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Programmierung verteilter eingebetteter Systeme

Sergey Kovalev, Matthias Meine, Julian Timpner



ldee: Konvoibildung

Konvoibildung ( e n @lhtoonidyii ) v o n

AFerngesteuertes Fithrungsfahrzeug

AAutomatisch folgendes Zweitfahrzeug
AKameratracking und Abstandssensoren
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Flihrungsfahrzeug

AFernsteuerung mittels COM-Port und
WLAN-Forwarding

AWASD-Steuerung plus Ansteuerung
einzelner Rader

AMarkierung fur Tracking durch
Folgefahrzeug

AAlternative 1: LEDs
AAlternative 2: roter Ball
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Folgefahrzeug

AAusgestattet mit Kamera CMUcam?2
AHorizontal drehbar gelagert
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AAutomatische Trackingfunktion ftr o N\
Farbwerte 4

ADigitale und analoge Abstandssensoren
A10-80 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
ALED
ADirekte Einstrahlung; uberstrahlt; wird als
weil’ erkannt
AGerichtet; keine Abstrahlung zur Seite

ARoter Styroporball
AKein perzeptuelles Farbmodell der Kamera
AErkannte Farbe stark von Beleuchtung abhangig

AGroRer Toleranzbereich notwendig (R: 120-240, urspriinglich 170-
200)

ADamit aber umgebungsabhangig
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