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Szenario 1: “Follow Me” - RoboCup@Home

servicerobotik

« zusammenstellen eines Szenarios
aus Standard-Komponenten

4 + Wiederverwendung von Komponenten
furRoboCup@Home

* Video auf Youtube: .
http://www.youtube.com/roboticsAtHsUIm
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Szenario 1: “Follow Me” - RoboCup@Home “
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Szenario 2: Cleanup Table Scenario

servicerobotik

« zusammenstellen eines Szenarios
aus Standard-Komponenten

« komplexes Alltagsszenario
« Roboter raumt Tisch ab

« Video auf Youtube: _
http://www.youtube.com/roboticsAtHsUIm
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- Punktwolke aufnehmen
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E Szenario 2: Cleanup Table Scenario

Punktwolke

reduzieren
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E Szenario 2: Cleanup Table Scenario
Objekte
erkennen
Punktwolke
reduzieren
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Szenario 2: Cleanup Table Scenario

Objekte
erkennen

Punktwolke
reduzieren
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Szenario 2: Cleanup Table Scenario
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Ziel (Mulleimer)
anfahren

Objekte
greifen
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Szenario 2: Cleanup Table Scenario
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Positionskenntnis
fir Navigation

OpenSLAM
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Szenario 2: Cleanup Table Scenario
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Szenario 2: Cleanup Table Scenario
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Eclipse Modeling Framework
Meta-Modeling
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SmartSoft MDSD Toolchain
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SmartSoft MDSD Toolchain
Example 2: Navigation Task
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SmartSoft MDSD Toolchain
Example 2: Navigation Task
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SmartSoft MDSD Toolchain
Example 2: Navigation Task
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SmartSoft MDSD Toolchain
Example 2: Navigation Task
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Live Demo

« how to create a deployment in
SmartSoft MDSD Toolchain

« define the initial wiring between
the components

 add platform specific details

« add target platform settings

 deploy scenario to target

e run scenario in Player/Stage simulator

watch on youtube:
http://www.youtube.com/watch?v=4dZnDPgw3fA

attached file: T
2009-12-02-deploy-toolchain.mp4 Hochschule Uim
S

b/ NN
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