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1 Einführung 1

1.1 Autonome mobile Systeme - Aufgaben und Definitionen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3

1.2 Aufbau der Arbeit . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5

2 Stand der Technik und Ziele der Arbeit 7

2.1 Einordnung bekannter Ansätze zum Missionsmanagement . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7
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6.4 Geografische Planprüfung und -modifikation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 64
6.4.1 Datenbasis . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 66
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