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Erklarung der verwendeten
Syntax

Fiir das Schreiben dieser Diplomarbeit wurden einige Konventionen beziiglich
der textuellen Darstellung getroffen, die hier erkliart werden, um das Lesen
an entsprechenden Stellen zu erleichtern.

e Zur Definition oder Einfithrung von Begriffen und zur Betonung ein-
zelner Worte oder Satzfragmente sind diese kursiv gesetzt.

e Umgangssprachliche Begriffe und Formulierungen, die an einigen Stel-
len zum leichteren Verstdndnis verwendet werden, sind durch “hochge-
stellte” Anfiihrungszeichen kenntlich gemacht.

e Ausziige aus Quelltext oder anderen Dateien sind in Schreibmaschi-
nenschrift gesetzt.

e Worte, die sich auf Elemente eines Bildes beziehen, erscheinen seriefen-
los.

e Zur besseren Unterscheidung zwischen umlaufendem Text und Bildun-
terschriften erscheinen letztere in geneigter Schrift.
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Kapitel 1

Einleitung

1.1 Motivation

Die Verwendung von Computer-Simulationen ist heutzutage in vielen For-
schungs- und Entwicklungsbereichen unverzichtbar geworden. Die M&glich-
keiten, die sich aus ihrer Anwendung ergeben, sind so vielfiltig, daf§ ihr Ein-
satz sich auf kein Themengebiet oder wissenschaftlichen Bereich festlegen
1a3t. So gibt es bereits unzéhlige Anwendungsgebiete, sei es in den Naturwis-
senschaften, in der Wirtschaft, der Medizin oder in der Robotik. Besonders
auf diesem Gebiet basiert die Entwicklung und der Einsatz vieler Roboter
auf der Verwendung und Vorarbeit durch Simulationen.

So zum Beispiel auch im studentischen Projekt SAUS (Sensomotorik Au-
tonomer Systeme, siche [KB97]), wo ein teilautonomer Rollstuhl entwickelt
wurde, der, ausgestattet mit unterschiedlicher Sensorik und einem Rechner,
selbsténdig in einer vorgegebenen Umwelt navigieren sollte. Zu diesem Zweck
wurden verschiedene Algorithmen und Lernverfahren entwickelt und benutzt,
die zum Teil lange Laufzeiten des Rollstuhls voraussetzten, um mindestens
einen Teilerfolg erzielen zu konnen.

Die begrenzte Laufzeit des Rollstuhls' und die groe Anzahl von Projekt-
mitgliedern forcierten jedoch die Suche nach einer alternativen Mdoglichkeit,
die geforderten Fihigkeiten zu entwickeln. Eine Losung fiir dieses Problem
fand sich mit SimRobot?, einem Programm zur Simulation sensorbestiickter
Agenten (siche [SHR94]), durch dessen Einsatz es moglich wurde, von der

'Bei intensiven Versuchen mit dem Rollstuhl waren die Batterien nach spitestens vier
Stunden leergefahren und mufiten zeitaufwendig wieder aufgeladen werden.

2Das Programm SimRobot ist 1993 im Rahmen einer Diplomarbeit entstanden (siehe
[Sie93)).



