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Einzelne autonome Robotersysteme werden zunehmend entwickelt und verwendet, um
Unterstitzungsaufgaben zu erledigen. Jedoch werden zur Bewiltigung komplexer Missionen eine Vielzahl von
kooperativen autonomen Robotersystemen bendtigt, um die Aufgaben iberhaupt oder in einer angemessenen
Zeit zu l6sen. Aktuelle Herausforderungen sind die automatische Missionsplangenerierung, die eigenstandige
Verteilung der Unteraufgaben sowie die Koordinierung der Gesamtheit der Systeme (fortan als Schwarm
bezeichnet) ohne zentrale Instanz und unter Beschrankung des Wissens tber die Gesamtsituation und der
Kommunikationsméglichkeiten.

Ein modernes, fortschrittliches Konzept zur Regelung eines Schwarms ist die verteilte nichtlineare
modellpradiktive Regelung, die ein dezentrales verteiltes Potentialfeld zur Bestimmung der Kostenfunktion
unter Beriicksichtigung einer beschrankten Kommunikation verwendet.

Ziel dieser Arbeit ist die Adaption und Optimierung modellpradiktiver Regelungsalgorithmen fiir GPUs unter
Ausnutzung der parallelen Losungsstruktur der Optimierungsprobleme.

Folgende Vorgehensweise zur Bearbeitung der Aufgabenstellung wird empfohlen:

1) Literaturrecherche und Einarbeitung in die Thematik und Softwareumgebung

2) Aufbereitung und Analyse der Parallelisierungsmoglichkeiten der Algorithmen

3) Implementierung der modifizierten Algorithmen in C++, CUDA/OpenCL, (OpenMP)
4) Entwicklung/Verwendung von Leistungsvergleichen/Benchmarks

5) Evaluation und vergleichende Analyse der entwickelten Ansatze

6) Dokumentation der Ergebnisse

Beginn: xx.xx.xxxx
Ende: xx.xx.xxxx

Der Umfang der Arbeit variiert je nach Art (BA oder MA).
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Seite1von 1 alexander.puzicha@cs.tu-dortmund.de 26.10.2020



