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Bewegungsplanung autonomer Fahrzeuge mittels
Pfadintegral-basierter Optimierung
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Abbildung 1: (a) Ein exemplarisches Verkehrsszenario. (b) Autonomes Shuttle von ZF.

Themenvorstellung

Die Bewegungsplanung von autonomen Fahrzeugen erfordert die Einhaltung einer Vielzahl
von Randbedingungen, wie z.B. physikalische Grenzen, Sicherheitsanforderungen, Verkehrs-
regeln oder Missionsziele. Die numerische Lösung solcher Planungsprobleme ist aufwändig und
ein Gegenstand aktueller Forschung. In dieser Arbeit soll als Lösungsverfahren die Pfadintegral-
basierte Optimierung [1] am Beispiel typischer Fahrszenarien eines autonomen Shuttles (siehe
Abb. 1) untersucht werden.

Aufgaben

� Einarbeitung in die Pfadintegral-basierte Optimierung, die mathematische Formulie-
rung relevanter Randbedingungen und die Simulationsumgebung CommonRoad

� Formulierung und Implementierung von Optimierungsproblemen für vorgegebene Sze-
narien und Randbedingungen

� Simulative Validierung in CommonRoad
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Die Arbeit wird durch M.Eng. Hannes Homburger (HTWG Konstanz), M.Sc. Patrick Hal-
der (ZF Friedrichshafen AG) und Dr. Lothar Kiltz (ZF Friedrichshafen AG) betreut. Der
verantwortliche Professor ist Prof. Dr. Johannes Reuter.
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