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Aufgabenstellung: Es soll eine Benutzeroberflache
(GUI) mit MATLAB erstellt werden, in welcher ein
Boot entlang eines Flusses fahrt. Die Ansteuerung
des Boots soll iber zwei Stellgrossen erfolgen, einer-
seits Uiber die Kraft des Motors sowie andererseits
liber das Drehmoment des Ruders. Es soll ermdglicht
werden, dass das Boot mit einem Joystick manuell
gesteuert werden kann und auch durch verschiedene
Regelalgorithmen automatisch den Fluss entlang-
fahrt. Die Performance verschiedener Regler oder
manueller Durchlaufe soll gespeichert und geeig-

net angezeigt werden kdnnen. Damit kdnnen die
Geschicklichkeit des Spielers und die Qualitédt des
Reglers bzw. seiner Parameter beurteilt werden.

Vorgehen: Zuerst wird das GUI mit den graphischen
Objekten erstellt. Es wird versucht, die Bewegung
des Boots mittels Differentialgleichungen realitats-
nah zu beschreiben. Daraufhin wird die Bewegung
des Boots durch die manuelle Steuerung implemen-
tiert. Fir die Regelung des Drehmoments werden der
Distanz- und der Winkelfehler zur aktuellen Fih-
rungslinie berechnet und die Regelparameter
bestimmt. Als letzter Schritt werden die Steuerung
sowie Regelung mit dem GUI verbunden und die Call-

backs definiert.

Ergebnis: Die Bewegung des Boots erfolgt, indem
das Eingangssignal mit 10 Hz abgetastet wird und
die Differentialgleichungen fiir 0,1 Sekunden gelost
werden, sodass fiir das menschliche Auge eine ange-
nehme Bewegung ersichtlich ist. Uber die Benut-
zeroberflache kénnen die Steuerungen des Boots
ausgewahlt werden, welche man auch wahrend des
Spiels dndern kann. Wird eine automatische Rege-
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lung gewdhlt, erscheinen Textfelder, in welche die
Regelparameter eingegeben werden kénnen. Man
kann auswahlen, ob die Fiihrungslinie oder die Spur
des Boots angezeigt werden soll. Uber das GUI kann
der Fluss gedreht und skaliert werden. Nach Been-
den des Spiels werden verschiedene Daten wie z.

B. durchschnittlicher Fehler zur Fiihrungslinie oder
zuriickgelegte Strecke etc. angezeigt.
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