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Gliederung
Vorprojekte

� Interdisziplinä res DFG Graduiertenkolleg
�Raumorientierung und Handlungsorganisation autonomer Systeme�

�Zweijä hriges studentisches Projekt �SAUS� in der Informatik

Vorarbeiten
�Experimentierplattform

�SimRobot

�Navigationsansä tze

�Bildverarbeitung

Forschungsprogramm
�Autonome Definition von Landmarken

�Navigation auf Basis der Landmarken

Mö gliche Zusammenarbeit
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Experimentierplattform
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SimRobot
• Unix X-Windows

• Microsoft Windows 3.1/NT/95

• IBM OS/2


