Distributed Control Lab

Umgebung zur entfernten Ausfuhrung von Roboter-

und physikalischen Steuerungsexperimenten

4 \ \ )
Experiment Service
Foucault's
S Pendulum
Result
O / Management Control of Lego
> A Robofts
P[——]| Experiment \
, , Management
Windows CE Client
&
. J

Command Line Clier;’r

High Striker
Realtime and
Windows CE

Forschungsprojekie rund um's DCL
Folgende Fragestellungen werden untersucht :

Wie konnen Steuerungsexperimente Uber
das Infernet angeboten werden ?

Wie kann verhindert werden, dass
"bosartige" Programme die physikalischen
Experimente zerstoren ?

Wie konnen in unstabilen Umgebungen Dienste mit
vorhersagbaren Eigenschaften redlisiert werden ?

The real pendulum

We installed a long pendulum with a metal bowl An electric magnet is sitvated under
the middle position of the pendulum. Within this experiment you can switch the
magnet on and off in order to keep the pendulum swinging, Tsing light barriers one is
able to determine the actual state of the pendulum

There are 0 queued jobs for this experment

The unstoppable robots
We built up a setting with a Lego Mindstorm robot on an 2,00m x 1,40m area. Tou

can write C programs to contrel the robot in order to perform given tasks. Positional
data of the robot, generated by a tracking software, can be used within you program

There are 0 queued jobs for this experiment

Virtual Legos

The Lego simulator allows you to test your code before loading it into the real robot.
You can use the same code and preview the driwving route m a flash mowie

There are 0 queued jobs for this experiment

Experimente konnen zum Beispiel uber unsere
ASPNET-basierte Welb-Schniffstelle  ausgewanlt
und durchgefuhrt werden, indem ein
entsprechendes Programm geschrieben wird
und durch das DCL direkt auf die Experimente
geladen wird.

Measurement result
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Ground Speed (Min : 0,4958835 , Max @ 1,036559)
Used Energ. (Min @ 0,037109 , Max : 55,83125)
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Ergebnisse stehen direkt als Live-Stream zur
Verfugung. Zusatzlich konnen stafistische
Informationen zum Experimentverlauf in
grafischer und auch zeichenbasierter Form
abgerufen werden. Die obigen Abbildungen
zeigen die Fahrt eines Lego-Roboters sowie die
Entwicklung der Geschwindigkeit des Pendels im
tiefsten Punkt Uber die Zeit.
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