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Praktikum mit Madglichkeit zur anschlieBenden Masterarbeit

MPC fiir Bewegungsplanung eines Erdbeerpfliickers

Model Predicitive Control (MPC) ist ein optimierungsbasiertes Verfahren zur
Regelung eines Systems. Mittels eines Systemmodells wird der optimale
Systemeingang im Hinblick auf eine Kostenfunktion Uber den sogenannten
Pradiktionshorizont berechnet. Nur der optimale Eingang fir den nachsten
Zeitschritt wird angewendet, bevor die Optimierung erneut ausgefiihrt wird.

Wahrend das zweimonatige Praktikum allgemeine Tatigkeiten im Bereich der
Robotik beinhaltet, soll in der Masterarbeit ein modellpradiktiver Regler fur
einen Roboterarm entwickelt werden. Primdre Zielsetzung der MPC ist die
Gewahrleistung einer kollisionsfreien Bewegung des Roboterarms innerhalb :
einer Umgebung mit Hindernissen. Neben der Berlicksichtigung statischer oI
Hindernisse ist eine Erweiterung beziglich dynamischer Hindernisse denkbar. Die ' ' '

Arbeit soll am Beispiel eines Erdbeerpfliickroboters durchgefiihrt werden, wobei
alle Erdbeeren aufBer die zu pfliickende Zielerdbeere Kollisionsobjekte darstellen,
welche es beim Pfliicken zu vermeiden gilt. Durch umfassende Simulationen e e e e
und experimentelle Validierung zielt diese Arbeit darauf ab, die Wirksamkeit des Abbildung: Pfliickroboter zur Erdbeerernte (Quelle iav)

zu entwickelnden modellpradiktiver Reglers in komplexen Szenarien wie dem Kontakt
Erdbeerpfliickprozesses zu demonstrieren. Sarah Kleinjohann
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