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Die Dissertation beschäftigt sich mit der Steuerung eines unbemannten Luftfahrzeugs 
(UAV) durch einen wissensbasierten Softwareagenten. Dazu wird der an der Professur für 
Flugmechanik & Flugführung entwickelte Ansatz der kognitiven Automation sowie das Fra-
mework COSA (Cognitive System Architecture) verwendet und in ein Mini-UAV des Instituts 
integriert sowie im Realflug demonstriert. Zentrale Aspekte der Arbeit sind dabei: 

1. die Entwicklung eines Konzepts zur Trennung von missionsbezogenem Wissen und 
Wissen zur Nutzung der Vehikel-spezifischen Ressourcen (Autopilot, Flugmanage-
ment, Navigation, Datenlink) innerhalb des kognitiven Agenten, wodurch eine modu-
lare Konfigurierung von Anwendungen für verschiedene Missionen auf verschiede-
nen UAV-Plattformen unterstützt wird. Dieses Konzept wird hier in Anlehnung an das 
„Control Configured Vehicle“ als Knowledge Configured Vehicle (KCV) bezeichnet; 

2. die Implementierung des Konzepts auf der Basis der kognitiven Systemarchitektur 
COSA, wobei eine sogenannte KCV-Schicht die Entkopplung und Vermittlung zwi-
schen dem Missionswissen und dem Vehikelwissen vornimmt; 

3. die Integration der auf diese Weise entstandenen Applikation (hier eine einfache, se-
mi-autonome Sensoreinsatzmission eines UAV) auf einem turbinengetriebenen Mini-
Helikopter des Instituts, wobei die Wechselwirkungen mit dem selbst entwickelten, 
komplexen Avionik- und Flugführungssystem (beispielsweise den sicheren Flugbe-
trieb und die Kommandoübertragung über Datenlink betreffend) einzuarbeiten waren. 

Die Dissertation beschreibt die systematische Herleitung des Konzepts des KCV, die Imple-
mentation der benötigten Wissensstrukturen und des Wissensaustauschs innerhalb des kog-
nitiven Softwareagenten, die Systemtechnik des entwickelten Luftfahrzeugs, die Integration 
und die Ergebnisse der Hardware-in-the-Loop Versuche und des Flugtests.  

Der kognitive Agent führt dabei die folgenden Funktionen auf Basis von KI-Algorithmen aus: 

1. Entgegennahme und Interpretation des durch den Bediener gegebenen Missionsauf-
trags (hier: Sensoreinsatz); 

2. Überprüfung der Verfügbarkeit zur Missionsdurchführung benötigter Ressourcen 
(z.B. Kraftstoff, GPS Empfang, Autopilotenfunktionen); 

3. Konfigurierung bzw. Ansteuerung des Autopiloten bzw. des Flugmanagementsys-
tems an Bord und Überwachung der Bordsysteme sowie der Missionsdurchführung; 

4. Dialogführung mit dem Bediener am Boden. 

Das entwickelte und im Realflugexperiment demonstrierte Konzept eines „Knowledge Confi-
gured Vehicle“ ist ein erster grundlegender Beitrag zur Umsetzung kognitiver Automation an 
Bord von UAVs. Der in der Dissertation beschriebene Funktionsprototyp markiert den ersten 
Realflug unter Einsatz kognitiver Automation zum teil-autonomen Missionsmanagement an 
Bord. 
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