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Aufgaben und Handlungskoordination
Orchestrieren der Komponenten
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
’Sequencer” orchestriert Komponenten

“Sequencer”

— Erzeugen einer Sequenz von Aktionen,

die ein komplexes Verhalten ergeben
Si

K &U \ﬁ%\‘ | \Orbf | I—U—I Hochschule Ulm

S
I
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Aufgaben und Handlungskoordination
’Sequencer” orchestriert Komponenten

servicerobotik

= Ubergang zwischen kontinuierlicher Ausflihrung und Event-getriebener
Ausfuhrung

= “Sequencer” koordiniert Software-Komponenten im System:
* Senden von Parametern / Konfigurationen
e Ein-/Ausschalten von Komponenten um Ressourcen zu schonen
 Anpassen der Kommunikationspfade zwischen Komponenten
* Gezieltes nachfragen von Informationen (Experten)

@ "NG(\

Sequencer (SmartTCL) D ¢lwe”

SmartSoft

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
"Sequencer” orchestriert Komponenten und
bindet Experten ein

= Koordinieren der Skills

" Modell uber Roboter und
dessen Welt erstellen und
aktualisieren

e 19 " Eir][binhde_g von E)gpberten um
A ntscheidungen uber

P3DX, SICK, _ ' ; . .

B g Sequencer | § 4 Ablaufvarianien zur Laufzeit zu

SLAM, Speech| = » ) v = | refien

gltagratt;tg}n, 7] d: “:“j;ﬁ%m E - Analyse'TOOIS

nin‘c?nc,lmc?ﬁgﬁ" B S D | - Simulationen

control, ...

Handlungsplaner
Texterkennung (OCR)

:, ; : OpenRAVE,
\K : Qo i
=
= W g
SR
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Aufgaben und Handlungskoordination
Hierarchische Zerlegung der Aufgabe ‘

servicerobotik

recognize
objects

grasp | |stack-into| | gras stack-into| | gras transport
cup-1 cup-3 cup- cup-3 cup- pose

= Subsidiaritatsprinzip
- Verantwortung / Kontrolle abgeben
- Aufgaben so weit wie moglich eigenverantwortlich bearbeiten

- Entscheidungsfreiraum nutzen um alternative Losungen anzugehen bzw.
um Fehlersituationen zu beheben

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Auf?aben und Handlungskoordination
Fehlerbehandlung

cleanup

recognize

objécts stack

(ERROR
(COLLISION))

grasp | [stack-into

gras stack-into| | gras transport
cup-1 cup-3

cup- cup-3 cup- pose

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Auf?aben und Handlungskoordination
Fehlerbehandlung

cleanup

recognize
objgcts rule \Stack

action-

grasp | |stack-into| | gras stack-into[ | gras transport
cup-1 cup-3 cup- cup-3 cup- pose

Hochschule Ulm

8. Marz 2012 5. Ulmer Robotertag / Andreas Steck J)W



Auf?aben und Handlungskoordination
Fehlerbehandlung

servicerobotik

recognize
objects

transport
pose

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Auf?aben und Handlungskoordination
Fehlerbehandlung

recognize
objects

Experte
Handlungsplaner

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Auf?aben und Handlungskoordination
Fehlerbehandlung

recognize
objects

stack-into gras transport
cup-2 cup- pose

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
’Sequencer’” — SmartTCL

(a) Alternative Ablaufvarianten
(b) Fehlerbehandlung

(c) loschen, hinzufugen oder
ersetzen von Knoten des
Baumes zur Laufzeit

Managen von Ausfuhrungsvarianten
und Fehlerfallen, die in realen
Umgebungen auftreten

Zusammensetzen von
wiederverwendbaren Aktionsblocken
zu komplexen Aufgaben

Kontext und Situationsabhangige
Entscheidungen uber weitere
Expansion des Baumes

Baum wird zur Laufzeit expandiert
und modifiziert

Ubergang zwischen symbolischen
und sub-symbolischen Mechanismen
der Informationsverarbeitung

Hochschule Ulm
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You([[)

Teilszenario: Kaffee machen und

aus I Iefern Video auf YouTube
http://www.youtube.com/roboticsathsulm
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Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

servicerobotik

approach
ﬁﬁchen

Ll

:

Navigation
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Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

servicerobotik

Teilaufgabe
Zucker schutten

Navigation

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

approach
ﬁﬁchen

Ll

:

Navigation

8. Marz 2012

Manipulation
Objekterkennung

%if
v

pour

sugar

Teilaufgabe
Zucker schutten

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

Manif()ulation
Objekterkennung
{

approach h
%F% approac

chen ", coffee machine
1 our
{ spugar

Teilaufgabe
Zucker schutten

Navigatior\

Wiederverwendung
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

approach
ﬁﬁchen

8. Marz 2012

Manipulation Y
Objekterkennung

L |
%
approach
N coﬁgg machine make coffee

Hochschule Ulm
5. Ulmer Robotertag / Andreas Steck J)W



servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

£

aﬁ proach
ﬂchen

8. Marz 2012

Man| ulation
Obje terkennung

pproach
coffee machine make coffee

pour
sugar

Wlederverwendung

Hochschule Ulm
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servicerobotik

Aufgaben und Handlungskoordination
Wiederverwendung / Zusammensetzbarkeit

a

«j Experte _
{ Gesamtszenario
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approach

aﬁproach Y
itchen ' coffee machine make coffee
¢ Experte
pour - ;
sugar Manipulatio
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5. Ulmer Robotertag - 2012
LabTour ab 15:00

servicerobotik
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