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Einzelne autonome Robotersysteme werden zunehmend entwickelt und verwendet, um 

Unterstützungsaufgaben zu erledigen. Jedoch werden zur Bewältigung komplexer Missionen eine Vielzahl von 

kooperativen autonomen Robotersystemen benötigt, um die Aufgaben überhaupt oder in einer angemessenen 

Zeit zu lösen. Aktuelle Herausforderungen sind die automatische Missionsplangenerierung, die eigenständige 

Verteilung der Unteraufgaben sowie die Koordinierung der Gesamtheit der Systeme (fortan als Schwarm 

bezeichnet) ohne zentrale Instanz und unter Beschränkung des Wissens über die Gesamtsituation und der 

Kommunikationsmöglichkeiten. 

Ein modernes, fortschrittliches Konzept zur Regelung eines Schwarms ist die verteilte nichtlineare 

modellprädiktive Regelung, die ein dezentrales verteiltes Potentialfeld zur Bestimmung der Kostenfunktion 

unter Berücksichtigung einer beschränkten Kommunikation verwendet. 

Ziel dieser Arbeit ist die Entwicklung und Analyse von funktionsbasierten Missionsplänen zur Regelung und 

gezielter Nutzung von Roboterschwärmen im Gelände. Dabei sollen Missionen bzw. Verhaltensstrategien 

entwickelt werden, um statische und dynamische Entitäten zu lokalisieren und 

Risikoeinschätzungen/Risikogebiete ermittelt werden. Für die Erweiterung dieses Modulbaukastens wird eine 

funktionierende Simulationsumgebung für Roboterschwärme bereitgestellt. 

Folgende Vorgehensweise zur Bearbeitung der Aufgabenstellung wird empfohlen: 

1) Literaturrecherche und Einarbeitung in die Thematik und Softwareumgebung 

2) Auswahl und Implementierung geeigneter System- und Missionsmodelle (empfohlene 

Programmiersprache C++) 

3) Implementierung der Modelle in die existierende Beispielumgebung – selbsterstellter Softwareanteil 

a. Lokalisation statischer Signalstörsender/Erdbebenzentren mit Hilfe eines dezentralen 

Schwarms 

b. Lokalisation dynamischer Gaswolken 

c. Erzeugung eines Konsenses über Information im Schwarm und Prädiktion gefährdeter 

Gebiete (optional) 

4) automatische Generierung von Missionszielen (Potentialfelder) 

5) Evaluation und vergleichende Analyse der entwickelten Ansätze 

6) Dokumentation der Ergebnisse  
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