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Modellpradiktive Regelung eines soften Schlangenroboters mit neuronalen
Transformer-Netzwerken

Beschreibung

Am imes ( ) wird derzeit
ein neuartiger softer Schlangenroboter erforscht. Dieser besteht oad
aus einer Vielzahl von soften, pneumatisch aktuierten Beoa
Rotationsaktoren, welche mit konventiellen Ansdtzen schwierig zu DR |
modellieren sind. Die Arbeit thematisiert die modellpradiktive || < A0, By
Regelung (MPC) des Roboters bestehend aus einer Vielzahl von
Aktoren. Die daflir erforderliche Modellierung und ldentifikation iD
des pneumatischen Mehrkdrpersystems ist Teil der Arbeit und soll

mittels neuronaler Transformer-Netzwerke erfolgen.

Aufgaben
= Literaturrecherche zur modellpradiktiven Regelung softer Ansprechpartner
Robote.r sowie neu.ronaler Transformer-Netzwerke Tim-Lukas Habich

= Dynamik Lernen mittels neuronaler Transformer-Netzwerke

= Realisierung der modellpradiktiven Regelung mit neuronalen
Transformer-Netzwerken

= Vergleich der implementierten Regelung mit bereits
vorhandenen Modellen basierend auf NARX/LSTM/GRU-Netzen
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Voraussetzungen

= Selbststdndiges und engagiertes Arbeiten

= Sehr gute Matlab/Simulink Kenntnisse

=  Fortgeschrittene Kenntnisse in der Regelungstechnik sowie Machine Learning
= Erste Priifstandserfahrung (Auslesen von Sensoren, Ansteuern von Aktoren)
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