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Problemstellung 

 Prädiktive Geschwindigkeitsregelung eines 

Fahrzeuges 

 Informationsaustausch: 

 vehicle to vehicle (V2V) 

 infrastructure to vehicle (I2V) 

 Sensorik (z.B. Radar) 

 Prädiktion vorausfahrender Fahrzeuge 
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Grundlegendes Schema 
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Durchgeführte Arbeiten 

 Literaturstudium 

 Allgemeine Regelstrategie mittels MPC 

 Modellbildung 

 Implementierung in Matlab/SIMULINK 

 Dokumentation 
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SIMULINK Aufbau 
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Fahrzeugmodell 
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Eigenes Fahrzeug 

 𝑎 = 𝑗=u 

 𝑣 = 𝑎 

 𝑑 = 𝑣𝑝𝑟𝑒𝑣 − 𝑣 
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MPC-Regler 
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MPC-Regler 

 Fahrzeugmodell 

 Kostenfunktion: 

 𝐽 𝑡 =  (𝑦 − 𝑦𝑟𝑒𝑓)
𝑇𝑊𝑦 𝑦 − 𝑦𝑟𝑒𝑓 +

𝑡𝑝
0

 

+𝑢𝑇𝑊𝑢𝑢 +Δ𝑢
𝑇 𝑊Δ𝑢Δ𝑢 

 Constraints: 

 𝑗𝑚𝑖𝑛
𝑚

𝑠3
≤ 𝑗 ≤ 𝑗𝑚𝑎𝑥

𝑚

𝑠3
 

 𝑑 ≥ 𝑣 ∗ 𝑡1 

 𝑣 ≥ 0 
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Gemessen Störung (measured dist.) 
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Grundlegendes Schema 

𝑣𝑝𝑟𝑒𝑣 𝑣𝑓𝑖𝑟𝑠𝑡 

… 

Kolonne 
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Prädiktion des vordersten Fahrzeuges 

 2 Arten: 

 Adaption der Beschleunigung k 

 Fixe Beschleunigung k 

 

 𝑣𝑖+1 = 𝑣𝑖 + 𝑘 ∗ 𝑇𝑠           0 ≤ 𝑣𝑖+1 ≤ 𝑣𝑙𝑖𝑚 
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Adaption der Beschleunigung 
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Fixe Beschleunigung 
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Prognostizierte Geschwindigkeit 

 Übertragungsverhalten zwischen mehreren 

Fahrzeugen 

 

 

 

 Geschwindigkeit des ersten Fahrzeuges bekannt 
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Vorherfahrende Fahrzeuge 

 𝑣 𝐴 = 𝑘𝑣 ∗ 𝑣𝐵 − 𝑣𝑎 + 𝑘𝑑 ∗ 𝑑𝐴𝐵 − 𝑡1 ∗ 𝑣𝐴 − 𝑑0  

 𝑑 𝐴𝐵 = 𝑣𝐵 − 𝑣𝐴 

 Output-Delay 

𝑣𝐴 𝑣𝐵 

𝑑𝐴𝐵 

𝑑0 
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Prognostizierte Geschwindigkeit 
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Referenz 
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Geschwindigkeitsreferenz 

 Geschwindigkeit des vorausfahrenden Fahrzeuges 

 Geschwindigkeitslimit als Referenz 

18 



1. Versuch 
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Problem 

 Viele Brems- & Beschleunigungsphasen 

 Abstand sehr groß 

 Häufiges stehen bleiben 
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Lösung 

 Andere Gewichtung 

 Geschwindigkeitslimit als Referenz 
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2. Versuch (𝑣𝑙𝑖𝑚 als Referenz) 

22 



3. Versuch (𝑣𝑙𝑖𝑚 als Referenz) 
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Zusammenfassung 

 Fahrzeugmodell entwickelt 

 MPC mit Constraints 

 Fahrzeugfolgemodell und Prädiktion des ersten 

Fahrzeuges modelliert 

 Verschiedene Gewichte und Referenzen simuliert 
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