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Erstellung einer Steuerlogik fir den autonomen
Betrieb einer Rangierlok mit anschlie3ender
Validierung in Matlab/Simulink

Im Hinblick auf den autonomen Betrieb
einer Rangierlok sind neben den bereits
automatisierten Prozessschritten, wie
dem Anritcken und dem Abdricken, vor
allem die Ubrigen Teilvorgdange vollauto-
matisch zu gestalten.

Abbildung 1: Autonom fahrende Rangierlok

Im Speziellen wurde dafiir innerhalb einer
Masterarbeit der Schritt des Anndherns
zwischen Lok und Wagengruppe vom
manuellen in den autonomen Betrieb
Uberfihrt.

Prozessablauf
Inhalt der Arbeit:

Anndhern Teilprozess vollautomatisch

l gestalten

> Bereits automatisiert J

[ Abdriicken ‘ >Bereitsaut0matisiert \/
!

Abbildung 2: Prozessschritte des Abdriickvorgangs

Um den noch manuellen, durch den
Triebfahrzeugfiihrer getatigten Vorgang
des Anndherns autonom auszufiihren,
wurde vorab eine Steuerlogik erstellt.

Diese gibt einen sinngemaRen Ablauf der
Anndherungsfahrt wieder und bildete
darldber hinaus die Grundlage fiir die
anschlielRende Programmierung in Mat-
lab/Simulink. Dabei wurde vor allem
Stateflow fir die Realisierung der Steu-
erung verwendet. Auch der Aufbau einer
Gas- und Bremsregelung war bei der
programmtechnischen Umsetzung not-
wendig. Diese war neben der Regelung
einer Konstantfahrt auch fir eine gezielte
Abbremsung der Rangierlok vor der Wa-
gengruppe zustandig. Im Anschluss folgte
eine Simulation verschiedener Anndher-
ungsfahrten, bei denen auch ein Hinder-
nis im Fahrweg positioniert wurde. Ebenso
wurden geografischen Gegebenheiten wie
Steigungen, Gefdlle oder Kurven mit
bericksichtigt.

Anndherungsfahrt mit anschlieBender Abbremsung vor einem
Wagen
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Abbildung 3: Anndherungsfahrt an einen Wagen

An dieser Stelle ist noch hinzuzufiigen,
dass die programmierte Steuer- und
Regelung nicht nur zur Simulation einer
Anndherungsfahrt dient, sondern eine
grundlegende Plattform darstellt. Diese
ermoglicht es nicht nur die Gbrigen
Prozessschritte vollautomatisch zu rea-
lisieren, sondern auch diverse Fahrzeug-
bewegungen der Rangierlok simultiv zu
untersuchen.
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