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Motivation und Einleitung ’ 3 :I
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Dezentralisierte Regelung ’ 3 'I
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Hintergrund: RobotConfig ' l-:

FUSE

» RobotConfig:
= XML-Schema zur Roboterbeschreibung "}@5&”‘”5‘“‘
= Gerateklassen und Adressierung

WREHA __~

<> Sensor-Knoten
Q Motor-Stack

Zentral-System

M. Zenzes, P. Kampmann, T. Stark, und M.
Schilling, ,NDLCom: Simple protocol for
heterogeneous embedded communication
networks®, in Proceedings of the Embedded
World Exhibition & Conference, NL‘irnberg,8
2016, S. 23-25




Daten-Architektur und Parsing -[I

* Von der Roboterkonfiguration zur Datenbank FL!SE

= Bijektive Abbildung von Daten und Tabellen R

<?7xml version="1.0" encoding="utf-8"7>
<system xmlns:xi="http://www.w3.0rg/2003/XInclude" name="Recupera">

<device name="ControlGUI" id="1" />
<device name="MotionController" id="3" />
</subsystem>
<subsystem name="1left_arm">
<device name="left_arm_shoulder_join
<xi:include href="metaclasses/BLDC
</device>

</device>
</subsystem>
<!=- right arm (20-29) --—>

<subsystem npame="right_arm">

</sul.s;;vstem> ReCUpera
</system> Robot
- Config

* 32 byte telemetry values

*/

struct BLDCJointTelemetry
{

uintl6_t state;

Datenbank-
intl6_t absolutePosition; ;]
intl6_t position; SChema
int32_t speed; ﬁ
e CastXML | — ]
uintl6_t voltage; // mV

intl6_t current; // mA —_——————p
intl6_t temperature; // °C (9.7 fixed float)

// debug
intl6_t desiredPosition;

intl6_t ctrlPwWMm;
i:tlﬁit unused [5]; PrOtObUf
} __attribute_ ((packed)); Def|n|t|0n
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Redundante, skalierbare, hochverfugbare Zeitreihendatenbank
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Exoskelett: Bewegungsregelung

» Personenspezifische Adaptation

Statusuberwachung -+ Pradiktive Wartung
SynCthnisation far « Physiologische Daten und Betriebsdaten
Optimierung
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)
Anwendung in Smart Grids . - [I

* Monitoring von Assets in Smart Grids FL!SE
= Pradiktive Wartung, Lastmanagement PRy peRA
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Zusammenfassung 'Fn

FuUture Smart Energy

T’( RECUPERA
\REA

NDLComDB

« Hochverfugbar, linear Skalierbar
« Automatische Generierung von Datenbankschema

Nachste Schritte

« Eingebettete Datenbanken, Lokale Puffer
 Hardware-Interface zu Ubertragungsebene
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Hintergrund: NDLCom

* Node-level Data Link Communication
Flexibles Protokoll fur eingebettete Systeme /}@ ECUPERA
Flexibel und skalierbar
OSI-Modell: Sicherung (2), Vermittlung (3)

- Stern-Topologie

« Paket-Struktur:

byte index

field name

byte index

field name

u”
2¢
A

FUSE

EHA

Packet Flag
0x7e

54n 7T4+n 8+n
Checksum i Packet Flag
dataln — 1] AUG — CCITT | AUG — CCITT 0x7e
|
b]

Receiver Id
0x00 — Oxff

Packet Counter | Payload Length n

0x00 — Oxff 0 — 255

M. Zenzes, P. Kampmann, T. Stark, und M. Schilling, ,NDLCom:
Simple protocol for heterogeneous embedded communication
networks®, in Proceedings of the Embedded World Exhibition & 17
Conference, Nirnberg, 2016, S. 23-25
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