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Rü ckblick �Kognitive Architekturen�

Allgemeiner Problemlö ser Subsumption Architecture 3-Schichten-Modell

Multiagenten Multi-KomponentenSense-Think-Act-Zyklus
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SimRobot

http://www.tzi.de/simrobot
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Alter Rollstuhl

Bildschirm
Kontroll-
elektronik

Joystick

Infrarot-
sensoren

Kamera

Ultraschall-
sensoren

Berü hrungs-
sensoren

� Sensorik
� 12 Bumper

� 6 Infrarotsensoren

� 16 Ultraschallsensoren
� Kamera auf Pan-Tilt-Head

� Messung der Umdrehung der 
Antriebsrä der

� Ansteuerung
� 5 Microcontroller
� CAN-BUS

� Rechner
� Pentium 100, 32 MB RAM

� Windows 95
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Alter Rollstuhl � Hardware-Architektur
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Kollisions-
detektion

StopSensor

taktile Sensoren Ultraschall-
sensoren

Infrarot-
sensoren

Lenkungs-
dä mpfung

AdaptiveSteering

Grundverhalten
BasicBehaviors

Alter Rollstuhl � Teilsysteme
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SimChair

SteuerprogrammSteuerprogramm SimulationsschrittSimulationsschritt

Realitä t

SteuerprogrammSteuerprogramm Kontinuierliche WeltKontinuierliche Welt

SimRobot

SteuerprogrammSteuerprogramm SimulationsschrittSimulationsschritt

Alter Rollstuhl � Asynchronitä t
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Thread 3Thread 2Thread 1

Alter Rollstuhl � Realitä t/Simulation

ControllerController WheelchairWheelchair

CanBusCanBus

MarksMarks

FrameGrabberFrameGrabber

SimChairSimChair

ScannerScanner MarksMarks

ScannerScanner

MarkMapMarkMap

RouteNavigationRouteNavigation

SimRobotSimRobot

SimChairSimChair
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Alter Rollstuhl � Ereignisse

Thread 3Thread 2Thread 1

OdometryOdometry MarksMarks

FrameGrabberFrameGrabber

StopSensorStopSensor

MarkMapMarkMap

BasicBehaviorsBasicBehaviors

WheelchairWheelchair

AdaptiveSteeringAdaptiveSteering

SimChairSimChair

controller()controller()

ha
nd

le
r(

)
handler()
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Alter Rollstuhl � Informationsfluss

OdometryOdometry

StopSensorStopSensor

AdaptiveSteeringAdaptiveSteering

BasicBehaviorsBasicBehaviors

ScannerScanner

MarkMapMarkMap

RouteNavigationRouteNavigation

setPosition

SimChairSimChair SimChairSimChair

OdometryOdometry

StopSensorStopSensor

AdaptiveSteeringAdaptiveSteering

BasicBehaviorsBasicBehaviors

ScannerScanner

MarkMapMarkMap

RouteNavigationRouteNavigation

setSpeed

ModifikationMitteilung
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Alter Rollstuhl � C++-Hierarchie
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Alter Rollstuhl � Lokale Rasterkarte

� Kurzzeitgedä chtnis
� Speichert die lokale Umgebung des 

Rollstuhls
� Grö ß e 4 x 4 m†

� Einträ ge lö schen nach 30 Sekunden
→ vergessen dynamischer Hindernisse

� Eingabe
� 6 schmale und 2 breite 

Ultraschallsensoren

� 6 Infrarotsensoren

� Ausgabe
� 4 �virtuelle Sensoren�

class GridMap (Member von class BasicBehaviors)
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GangverfolgungGangverfolgung

Wandverfolgung links/rechtsWandverfolgung links/rechts

Einbiegen in linke/rechte Tü rEinbiegen in linke/rechte Tü r

Fahren in eine RichtungFahren in eine Richtung

StoppStopp

Alter Rollstuhl � Grundverhalten

class BasicBehaviors
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Alter Rollstuhl � Wegmarkenkarte

� Kurzzeitgedä chtnis
� Speichert die Wegmarken in der 

lokalen Umgebung des Rollstuhls
� Radius 5 m

� Symbole
� Kamera auf dem Schwenkkopf

� Wegmarke X

7

1

9

2

class Scanner / class MarkMap

X
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Alter Rollstuhl � Lernen

� Verhalten
� Gangzentrierung
� Wandverfolgung links

� Wandverfolgung rechts
� Stop

� Wegmarken
� Wegmarke X
� Wegmarken-

konstellation

2

6 3

5

2

7

91

8X

class RouteNavigation
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Rolland

� Plattform
� Meyra Genius 1.522

� Sensorik
� 27 Ultraschallsensoren
� Sick-Laserscanner
� Messung von Geschwin-

digkeit und Lenkwinkel

� Ansteuerung
� 2 RS232 Schnittstellen

� ControlPort
� ServicePort

� ControlPort kommuniziert
im Takt von 32 ms

� Rechner
� Pentium III 600, 128 MB RAM
� Echtzeitbetriebssystem QNX

Ultraschall-
sensoren

Laser-
scanner

Ein/Ausgabe


