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02-1

Ziel

Praktische Festigung des theoretisch vermittelten Inhalts der Vorlesung
Sammeln von Erfahrungen im Umgang mit eingebetteten Umgebungen
und deren Besonderheiten

Moglichkeit, an Themen und Aufgabenstellungen von Industriepartnern
zu arbeiten

Wissenschaftliche Bearbeitung eines Problems

Teamarbeit

Moglichkeit der Mitarbeit an Forschungsvorhaben des Lehrstuhls
»Rechnerorganisation- und Kommunikation®

Moglichkeit einer weiteren Zusammenarbeit mit dem Lehrstuhl (Studien-
arbeiten, Diplomarbeiten)
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Elemente eines erfolgreichen Projektes

e Analyse des Themas und verwandter Arbeiten, Entwicklung der Vorge-
hensweise
— Abgabe zu Weihnachten (Termin: 18.12., 2 ... 4 Seiten)
e Losung des gestellten Problemes (Implementation, Simulation, usw.)
— Vorfiihrung bis zum 11.2.2002
e Erstellung einer Projektbeschreibung bzw. Dokumentation
— Abgabe bis zum 11.2.2002
e Vorstellung des Projektes in der Vorlesung (Vortrag)
— 11.2.2002 oder 12.2.2002

02-2 EMES - Eigenschaften mobiler und eingebetteter Systeme (©) M.Werner & J.Richling



Projektthemen |

e Gebiet eingebetteter und mobiler Systeme
— Industriesteuerungen
— Fahrzeugsteuerungen
— Gebaudesteuerungen
— Mobile Anwendungen wie PDAs
— Roboter
e Bearbeitung eines Projektes
— Problemanalyse
— Literaturstudium
— Einarbeitung in die Umgebung
— Losung des Problems und Implementation
— Prasentation und Dokumentation
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Projektthemen ||

e Entwicklung einer Anwendung
e Analyse von Ausfiihrungszeiten oder Dienstqualitaten

e Untersuchung von Designalternativen
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Projektthemen IllI

e Khepera-Miniroboter

e PDAs auf Basis von Windows CE

e PDAs auf Basis von PalmQOS

e Systemiibergreifende Steuerung

e x86-Systeme auf Basis von Windows CE, rtLinux und LynxOS

e Steer-by-Wire-Demonstrator
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Projekt: Khepera |

Roboter soll eine Wippe im Gleichgewicht hal-
ten

e Material:

— Roboter mit Neigungssensor

— Wippe

— Entwicklungsumgebung mit Dokumenta-
tion und Crosscompiler

o Aufgabe:
Entwicklung, Implementation und Test ei-
nes Balancierungs-Algorithmus
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Projekt: Khepera llI

Analyse von Ausfiihrungszeiten

e Material:
— Roboter
— Entwicklungsumgebung mit Dokumentation
und Crosscompiler
— Dokumentation Motorola MC 68331
e Aufgabe:
— Implementation eines einfachen Programmes
(Blinken der LEDs mit konstanter Frequenz)
— Messen der Blinkfrequenz
— Analyse des Maschinencodes und Berech-
nung der Blinkfrequenz, Diskussion
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Projekt: PDAs mit Windows CE |

Infrarot-Sprechanlage

e Material:

— 2 PDA HP Jornada 420 mit Windows CE 2.11
— Entwicklungsumgebung mit Dokumentation

o Aufgabe:

— Entwickeln einer “Telefon”-Applikation, bei der in
das Mikrofon von PDA 1 gesprochen werden kann,
und der Lautsprecher von PDA 2 das Gesprochene
wiedergibt

— Analyse des zeitlichen Verhaltens
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Projekt: PDAs mit Windows CE I

Kamera-Sucher und Fernsteuerung

e Material:
— PDA HP Jornada 420 mit Windows CE 2.11
— Entwicklungsumgebung mit Dokumentation
— PC mit x86 Prozessor (vermutlich AMD K6-300), 128 MB RAM
— USB-Webcam Philips Vesta Pro
e Aufgabe:
— PDA und Kamera sind am PC angeschlossen
— PDA soll ein grobes “Suchbild” zeigen
— Bei Tastendruck am PDA wird hochauflésendes Bild auf PC

gespeichert (“Ausloser”)
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Projekt: PDAs plattformubergreifend

