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Kapitel �

Einleitung

��� Motivation

Die Verwendung von Computer�Simulationen ist heutzutage in vielen For�
schungs� und Entwicklungsbereichen unverzichtbar geworden� Die M�oglich�
keiten� die sich aus ihrer Anwendung ergeben� sind so vielf�altig� da� ihr Ein�
satz sich auf kein Themengebiet oder wissenschaftlichen Bereich festlegen
l�a�t� So gibt es bereits unz�ahlige 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� siehe �KB	
��� wo ein teilautonomer Rollstuhl entwickelt
wurde� der� ausgestattet mit unterschiedlicher Sensorik und einem Rechner�
selbst�andig 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 k�onnen�

Die begrenzte Laufzeit des Rollstuhls� und die gro�e Anzahl von Projekt�
mitgliedern forcierten jedoch die Suche nach einer alternativen M�oglichkeit�
die geforderten F�ahigkeiten zu entwickeln� Eine L�osung f�ur dieses Problem
fand sich mit SimRobot�� einem Programm zur Simulation sensorbest�uckter
Agenten �siehe �SHR	��� durch dessen Einsatz es m�oglich wurde� von der

�Bei intensiven Versuchen mit dem Rollstuhl waren die Batterien nach sp�atestens vier
Stunden leergefahren und mu�ten zeitaufwendig wieder aufgeladen werden�

�Das Programm SimRobot ist ���� im Rahmen einer Diplomarbeit entstanden �siehe
	Sie��
��

�


