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Motivation

Seit einigen Jahren vollzieht sich in der Fahrzeugindustrie ein Umbruch hin zur Automatisierung von
Fahraufgaben sowohl in Quer- als auch in Langsrichtung. Der Trend zum teil- oder vollautonomen Fahren
wird immer deutlicher. Damit einher geht das Potenzial, die Verkehrssicherheit und den Komfort der
Insassen deutlich zu erhéhen. Durch aktive Fingriffe in das Fahrwerk und die Lingsdynamik des Fahrzeugs

kann der Komfort sowie auch die Sicherheit der Passagiere beim Uberfahren von
Geschwindigkeitsschwellen, Schlaglochern oder Fufgéngeriibergénge erhht werden.

Aufgabenstellung

Aufbauend auf einer Arbeit, die sich speziell vehicle:x, v, a
mit der Langsdynamikregelung bei
Fahrbahnhindernissen mittels
modellpradiktiver Regelung (MPC)
beschéftigt hat, siehe rechte Abbildung, soll previen disteace: turew
diese nun auf ein gberaktuiertes Fahrzeug
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werden. Zu diesem Zweck soll ein Regler auf
Grundlage des MPCs weiterentwickelt T
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simulation

werden. Der Regler soll in der Lage sein, vehicle

Geschwindigkeits- bzw.

Beschleunigungstrajektorien und elektrische Abbildung 1- Konzept eines Geschwindigkeitsreglers (MPC) fiir
Strome fiir die semi-aktiven Dampfer unter das Uberfahren von Fahrbahnhindernissen

Beriicksichtigung von Strafeninformationen,

wie z.B. Hindernissen und gesetzlich vorgegebenen Maximalgeschwindigkeiten, zu generieren.

Ziel der Arbeit ist es, auch diese Regelung an unserem Versuchstrager (Porsches Taycan) abschlieflend

zu_demonstrieren.

Ihr Profil:

e Sehr gute Kenntnisse der Grundlagen der Mechanik und Regelungstechnik (MPC)

e Programmier-Erfahrung mit Matlab und grundlegende Kenntnisse der nichtlinearen Optimierung
e Selbststandigkeit und ein hohes Maf an Motivation und Engagement

"Kurz gesagt: mehr Aktoren zur Verfiigung als fiir die Erfiillung der Regelaufgabe notwendig

Interessiert an mehr Informationen? Bitte nehmen Sie Kontakt mit uns auf!
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