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= Beliebteste Arbeitgeber der Informatiker 2012 1:
Rang  Arbeitgeber %

1 Google 23.5
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m Sicherheitskonzepte:

u Kollisionsvermeidung
u Automatische Notlandung
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Inputsignale Steuerungs- Simulation
modell

= Simulationsumgebung zur Steuerung eines Quadrocopters in
3D-Welt, z.B. mit jPCT

m Steuerung (Tastatur, Maus, Joystick. . .)
m Aspekttransformation und Sicherheitsaspekte (Modellbasiert)
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= Missionsmodelle (Pfadsuche im Labyrinth) statt manueller Steuerung

Erweltertes
Steuerungs-
modell

m jABC-Plugin (Genesys Modelltransformation)
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Quadrocopter-Simulationsumgebung + Steuerungsmaoglichkeit

Aspektorientierte Programmierung auf Modellebene

m Modelltranformation (Sicherheitskonzepte)

= Kollisionsvermeidung, f(Bremsweg, Geschwindigkeit,. ..)
= Automatische Notlandung, f(Akkuladung,...)
u Eigene Ideen fiir weitere Sicherheitskonzepte

m Sicheres Fliegen des Quadrocopters

m Zwischen- und Endbericht
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OH 14, 10:15, Raum R 105

http://Is5-www.cs.tu-dortmund.de
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