D-Rock

Deutsches
Forschungszentrum
fiir Kiinstliche
Intelligenz GmbH

Modelle, Verfahren und Werkzeuge fur die modellbasierte Softwareentwicklung von Robotern
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Das Projekt D-Rock entwickelt Modelle und Verhalten, Software und Hardware werden tiber Modelle abgebildet und zur Laufzeit tiberwacht.

Werkzeuge zur modellbasierten Softwareentwicklung
komplexer Roboter in anspruchsvollen Aufgaben.

Motivation

Roboter zur Manipulation und Handhabung finden
dank ihrer gesteigerten Leistungsfahigkeit in unserem
Arbeits- und  Lebensumfeld immer gréRere
Verbreitung. Um auch anspruchsvolle Aufgaben in
unterschiedlichen Einsatzgebieten bewadltigen zu
kénnen, werden immer komplexere Systeme bendtigt.
Eine groBe Herausforderung in der Robotik ist es,
Systeme effizient und kostenginstig zu entwickeln, die
in der Lage sind mit dieser Komplexitat robust
umzugehen. Die Software hat einen entscheidenden
Anteil an der Komplexitat der Systeme. Das Projekt D-
Rock befasst sich mit Werkzeugen und Methoden zur
Entwicklung von Software fir Roboter. Im Projekt
werden die Konzepte der Modularisierung und der
Modellierung verwendet um diese handhabbar zu
machen. Die Modularisierung ermoglicht eine effiziente
Wiederverwendung von Komponenten. Die
Modellierung beschreibt, wie diese Komponenten im
jeweiligen Kontext eingesetzt werden kénnen.

Projektziele

Ziel des D-Rock-Projekts ist das Design und die
Implementierung eines Frameworks sowie darin
enthaltener Werkzeuge fir die Programmierung von
Robotern.

Als Ergebnis des Projekts steht ein Satz von
Softwaretools zur Verflgung, die auf dem Robot
Construktion Kit (Rock) Framework basieren und

dieses erweitern. Das am DFKI entwickelte Rock
Framework bietet Werkzeuge zur Verwaltung und
Integration von Softwarebibliotheken, die in einer Art
Baukastensystem zur Programmierung von Robotern
verwendet werden kénnen.

Die Effektivitdt des Ansatzes wird anhand des im
Projekt LIMES entwickelten Roboters MANTIS in
einem DARPA Robotics Challenge Szenario
demonstriert. MANTIS ist ein sechsbeiniger Roboter,
der die vorderen Extremitaten auch zur Manipulation
verwenden kann. Das Szenario betrachtet eine
standardisierte und somit vergleichbare Aufgabe, in der
eine durch Gero6ll blockierte Tur autonom freigerdumt
und passiert werden muss. Weiterhin wird die
Benutzbarkeit der entwickelten Tools anhand einer
Probandenstudie evaluiert.
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