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Abbildung 1: Datensammlumg
an festen Wegpunkten mit Hilfe
kooperierenderLuftfahrzeuge

Die Frage nach der optimalen kooperativen Durch-
führung von Teamaufgaben mit mobilen Mehrroboter-
bzw. Mehrfahrzeugführt im Allgemeinenauf ein nicht-
lineares diskret-kontinuierliches Optimalsteuerungs-
problem. Für Aufgaben, bei denendie Bewegungsdy-
namik der einzelnen Fahrzeugeentscheidenden Ein-
�uss auf die Qualität der Ausführung haben, besteht
häu�g einesehrengeKopplungvon diskreter Entschei-
dung (z.B. Zuweisungvon Rollen oder Teilaufgaben)
und kontinuierlicher Trajektorienoptimierung. Zahlrei-
chepraktischeAnsätzeversucheneinevölligeEntkopp-
lung beiderAspekte,waszwangsläu�g einensigni�k an-
ten Optimalitätsv erlust nach sich zieht. Ziel der vorge-
stellten Arbeiten ist es,unter Betrachtung desGesamt-
problemsmethodischeEntwicklungenhin zu eineronlinefähigenRegelung zu untersuchen.
Als Ausgangspunkt wird ein nichtlineareshybridesOptimalsteuerungsproblemformuliert,
welches sowohl die aufgabenabhängigenBewegungsdynamiken der Fahrzeuge,logische
Bedingungen der Aufgabenverteilung und spezi�sche Bedingungen der Mehrfahrzeug-
Kooperation (z.B. Kollisions- und Formationsbeschränkungen)enthält (vgl. [2]).
Durch Modellvereinfachungen,Linearisierungenund Zeitdiskretisierungwird dasGesamt-
problem durch ein gemischt-ganzzahligeslinearesOptimierungsproblem(MILP) approxi-
miert, zu dessenLösung leistungsfähigeMethoden bereit stehen.Auf Grund ihrer E�zi-
enz,Robustheit und der geringenAbhängigkeit von Startschätzungenstellt die gemischt-
ganzzahligelineare Optimierung eine sehr attrak ti ve Basis zur Entscheidungs�ndung in
kooperativen Systemendar [3].
LinearehybrideSystemewurdenin denvergangenenJahrenintensiv untersucht und dabei
insbesondereauch die Frageder MPC-Regelungbetrachtet. Die lineare Problemstruktur
erlaubt dabei einemulti-parametrische o�ine-Berec hnung desMPC-Gesetzes[1]. Die An-
wendbarkeit dieserAnsätze ist Gegenstandaktueller Untersuchungen.
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