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Programmierung verteilter eingebetteter Systeme
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ldee: Konvoibildung

Konvoibildung (engl. ,Platooning®) von Fahrzeugen
» Ferngesteuertes Fuhrungsfahrzeug
= Automatisch folgendes Zweitfahrzeug

» Kameratracking und Abstandssensoren
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Flihrungsfahrzeug

» Fernsteuerung mittels COM-Port und
WLAN-Forwarding

» WASD-Steuerung plus Ansteuerung
einzelner Rader

= Markierung fur Tracking durch
Folgefahrzeug

= Alternative 1: LEDs
= Alternative 2: roter Ball
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Folgefahrzeug

» Ausgestattet mit Kamera CMUcam?2
= Horizontal drehbar gelagert
= Servoansteuerung

= Automatische Trackingfunktion fur
Farbwerte

i\

» Digitale und analoge Abstandssensoren
=10-80 cm
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Algorithmus Folgefahrzeug

Zustand: Suchen

(Cam in Ausgangsposition stellerD

Tracklng starten

EAusrichten bis Cam mittiga
Tracking aktiv
UND Cam mittig else
[ Folgen \/ \/ (Drehe, bis Tracking akti\D
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Algorithmus Folgefahrzeug

Zustand: Folgen

.%G(ameraposition abfragerD

£

\ Tracking verloren

> Anhalten

Tracking aktiv

(Richtung anpasserD

else

<<

Suchen

Cam mittig

O

(Geschwindig keit an
kAbstand anpassen
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Schwierigkeiten

Tracking
" LED

» Direkte Einstrahlung; Uberstrahlt; wird als
weil erkannt

» Gerichtet; keine Abstrahlung zur Seite

» Roter Styroporball
= Kein perzeptuelles Farbmodell der Kamera
» Erkannte Farbe stark von Beleuchtung abhangig

= Grof3er Toleranzbereich notwendig (R: 120-240, ursprtnglich 170-
200)

» Damit aber umgebungsabhangig
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Schwierigkeiten

Abstand
= Angaben in den Datenblattern ungenau
» Daher manuelle Kalibrierung der Sensoren auf Messstrecke
» Dennoch starke Schwankungen in den Messwerten
* insb. bei geringen Abstanden
» Kombination von analogem und digitalem Sensor
» Mittelung der Werte
» Haltsignal bei zu grol3em Unterschied
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Schwierigkeiten

Radhaftung

» Rader drehen auf glattem Boden leicht durch

= Motoren haben bei geringen Geschwindigkeiten wenig Kraft

» Daher schwierig, angemessene Geschwindigkeiten zu wahlen
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Demo

Vielen Dank fur die Aufmerksamkeit!

FUr Interessierte: Demo
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