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Emergentes Schwarm-Verhalten unter Schwerkraft

Thema

Roboterschwarme bestehen aus einfachen Geraten
mit limitierten Fahigkeiten, die jedoch zusammen
ein komplexes emergentes Schwarmverhalten (wie
bei Ameisen, Bienen) erzeugen. In Simulationen
kann man Schwarmalgorithmen entwickeln, die
vorgeben wie ein Roboter auf seine Umgebung (hier

6 Richtungen) reagieren soll. Die Regeln sind recht TSR S ST S .
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Aufgabenstellung Fremdstoff o
* Einarbeitungin die Fahigkeiten eines A
Schwarmmitglieds und des Schwarm Simulators ‘
Pheromone

* Auswahl eines Schwarmproblems und
kombinatorische Exploration von Moglichkeiten

* Erstellen einer eigenen Losung
* Umsetzung im Simulator und Evaluation

¢ Schreiben einer wiss. Publikation -y
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Anforderungen

Lust auf Kombinatorik, etwas Python
GIT: https://github.com/graffi/swarmsim

Video: https://youtu.be/dmZT2CdgTVO0
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	Folie 1: Emergentes Schwarm-Verhalten unter Schwerkraft 

