Quanser Real-time Control (QuaRC) Systemen erfol-
gen, iiber die die Laborhelikopter angesteuert und geregelt
werden. Abschliefend kénnen einfache kooperative Regler
implementiert und getestet werden.

30% Literatur

30% Implementierung
20% Simulation

20% Experimente

Voraussetzungen: Start:

e Vorlesung Einfiihrung in die Regelungstechnik ab sofort
e Vorkenntnisse in Matlab € Simulink

e Interesse an kooperativer Regelung

Weitere Informationen: www.ist.uni-stuttgart.de/education/sada
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