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Scitos G5

autonomer Roboter
@ fahrende Plattform

o Antrieb
@ Recheneinheit
o Akku

@ 5-DOF Roboterarm
o Effektor
@ Sensorik

e Laserscanner
o Kamera
@ andere

SCITOS
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Architekturen

zwei Gegensatzpaare der Architektur
@ funktionsorientiert (deliberativ)

e + Planung der Aktionen
e - genaues Weltmodell erforderlich

@ verhaltensorientiert (reaktiv)

e + kurze Reaktionszeiten auf Ereignisse
e - kann keine optimalen Routen und Langzeitstrategien planen

@ hierarchisch
e - Geschlossenheit des Systems
@ verteilt

@ + unabhéngige Teilsysteme
@ - zusatzlicher Kommunikationsaufwand

o
N
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verwandte Arbeiten

hybride Architekturen
@ BDI-Konzept
o Beliefs (Meinungen)
o Desires (Wlinsche)
e Intentions (Absichten)
e KAMRO
e hierarchisch
o deliberative Planungssystem
o reaktive (sensorunterstltzte) Ansteuerung
@ TUM Rosie mit CRAM-Architektur
e angelehnt an BDI-Konzept (konkurrierende Pléane)
o verteilter Ansatz
e sensorunterstitzter reaktiver Verhalten
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Ansatze

@ verteilte Aufbau mit ROS-Framework

e parallele Plattform- und Roboterarmansteuerung
e Einbeziehung aktueller Sensordaten

@ reaktiver sensorunterstitzter Verhalten

e mdgliche Bewegungsbahnabweichungen
o Kollisionspriifung
o alternative Aktionspléane

@ Verwendung von ROS-Bibliotheken
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globale Karte

@ GMapping von OpenSLAM

@ Rao-Blackwellized Particle Filters

@ benutzt Laserscanner und Odometrie
@ erstellt eine 2D-Rasterkarte
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Plattform Aktionsplaner
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Roboterarm Aktionsplaner

ROS Armnavigation-Komponente instabil
Aufbau kann sich andern

expliziter Planer

o inverse Kinematik
o Trajektorienzerlegung in Roboterarmbefehle

Simulation

e dynamische Objekte
o Kollisionspriifung

impliziter Planer

e Suche einer optimalen Trajektorienfolge
e Kostenfunktion

Erfolgsprifung

o Ausflihrbarkeit
o Kollisionsvermeidung
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Roboterarm Aktionsplaner
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Roboterarm Aktionsplaner

Fragestellungen

Bahngenauigkeit

Uberschleifzone

Interpolation in Zeitraster
MetraLab spezifische Ansteuerung
Simulation geplanter Bahnen
nebenlaufige Module

Stabilitat
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Aufgabenplaner

Zerlegung einer Aufgabe in Teilziele

Vor-, Nach-, Kontextbedienungen

parallele Ausfiihrung wenn mdglich
konkurrierende Aufgaben

Objektsuche in der Wissensbasis
Teilzielparametrisierung (Position, Ausrichtung)
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Risiken

@ Konzept kann sich &ndern

@ optimale Lésungsansatze ermitteln
@ Zeitbedarf schwer Einschatzbar

@ stabiles System erstellen
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