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Problemanalyse

Beispielsituationen:

*WLAN auf Grof3veranstaltungen

e Uberwachung des Mikroklimas auf landwirtschaftlichen Anbauflichen
* Kontrolle eines Gebietes auf Bewegung von gepanzerten Fahrzeugen

Problem:
* Positionierung der Gerdte immer von Hand notwendig

Losung:
* autonom agierende Gerdte, die um einen gegebenen Zielpunkt ein
Netzwerk aufbauen
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Schaubilder

Energieversorgung
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Lenkung
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Schaubilder
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Schaubilder

10.07.06 SwARM 6



Schaubilder
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Beschrankungen

* ebener Untergrund ohne Hindernisse

* keine Kollisionen zwischen den Geraten

* kein Ausfall der Gerite

* GPS-Daten immer vorhanden

* WLAN immer mit gleicher Sendestarke und gleicher Dampfung

* keine Beriihrung mit Aquator, Nullmeridian, Nordpol und Siidpol
* zu einem Zeitpunkt nur ein Gerat unterwegs
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Schaubilder

Raglatar {R3}

Raglstar {Rl} |g#—
Raglstar {Al} (g1 &

Raglgtar (A2} |g— &

|REgistEr[Ha;) |‘

AL | —

Program
Counter (PC)

Antriebs-
steuerundg

L Lenkungs -

sSteuerung

Signalleitung

10.07.06

4

= !
—s [ e

Instruction
Eeglster (IE)

Control
Init

44— CPS-Modul

WLAN-Modul

SWARM

ATowa

Prozessorchip

10



Befehlstibersicht

* insgesamt 24 Befehle
* bei linearer Kodierung: Lange des OP-Codes = 5 Bit

Problem:

* 3 Bit fuir Registeradresse
* 12 Bit fiir eine ganze Zahl
* Busbreite: 16 Bit

Losung:
* Befehlskodierung in Anlehnung an Huffman-Code

10.07.06 SwARM

11



Huffman-Code

* David A. Huffman, 1952 a
0O Q
verlustfreien Datenkompression)

c 15 131 111
* verschieden lange Codes @ a @%D
* prafixfreier Code (keine Bitfolge, die fiir (&) (© @

ein einzelnes Zeichen steht, darf am Anfang . 1@
eines anderen Zeichens stehen)
* Kodierung wahrscheinlichkeitsabhingig () (°) (o) ()

* Entropie-Kodierung (Methode zur

Beispiel:
* 5 Zeichen => 3 Bit pro Zeichen
* nach Huffman-Kodierung: ~ 2,28 Bit

Quelle: de.wikipedia.org/wiki/Huffman-Kodierung
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Befehlstibersicht

Move-Befehl (fiir ganze Zahlen)
movD #n, Rx (Rx <-n)
(OP-Code: 1 => 12-Bit-Zahlen darstellbar)

Subtraktion
sub #n, Rx (Rx <- Rx - n)
(OP-Code: 01 => 11-Bit-Zahlen darstellbar)

Spriinge

OP-Code: 001 XXX

* hoherwertigen Bits immer gleich
* niedrigerwertigen Bits variabel
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Beispiele aus dem Code

# Aufruf der Subroutine w_go(R1, R2) ADDR Inhalt
movR PC, R3 # speichere den PC in R3 n-1 ¥ vorheriger Befef
add #2, R3 # erhoehe R3 um 2 " movRPC,R3
jmp w_go # springe zur Subroutine 141 add #1,83
N+2|mpw go
N+3 # nachster Befen

# Ruecksprung aus der Subroutine
movR R3, PC  # verlasse die Subroutine und springe zurueck
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Beispiele aus dem Code

# Subroutine: w_go(R1, R2)
‘W20 AS start

W g movPR R2, WLAN

movG WLAN, Ral
cmp Ral, R1

ilhew g

AS stop
movR R3, PC

10.07.06

# das Geraet faehrt los

# WLAN <- R2 (Befehl aus R2
an wlan-modul)

# Ral <- WLAN (aktueller Wert)
# vergleiche den aktuellen mit dem
Zielwert

# wenn der Zielwert noch nicht
erreicht wurde

# Gerit anhalten

# verlasse die Subroutine und
springe zurueck

SwARM 15



Schlussbetrachtung

* Bewertung der Einsatzmoglichkeiten

* Bewertung der Einschrankungen

* Sicherheits- bzw. Fehlerbetrachtungen
e Zeitkritische Abldufe

* Testmoglichkeiten

* Mogliche Erweiterungen
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