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Zustandsschatzung in Fahrzeugen

Aufgabe und Hintergrund:

Moderne Fahrerassistenzsysteme und automatisierte Fahrfunktionen sind auf
eine  zuverlassige  Zustandsschdtzung  angewiesen.  GréBen  wie
Fahrzeuggeschwindigkeit oder Seitenkraft sind haufig nicht direkt messbar
und missen mithilfe geeigneter Algorithmen geschatzt werden.

Im  Rahmen eines Forschungsprojekts beschaftigen wir uns mit
modellbasierten und datenbasierten Verfahren zur Zustandsschatzung. Ziel ist
die  Entwicklung robuster  Schatzverfahren fiir ~ dynamische und
sicherheitskritische Fahrsituationen auf Basis realer Fahrzeugdaten.

Fiir das Projekt suchen wir immer engagierte Studierende, die im Rahmen ihrer
studentischen Arbeiten einen Beitrag zur Forschung leisten mdchten.

Innerhalb des Projektes sind unter anderem Arbeiten in folgenden Themenbereichen mdglich:

=  Modellierung nichtlinearer Fahrzeugmodelle

= Maschinelles Lernen mit Neuronalen Netzen

=  Modellbasierte Schatzverfahren, zum Beispiel Moving Horizon Estimation oder Kalman Filter
=  Hybride Kombinationen aus modell- und datenbasierten Ansitzen (z.B. PINNs)

Ansprechpartner:

Hendrik Schifke

Raum 8142.001.A104
schaefke@imes.uni-hannover.de

Voraussetzungen:

= Hoch motiviert und selbststdandige Arbeitsweise, hohes Mal an Eigeninitiative.
= Sehr gute Python und Matlab Kenntnisse

=  Grundlagen in Fahrzeugdynamik und Simulation empfehlenswert

Startdatum:

flexibel

Im individuellen Gesprach wird dieses allgemein formulierte Thema ausdefiniert, wobei fiir Masterarbeiten grundsatzlich umfangreichere und anspruchsvollere Ziele als fiir Bachelorarbeiten und Studienarbeiten formuliert werden.
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State Estimation in Vehicles

Task and background:

Modern driver assistance systems and automated driving functions rely on
accurate state estimation. Quantities such as vehicle velocity or lateral tire
forces are often not directly measurable and therefore need to be
estimated using appropriate algorithms. Within a research project, we
investigate both model based and data driven approaches for vehicle state
estimation. The objective is to develop robust estimation methods for
dynamic and safety critical driving situations based on real vehicle data.
For this project, we are always looking for motivated students who would
like to contribute to ongoing research within the framework of a student
thesis.

I . . ) ) . Contact person:
Within the project, work in the following areas is possible: Hendrik Schifke

=  Modeling of nonlinear vehicle models Room 8142..001.A1_O4
= Machine learning with neural networks schaefke@imes.uni-hannover.de
=  Model based estimation methods, for example Moving Horizon Estimation or Kalman filters

= Hybrid combinations of model based and data driven approaches (e.g. Physics Informed Neural Networks)

Prerequisites: Date:
=  Highly motivated and independent way of working, high level of initiative. fexible
=  Advanced knowledge in Python and Matlab

=  Basic knowledge of vehicle dynamics and simulation recommended

This generally formulated topic will be further specified in an individual discussion. For Master's theses, more extensive and more demanding goals are defined than for Bachelor's theses and student research projects.



