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In der Literatur existieren verschiedene Methoden zur
numerischen Lösung der in der Mehrkörperdynamik
auftretenden Optimalsteuerungsaufgaben. Jede Me-
thode hat ihre spezifischen Schwächen und Stärken.
Im Kontext hybrider Systeme kommt es besonders
darauf an, iterationsweise neue Zeitschrittweiten wäh-
len zu können, um nicht an feste Zeitschritte gebun-
den zu sein, die schlecht zu den Zeitdauern zwischen
den Stößen passen. Projektionsbasierte Optimalsteue-
rungsmethoden bieten diese Möglichkeit und sollen in
dieser Arbeit in Kombination mit Variationellen Inte-
gratoren implementiert werden.
Als Beispiel dient das klassische Pendel-auf-Wagen-
System.
Die einzelnen Schritte der Arbeit sind

•Herleiten der Bewegungsgleichung des Pendel-auf-
Wagen-Systems

•Zeitdiskretisierung mittels Variationeller Integrato-
ren

•Implementierung der projektionsbasierten Optimal-
steuerung

Als Entwicklungsumgebung ist MATLAB vorgesehen.
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