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Long description: Ziel dieser Arbeit ist es, Wissen aus
oberflachenchemischen Analysen mit verfahrenstechnischer Systematik
zusammenzufihren, um ein mechanistisch motiviertes
Katalysatormodell zu entwickeln und daraus ein kinetisches Modell
abzuleiten. Hierzu wird ein methodischer Ansatz zur Metalloxid-
Katalyse am Beispiel der direkten katalytischen Dehydrierung von
Ethylbenzol zu Styrol an Eisen(lll)oxid vorgestellt. Das kinetische Modell
beschreibt das physio-chemische Verhalten idealer, einkristalliner
Eisenoxid-Oberflachen und bertcksichtigt die Katalysator-
Deaktivierung durch die Bildung von Koksablagerungen und die
inharente Phasenumwandlung der Katalysatorphase. Die Ubertragung
des kinetischen Modells auf das System eines porésen, polykristallinen
Eisenoxidkatalysators folgt dem Prinzip der Superposition von Kinetik
der einkristallinen Oberflache und Stofftransport in der porésen
Feststoffstruktur.
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New methods to generate and analyze motions of humanoid robots are
presented and applied to a demonstrator. Reflexes of humans and
neural central pattern generators (CPGs) were used as archetype. With
leaky Integrate-and-Fire neurons a generic reflex template was
designed and put to work for several specialized reflexes. The designed
CPGs were used to analyze robotik motion as well as for generation of
locomotion patterns on a biped demonstrator.



