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Identifizierte Übertragungsfunktion der Drohne von den Motoreninputs zur Winkelrate der Rollbewegung.
Eigene Darstellung

und vielfältig anwendbar ist. Es konnte ein Modell der 
Drohne erstellt und in einer Simulation nachgebildet 
werden. Zudem wurden zwei unterschiedliche Regler 
implementiert und getestet, wodurch ein gutes Flug-
verhalten erreicht werden konnte. Das System wurde 
empirisch getestet und die Resultate dokumentiert.

Problemstellung: Auf dem Markt wird eine Vielzahl 
von Hardware und Software für Drohnen angeboten. 
Oft können die Parameter der Regler in der Software 
angepasst werden. Soll aber die Reglerstruktur verän-
dert werden, so ist eine umfangreiche Einarbeitung in 
den Source Code notwendig. Weiter werden Regel-
kreise oft unter Anwendung von Entwicklungstools 
entworfen und simuliert. In einem weiteren Schritt 
müssen diese in eine hardwareabhängige Hochspra-
che übersetzt und auf den entsprechenden Flugcon-
troller geladen werden. Da der Regler auf diese Weise 
zweimal implementiert werden muss, ergeben sich 
redundante Arbeitsschritte. Deshalb wäre eine Über-
setzung in die Hochsprache durch einen Codegene-
rator sinnvoll.

Ziel der Arbeit: Im Rahmen dieser Arbeit soll ein Sys-
tem gefunden und evaluiert werden, welches ermög-
licht, Regler für Drohnen zu entwerfen und dessen 
Source Code automatisch zu generieren. Im Weite-
ren wird eine Simulation realisiert, mit welcher Regler 
getestet werden können, bevor diese auf der Hard-
ware implementiert werden. 
Es werden verschiedene Systeme untersucht und 
unter Anwendung einer Nutzwertanalyse ein ent-
sprechendes System beschafft. Anschliessend wird 
ein Modell für die Drohne erstellt und darauf auf-
bauend eine Simulation implementiert. Ausserdem 
werden Regler entworfen, implementiert und auf der 
Drohne getestet.

Ergebnis: Es wurden drei Systeme untersucht. Mit 
dem Flugcontroller von Pixhawk und dem «Simulink 
Support Package for PX4» konnte ein System gefun-
den werden, welches den Anforderungen entspricht 

Im Rahmen der Arbeit beschaffte Drohne, welche mit einem 
Pixhawk 4 Flightcontroller bestückt ist.
http://www.holybro.com/product/pixhawk4- s500-v2-kit

Pixhawk 4 Flightcontroller mit Schnittstellen für Sensoren, 
Aktoren und Spannungsversorgung.
http://www.holybro.com/product/pixhawk-4/
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