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Überblick: Am IACE besteht seit jeher ein Fokus auf der Steuerung und Regelung sowie Fahr-
tenplanung von mobilen Fahrzeugen. Durch vorangegangene Arbeiten ist es möglich, diese in
einem Kommunikationsnetzwerk miteinander Daten austauschen zu lassen. Das daraus entstehende
Multiagentensystem, kurz MAS, ist der Ausgangspunkt für alle weiteren Untersuchungen. In voran-
gegangenen Arbeiten wurde bereits simulativ ein Regelungsalgorithmus zum Formationswechsel
erfolgreich entwickelt und soll nun auf den vorhandenen Geräten umgesetzt werden. Dazu ist ein
passender Beobachter zu implementieren um alle notwendigen Systemzustände dem Regelungsalgo-
rithmus zur Verfügung zu stellen. Zusätzlich sind die Algorithmen auf den Geräten zu implementieren
sowie der notwendige Datenaustausch zu realisieren.

MAS Überführungen nach [1]

Aufgabenstellung:

• Verteilt-parameterische Beobachtung der Systemzustände
• Implementierung des Regelungs- als auch Beobachteralgorithmus auf den Maschinen
• Erarbeitung einer passenden Kommunikationsstrategie der Maschinen
• Test der Algorithmen
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