Verteiltes Malprogramm

e Material:
— PDA HP Jornada 420 mit Windows CE 2.11

— PDA mit PalmQOS 3.5 (vermutlich Palm M100)

— jeweils Entwicklungsumgebung mit Dokumentation
e Aufgabe:

— Entwicklung eines verteilten Malprogrammes, bei dem an zwei liber Infrarot kom-
munizierenden PDAs jeweils in einer “Farbe” (oder Graustufe) gemalt wird und auf
beiden Displays das gleiche Bild zu sehen ist

— Interoperabilitdt (Umgang mit verschiedenen Auflésungen und Graustufen)

— automatische Funktion in jeder der drei moglichen Konfigurationen (Palm und CE;
Palm und Palm; CE und CE)
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Projekt: Systemiibergreifende Steuerung

Fernsteuerung eines Khepera-Roboters mit einem
PalmOS-PDA

e Material:
— PDA mit PalmQOS 3.5 (vermutlich Palm M100)
— Entwicklungsumgebung mit Dokumentation
— Khepera-Roboter mit IrDA-Modul
— Entwicklungsumgebung mit Dokumentation und
Crosscompiler
o Aufgabe:
Entwickeln einer Applikation, die die Fernsteuerung
(Lenkung) des Khepera-Roboters mit Hilfe des PDAs
erlaubt.
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Projekt: x86 mit Windows CE, rtLinux, LynxOS

Analyse von Echtzeitanwendungen auf verschiedenen Betriebssystemen

o Material:
— PC mit x86 Prozessor (vermutlich AMD K6-300), 128 MB RAM

— Windows CE 3.0 Plattformbuilder mit Dokumentation
— LynxOS 3.1 mit Dokumentation
— Logic-Analyzer oder vergleichbares MeBsystem

e Aufgabe:
Installation von Windows CE, LynxOS und rtLinux (aus dem Netz)
Entwicklung einer Beispielapplikation (z.B. Tongenerator)
— Analyse des zeitlichen Verhaltens der Applikation auf den drei Syste-

men unter verschiedenen Nebenbedingungen (CPU-Last, I/O-Last)
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Projekt: Steer-by-Wire-Demonstrator -
Einleitung

Zusammenarbeit mit DaimlerChrysler Research Berlin

e Material:
— vier 68040-CPU-Module mit Bootstrapmonitor und V24-Schnittstelle
— Force-Feedback-Lenkrad
— TTP-IP-Aufsteckkarten
— eventuell CAN-IP-Aufsteckkarten
— Dokumentation der Hardware
— Entwicklungsumgebung mit Dokumentation und Programmbeispielen
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Projekt: Steer-by-Wire-Demonstrator |

Zusammenarbeit mit DaimlerChrysler Research Berlin

e Aufgabe 1:
Untersuchung des Zeitverhaltens

— Grundlegende Eigenschaften der Boards: CPU-Selbsttest, Speichertest,
Ein/Ausschalten der Caches

— Untersuchung des Zeitverhaltens unter verschiedenen Nebenbedingun-
gen (Cache, Pipeline, ...)
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Projekt: Steer-by-Wire-Demonstrator ||

Zusammenarbeit mit DaimlerChrysler Research
Berlin

e Aufgabe 2:
Treiberentwicklung  fiir Force-Feedback-
Lenkrad
— Entwicklung eines Treibers fiir das Force-
Feedback-Lenkrad
— Entwicklung eines Testprogrammes oder ei-
ner kleinen Demonstration fiir den Treiber
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Projekt: Steer-by-Wire-Demonstrator |1l

Zusammenarbeit mit DaimlerChrysler Research
Berlin

e Aufgabe 3:

Treiberentwicklung fiir Feldbuskommunikation

— Entwicklung eines Treibers fiir die Kommu-
nikation mittels der Feldbus-IP-Karten (TTP
oder CAN)

— Entwicklung einer einfachen verteilten An-
wendung ( “hello world")

— Kommunikation iiber Feldbus
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earbeitung eines Projektes

e Problemanalyse

e Literaturstudium

e Einarbeitung in die Umgebung

e Losung des Problems und Implementation

e Prisentation und Dokumentation
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