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Missionsplanung

Teamstrategie

Diese Arbeit stellt Missionplanungs-Methoden fiir zusammenarbeitende Micro
Aerial Vehicles (MAV) zur kooperativen Erkundung und Uberwachung von
Gebieten vor. Dabei werden Quadrokopter als Team- Mitglieder verwendet. Diese
zeichnen sich sowohl durch ihre Fahigkeit zu schweben, als auch ihren mechanisch
einfachen Aufbau aus. Die Team-Mitglieder und eine Bodenstation kommunizieren
Uber Funkverbindungen miteinander um die Strategien zu koordinieren. Die
entwickelten Methoden werden in einer Simulationsumgebung auf ihre Eignung
fiir verschiedene Szenarien untersucht und bezlglich ihrer Effizienz bewertet.



