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Aufgaben- und Routenplanung fur heterogene Roboter-
flotten in dynamischen Umgebungen

Ausgangssituation

Autonome mobile Roboter (AMRs) Gbernehmen zuneh-
mend Transportaufgaben in der Intralogistik. Neue Infor-
mationen Uber Fahrzeuge, Umgebung und Personen er-
mdglichen eine dynamische Anpassung des Roboterver-
haltens, etwa durch situationsabhangige Geschwindig-
keiten oder Fahrwege. Viele Planungsverfahren gehen
jedoch weiterhin von homogenen Flotten und statischen
Bedingungen aus. Verandern sich die Fahrmdglichkeiten
einzelner Roboter wahrend des Betriebs, kdénnen ur-
springlich optimale Aufgaben- und Routenplane schnell
an Effizienz verlieren. In bestehenden Simulations- und
Benchmarkumgebungen werden solche dynamischen
und roboterspezifischen Einflisse bislang nur einge-
schrankt abgebildet.

Zielsetzung

Ziel der Arbeit ist es zu erforschen, wie ein Flottenma-
nagement auf dynamisch veranderte Fahrmoglichkeiten
einzelner Roboter reagieren kann und welchen Einfluss
diese auf die Leistungsfahigkeit der gesamten Flotte ha-
ben. Konkret umfasst die Arbeit:

e Analyse moderner Ansatze zur Aufgaben- und
Routenplanung fir autonome Roboter sowie ak-
tueller Benchmarkumgebungen (z. B. League of
Robot Runners) mittels Literaturrecherche

e Uberfiihrung dynamischer Sicherheitsanforde-
rungen in gezielt untersuchbare Einflisse, z. B.
situationsabhangige Geschwindigkeiten, tem-
porare Einschrankungen oder roboterspezifi-
sche Fahrmdglichkeiten

e Erweiterung einer Open-Source-Simulations-
und Benchmarkplattform um reproduzierbare
Szenarien fir heterogene Roboterflotten

e Implementierung, Anpassung und Vergleich ge-
eigneter Baselines flir Aufgabenverteilung und
Routenplanung

e Durchfiihrung umfangreicher Simulationsexpe-
rimente zur Analyse der Auswirkungen auf
Durchsatz, Fahr- und Wartezeiten, Planungs-

O | liullaann
& | lallssh

qualitat und Rechenaufwand sowie zur Unter-
suchung, wann neue Routen genigen und
wann Aufgaben neu verteilt werden missen

Voraussetzungen
e Technischer Studiengang im Master
e Interesse an der Programmierung und Simula-
tion autonomer Roboterflotten
e Gute Programmierkenntnisse in
und/oder C++
e Vorkenntnisse in Robotik, Graphenalgorithmen

Python

oder mathematischer Optimierung sind von Vor-
teil

e Selbststandige und strukturierte Arbeitsweise

e Gute Deutsch- und/oder Englischkenntnisse

Bewerbung

Bitte senden Sie lhre Bewerbung (kurzer Lebenslauf,
Notenspiegel, kurze Motivation) als eine PDF-Datei per
E-Mail an kilian.probst@tum.de.
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