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Allgemeln

» Allgemein

Begleitveranstaltung zum Projekt RoboCup Il (empfohlen)

Veranstaltung geht nicht in die Projektnote ein

Leistungsnachweis f r Praktische Informatik kann erworben werden

» Zusammen mit Kognitive Robotik II kann Diplompr fung gemacht werden

» Leistungsnachweise
» Bearbeitung von bungsaufgaben im Praktikum
» bungsbl tter zweiw chentlich (wahrscheinlich 4 St ck)
» Note ergibt sich aus allen abgegebenen L sungen
>95% - 1,0 >80% - 2,0 >65% - 3,0 >50% - 4,0
» H rerscheine
» Teilnahme an Vorlesung reicht
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Vorlesungsplan

D»28.04.2003 berblick, Organisatorisches, Praktikum
» 05.05.2003 Kognitive Architekturen
» 12.05.2003 Architektur der Bremer Autonomen Rollst hle
» 19.05.2003 Architektur des GermanTeams
» 26.05.2003 Bildverarbeitung in der Robotik
» 02.06.2003 Stochastische Selbstlokalisation |
P»23.06.2003 Stochastische Selbstlokalisation |l
» 30.06.2003 Bahnplanung
D»14.07.2003 Wettbewerb
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Kognitive Architekturen

Eigenschaften

Realisierung

berblick
Theorien
Typen
Architektur
F higkeiten
Umgebung
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Sense-Think-Act-Zyklus
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Architektur der
Bremer Autonomen Rollst hle
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Architektur des GermanTeams

SensorData
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Bildverarbeitung in der Robotik

Landmarkenerkennung
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Farbsegmentierung



