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Einleitung

Autonome Schi�e müssen in der Lage sein, alle anfallenden Manöver selbstständig durchzu-

führen. Insbesondere in räumlich engen und dynamischen Umgebungen, z.B. bei hoher Ver-

kehrsdichte oder bei Anlegemanövern in engen Park- oder Liegeplätzen unter Störein�üssen

wie Wind, Wellen und Strömung stellen diese Manöver eine Herausforderung dar. Am ISD

Konstanz wurden verschiedene Reglerkonzepte bereits in der Praxis erprobt. In dieser Arbeit

soll ein Regelungskonzept untersucht werden, welches ermöglicht, auch unter äuÿerlich schwie-

rigen Randbedingungen eine gute Folgeregelung zu erreichen. Hierbei sind insbesondere harte

Beschränkungen der Stellgröÿen wie Motor-Schwenkwinkel oder Propellerdrehzahl zu berück-

sichtigen. Prinzipiell sollen aber auch harte Zustandsbeschränkungen, z.B. verbotene Bereiche

mit berücksichtigt werden können. Hierzu �ndet man auch in der Literatur bereits eine Reihe

von Ansätzen. Als Regelstrategie bietet sich hier die Modell-Prädiktive Regelung an, allerdings

ist hier hinsichtlich der Online Optimierung auf ein möglichst e�zientes Lösungsverfahren zu

achten. Ein Modell ist vorhanden, die Regelstrategien sollen auch auf dem Forschungsboot

Solgenia erprobt werden. Praxisbezug: Regelung komplexer Systeme, Regelung von

Assistenz Systemen, Autonome Systeme



Aufgabenbeschreibung

Die folgenden Arbeitspakete sind innerhalb von 6 Monaten zu bearbeiten (plus 1 Monat Ein-

arbeitung)

1. Einarbeitung anhand der bisher geleisteten Vorarbeiten MPC (2-3 Wochen)

2. Einarbeitung in nichtlineares MPC und CASADI (2-3 Wochen)

3. Implementierung eines MPC Folgeregelung Algorithmus (für feste Bahnvorgabe) unter

Berücksichtigung des spezi�schen Antriebskonzeptes der Solgenia (4-5 Wochen)

4. Adaption auf variable Bahnvorgaben und Berücksichtigung von Störungen (2-3 Wochen)

5. Entwicklung bzw. Adaption von Algorithmen zum schnellen nichtlinearen MPC (2 Wo-

chen)

6. Implementierung und Erprobung auf der Solgenia oder Erweiterung um einen Störkom-

pensationsanteil (2 Wochen)

7. Abschlieÿende Bewertung und Dokumentation (2 Wochen)

Deliverables:

� Ausgearbeitetes Konzept (Blockdiagramm)

� Dokumentierte Algorithmen

� Funktionierendes und dokumentiertes Simulationsmodell

� Systematische und sorgfältig dokumentierte Prxistests

� Kritische Bewertung der Ergebnisse

Weiteres:

� Nach 2 Wochen ist in einem Kurzvortrag das Konzept der Arbeit vorzustellen.

� Nach 6 Wochen ist in einem halbstündigen Vortrag der Stand der Arbeit zu schildern.

� Nach 12 Wochen sind in einem Kolloquium die Ergebnisse der Arbeit vorzustellen.
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