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Allgemein

� Allgemein
� Begleitveranstaltung zum Projekt �RoboCup II� (empfohlen)

� Veranstaltung geht nicht in die Projektnote ein
� Leistungsnachweis fü r Praktische Informatik kann erworben werden

� Zusammen mit �Kognitive Robotik II�  kann Diplomprü fung gemacht werden

� Leistungsnachweise
� Bearbeitung von Ü bungsaufgaben im Praktikum

� Ü bungsblä tter zweiwö chentlich (wahrscheinlich 4 Stü ck)
� Note ergibt sich aus allen abgegebenen Lö sungen

≥ 95% → 1,0 ≥ 80% → 2,0 ≥ 65% → 3,0 ≥ 50% → 4,0

� Hö rerscheine
� Teilnahme an Vorlesung reicht
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Vorlesungsplan

�28.04.2003 Ü berblick, Organisatorisches, Praktikum

�05.05.2003 Kognitive Architekturen

�12.05.2003 Architektur der Bremer Autonomen Rollstü hle

�19.05.2003 Architektur des GermanTeams

�26.05.2003 Bildverarbeitung in der Robotik

�02.06.2003 Stochastische Selbstlokalisation I

�23.06.2003 Stochastische Selbstlokalisation II

�30.06.2003 Bahnplanung

�14.07.2003 Wettbewerb
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Kognitive Architekturen

Typen

Fä higkeiten

Umgebung

Realisierung

Theorien

Eigenschaften

Architektur

Ü berblick Sense-Think-Act-Zyklus
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Architektur der
Bremer Autonomen Rollstü hle

Sensorik & Aktorik
Modul (SAM)

Sensorik & Aktorik
Modul (SAM)

EchtzeitanwendungEchtzeitanwendung

NetzwerkNetzwerk

Asynchrone
Anwendung

Asynchrone
Anwendung

RollstuhlRollstuhl
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Interrupt<3>Interrupt<3>

Serial<3>Serial<3>

ControlPort<3>ControlPort<3>

MeyraMeyra

OdometryOdometry

ObstacleMapObstacleMap

ObstacleDistanceObstacleDistance

StopInTimeStopInTime

Interrupt<4>Interrupt<4>

Serial<4>Serial<4>

ServicePort<4>ServicePort<4>

SonarsSonars

SmoothMotionC.SmoothMotionC.

RollandRolland

RelayRelay

NetNet

TablesTables

ObstacleAvoidanceObstacleAvoidance

SAMSAM

PlatformPlatform

Sick<5>Sick<5>

Interrupt<5>Interrupt<5>

Serial<5>Serial<5>

Netzwerk (Blackboard) Simulation/Realitä t
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Architektur des GermanTeams
goalie

goalie-before-kick-off goalie-play

return-to-own-goal

stand

stay-inside-goal

go-to-ballkick go-to-point
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Bildverarbeitung in der Robotik
FarbsegmentierungLandmarkenerkennung
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