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Roboter als Helfer (USAR)

o Katastrophen

O Verletzte suchen
O Daten erfassen
o Kartographie

Bild © fema.gov
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Lielsetzung
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+Realisierung des Laufsystems (HW-SW)

-Keine KI (Bjorn BettzOche) J
Kein Pathplanning (frei)
! -Keine Mensch Maschine Schnittstelle (frei) =
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Serienlosungen
Stand der Technik
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Mobillitat im Geldnde
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Mobilitat im Gel de

HD2 SWAT / EOD Tactical Treaded Robot [superdroid]

Einleitung — Laufsystem — Kontroller= Abschluss
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Mobillitat im Gelande
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Laufsysteme
Beispiele fur
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December 3, 2011

Ansatze DFKI: Projekt ARAMIES

— Verhaltensbasierend I—
— Reaktives Verhalten l—

efesten Laufmustern

4‘ wBiologischer" Konftroller l—

[DFKI]
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Ansatze ,learning locomotion“ Prg

4[ Automaten Konzept

4[ Online / Offline Konzept
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Statischer Laufer

Gangart und
Schwerpunkt —=
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Arten von Laufsystemen

Dynamischer Laufer Statischer Laufer
O Pro O Pro
Lauft schnell Fallt nicht um
Einfache Mechanik
o Contra Simples Timing
Aufwendige Mechanik o Contra
Genaues Timing Lauft langsamer

Kann umfallen
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Walking Gait: Fast Walk
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Statischer Laufer
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Walking Gait: Save Walk
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Statischer Laufer

Stabiler Bereich ohne FiiRe FuB Nummer

O Radius FuR
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Ein moglicher
Kontroller
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Monolithischer Ansatz
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Exirem vertellter Ansatz
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Kontroller (SW) Ansatze

Kontrolliert Lernend
o Feste Ablaufe o Lernt Bewegungen
o Festes Timing o Kaum feste Regeln

o Starres Regelsystem o Propriozeption
o Insektenverhalten o Plant Bewegungen




Kontroller des Laufsystems
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Kontroller des Laufsystems

Higher Logic
(Offline)
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deliberative Layer
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(Online)
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Reactive Layer pro ein
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Deliberative Layer
Sensors
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Project AMEE Vision

Project AMEE

49

Version 1
HAW Hamburg
Germany

©2010 Jan Ruhnke




December 3, 2011

Stand AMEE Laufsystem

Abgeschlossen Avfgabe

Mechanik Bein

Mechanik Laufsystem

AP]

\

Hauptkontroller
Deliberativer Layer

| \Reok’river Layer

Synchronisation 10%
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Risiken

LU wenig Sponsoren
LU wenig finanzielle Mittel

Lastausgleich in den ,,Hauptkontrollern*
UliNelg

.+ Laufzeiten zu den Konfrollern (MCU zu
Hauptkontroller)
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Rad-/ Beinhybrid Idee

[Shuro Nakajima, Chiba Institute of Technology, Japan]




December 3, 2011

Rad-/ Beinhybrid |dee




