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In der Literatur existieren verschiedene Methoden zur
numerischen Losung der in der Mehrkorperdynamik
auftretenden Optimalsteuerungsaufgaben. Jede Me-
thode hat ihre spezifischen Schwachen und Starken.
Im Kontext hybrider Systeme kommt es besonders
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Als Entwicklungsumgebung ist MATLAB vorgesehen.
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