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1 Themenvorschlag fiir eine Diplomarbeit

1.1 Titel

Der endgiiltige Titel steht noch aus. Eine Moglichkeit:
Implementierung und Evaluation des "CrossingTheGap"-Reflex auf dem Skarabaeus.

2 Beschreibung

2.1 Ziele

Ziel dieser Diplomarbeit ist es, das Lokomotionsverhalten des Skarabaeus um einen so
genannten "CrossingTheGap"-Reflex zu erweitern. Mit diesem Verhalten sollte der Ska-
rabaeus in der Lage sein eine Europalette zu passieren.

2.2 Aspekte

Es folgen ausgewéhlte Fragestellungen, die im Vorlauf dieser Diplomarbeit untersucht
und geklart werden sollen:

Abhéngig von der Leistungsfahigkeit des Skarabaeus und des verwendeten Kontrollan-
satzes gilt es zu entscheiden, ob der Ausloser fiir das Verhalten als kiinstliches neuronales
Netz oder statisch implementiert werden soll. In beiden Féllen dienen die Werte der Fuss-
drucksensoren, der Kralle und den Potentiometern in den Gelenken als Eingabewerte.

Ein weiterer Aspekt, der sich mit der selben Fragestellung beschéftigt, ist der wie das
anschliefende Suchverhalten implementiert werden soll. Bettina Blising hat in [Blésing06]
beschrieben, dass sie ein addquates Suchverhalten nur mittels des WalkNet von Holk Cru-
se generieren konnte, eine Losung mittles kiinstlichem neuronalem Netz ist also moglich.
Wenn aber eine statische Implementierung geplant ist, stellt sich die Frage, ob die doku-
mentierten Bewegungsmuster der Insekten nachgeahmt werden, oder ob selbst entwickelte
Werte bessere Ergebnisse liefern.

3 Motivation

In Zuge des studentischen Projektes Laufroboter 2003 - 2005 konnte ich bei verschie-
denen Versuchen mit dem Scorpion beobachten, dass es auch ohne eine entsprechendes
Verhalten moglich ist schwieriges Geldnde zu passieren. Dies jedoch nur, wenn man ein
erhohtes Risiko fiir die Hardware in Kauf nahm. Insbesondere ein "Random Stepping
Field" stellte sowohl den von Dirk Spenneberg entwickelten Kontrollansatz, als auch den
von Larbi Abdenebaoui, Robert Borchers und mir implementierten, WalkNet inspirier-
ten Ansatz vor grofe Probleme. Basierend auf diesen Beobachtungen vermute ich, dass
der "CrossingTheGap"-Reflex diese Probleme minimieren und die Leistung des Systems
siginifikant erhéhen wird.

Ist der Reflex auch im Stand aktiv, so kann er ein Abrutschen des Beines in ein Loch
oder aber das Durchbrechen des Bodens kompensieren. Die hieraus resultierende Erho-
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hung der Haltbarkeit ist besonders in Einsétzen interessant, in denen eine Reparatur zu
teuer oder schlicht nicht mdoglich ist.

Es ist folglich einen Erhéhung der Autonomie und der Mobilitdt des Skarabaeus zu
erwarten. Die erhOhte Autonomie ist immer dann von besonderem Interesse, wenn ein
Eingreifen durch den Operator nicht moglich ist. Sei es, weil das Funknetz {iberlastet ist,
wie zum Beispiel im Katastrophenfall, oder weil die Laufzeit des Signales eine direkte
Steuerung unmoglich macht.

4 State Of The Art

Der "CrossingTheGap"-Reflex ist in diversen Verdffentlichungen untersucht worden. Al-
lerdings handelt es sich bis auf die Doktorarbeit von Simon Pick [Pic04] nur um Un-
tersuchungen an Insekten. Pick hat als einziger seine Ergebnisse auf einem TARRY II
implementiert.

Pearson und Franklin haben in [PF84] das Laufverhalten und auch, als einen Aspekt
dessen, den "CrossingTheGap"-Reflex bei Heuschrecken beobachtet. Volker Diirr hat in
[Diirr01] das Suchverhalten von Stabinsekten beim Uberwinden von Spalten untersucht.
In [BCO4] beschrieben Bettina Blasing und Holk Cruse unter Anderem das Verhalten von
Stabinsekten beim Uberqueren von Spalten. Und in [Blising06] hat sich Bettina Blising
ausschliefflich dem Verhalten von Stabinsekten beim Passieren von Spalten gewidmet. Im
laufe ihrer Arbeit wurden die Ergebnisse in das WalkNet von Holk Cruse eingebunden.
Eine Implementierung auf einem realen Roboter war angedacht, steht aber noch aus.

5 Arbeitspakete und Meilensteine

Im allgemeine gilt, die einzelnen Arbeitspakete werden wihrend der Laufzeit dokumen-
tiert. Meilensteine sind der Abbildung 1 zu entnehmen.

e Vorbereitung: Recherche der Literatur, Verfassen des S.O.T.A. Kapitels, Gestalten
der Testumgebung (Aussengeldnde), Einarbeiten in M.O.N.S.T.E.R., klaren der
Punkte aus Aspekte

e Implementierung: Die eigentliche Implementierung inkl. Debuggen und Funktiona-
litatstests

e Testphase und Evaluation: Die wahrend dieser Testphase gesammelten Daten bil-
den die Grundlage der Evaluation

e Ausarbeitung: Vollendung der Ausarbeitung und verfassen des Fazits
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