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Motivation

Ist Zustand

+ kein zentrale Datenhaliung
- Datenhahung zwischen Notes durch TF
« kein Zugrifiskonirolle und -Prufung fir TR

- entstehung von Redundanzen
- keinerlei Kontrolle Uber Content

Soll Zustand

« zentralisierte Datenspeicherung

- Kapselung des TF

+ Entlasiung won TF

- schnaller Updatemachanismus gegeniiber TF
- einheitiche Zugrittetorm

= schneller, leichter und sicherer
= kapselung TF
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MAGDE

Lastenheft

» schnelle und smarte Speicherstrukiur

+ einheitliche Zugrifismethoden

= modulares Desgn

= ligthweight

+ RVIZ Integration

= sinmvolier und konsistenter Updater ir TF

« miglichkeit der persistenten Speichern von Daten

resbd T TO
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Architektur

Information handling

< Infarmationen van Wslon

Winzu beniige ich welche Daien 7

Overview

|1

R Modele)

N

!
Map State Updater

Prozess Modellierung

s

arTn Yok GUERICKS
( UNIVERSITAT FAKULTAT FIR
¥ MAGDEBURG INFORMATIK
vy




Information handling

Welche Information ?
- Informationen aus dem Regelwerk und Event
- GrolRe Feld
- Tischposition
- Objektspezifikation
- Waypoints
« Information von der Refbox
- Position einzelner Objekte
- Sensor Input
- Position von Youbot
- Inhalt Youbot Inventar
« Informationen von Vision

Wozu bendtige ich welche Daten ?



Daten Gber Umgebung ==  Moveit Planningscene

Objekt Informationen ==  Moveit Grasping

Refbox Information —  Validitatsprifung

Refbox Information |
Sensor Information > Statemaschine
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Prozess Modellierung

\ Load & formation

Rend Waypoiris rom conbg | . [Create Youbot Object
Fia
'Save Waypoints and create |
Playground and lables in
Mamicry
Fload Ofy v ; . Sava Youbot Object
Lhl | fionvs frewm |
gamestat ——* | yar duber in Memary
okt |
1
Ramel Objecticeations from
poslon refbox's Taskdelintion
F save chjects with locaion in
n hhnary
slat Object
P Unigque id
Playground e 1 0.1 9
size 1 postian trpe
ol size
lacatian
o il
workiable
o Unique id i
+ pesition
slots

slaternaschi werldmagp TF Ires
1. Alivn: fird Qhjecl s

| I dedion: show all objects on -
Table

oI Resudt: It of detectad
abiect fram takie

I¥. msmvch Db, %
in List

Y. wrile pustion Trom Cbj ¥ in TF

W, Fesul- TF Name as
adign-result
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Load Gameinformation

game start

Read Waypoints from config
File

Create Youbot Object

v

:

Save Waypoints and create
Playground and tables in

Read Youbot
Location from TF

Memory
v

v

Read Objectdefenitions from

Save Youbot Object
in Memory

URF
v

Read Objectlocations from
refbox's Taskdefintion

Y

save objects with location in
Memory
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statemaschine

worldmap

l. Action: find Object x

g

IV. search Obj. X
in List

Il. Action: show all objects on

I1l. Result: list of detected
object from table

action-result

VI. Result: TF Name as

vision

Table

—

V. write postion from Obj. X in TF

TF tree
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Timeline

N\ nov. 2015

implementierung Speicherdesign

Dez. 2015
fertigstellung Map State Updater

Jan. 2016
Prototyp & Integrationstest

Feh. 2016
Version 1.0

Mar. 2016
Stabilisierung
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Future Work

- komplette Plausibiltatsprifung von Daten
- Vereinfaches Interface Design
- flexiblere Speicherstruktur

dynamic_interface
flex_memory

rigbU T T
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