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Automotive Software: Zwischenfazit

Klassische Techniken: skalieren nicht

Agile Methoden: QA unzureichend
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Komponentenbasierte Entwicklung mit ROS
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Morgan Quigley u. a. „ROS: an open-source robot operating system“. In: ICRA workshop on open source software. Bd. 3. 3.2. 2009, S. 5. URL:

http://www.robotics.stanford.edu/~ang/papers/icraoss09-ROS.pdf
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Demo: turtlesim und rqt
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DevOps & YAML vs. Modellsprachen

DevOps

Entwicklung und Betrieb vereinen

CI/CD ist Bindeglied

Übliches Format: YAML

Schnell unübersichtlich!

Besser: „Hochsprache“ für CI/CD

Visualisierungen statt Text

CI  

CDDaten

Analyse

Verbesserung

Simulation

Testfahrt
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Modellgetriebene Entwicklung von CI/CD-Workflows mit Rig
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Use Case: Formula Student & Jarvic

Formula Student

Studentischer Konstruktions- und

Fahrwettbewerb für Rennautos

Seit 2010: auch elektisch

Seit 2017: auch autonom

Einzelrennen auf unbekanntem Kurs

Hütchen als Bahnbegrenzung

Metrik: Rundenzeit, Abzüge für Kollisionen

Jarvic

In Dortmund: GET racing Dortmund e. V.

Fahrfunktion: Jarvic

ROS 1-basiert

Bereits Unterstützung für:

Simulationen

Modellautos
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Demo: AADC-Auto
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Mögliches Vorgehen

Funktionalität

Jarvic

Pfadplanung

SLAM

Streckenerkennung

Wahrnehmung

Entwicklung

Bugfixes

Validierung

Ad-hoc-Validierung

Szenarien

Reporting
Infrastruktur

Szenarien-Entwurf
Entwicklung

Continuous Integration

Ergebnisse der Validierung

Rig

Rig 1.0.1

Simulations-DSL
Model Checks

Codegenerator
UX

Entwicklung
Bugfixes

Use Cases & YAML

Modelle & Support
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Wieso PG KoKoVa?

Was ihr mitnehmt:

Hands-on-Projekt mit Relevanz

Erfahrung mit Automotive und Robotik

Erfahrung mit DSLs und Modellierung

Was wir bieten:

Laborraum OH12 / 2.007

2 Modellautos

Bei Bedarf Serverressourcen

Kaffeevollautomat

Was wir erwarten:

Muss-Kriterien:

Grundkenntnisse Linux

Programmieren

Außerdem:

Hohe Lernbereitschaft

Gerne zusätzlich:

Kenntnisse zu den Technologien

Erfahrung mit C++, Python, Java

Vorkenntnisse zu CPS
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Ziele der Projektgruppe

Minimalziel

1 Implementierung von wiederverwendbaren
Komponenten:

Wahrnehmung
SLAM
Racetrack-Steckenerkennung
optimierte Pfadplanung

2 Lauffähig in Simulation und auf echter Hardware

3 Validierung durch geeignete Simulationen via CI/CD

4 Rig-Unterstützung für die validierenden Workflows

5 Seminar, Zwischen- und Endbericht

Erweiterungsideen

Vollständig lauffähige

Fahrfunktion

Szenarienbibliothek vergrößern

Kooperation mit z. B. RosBag

Bazaar-Konsortium

Weitere Aufgabenstellungen

Teilnahme am P5-Preis
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Lizenzierung

Jarvic

Internes Projekt des GET

racing Dortmund e. V.

Nicht Open Source

Wettbewerbsvorteil bei der

Formula Student

Rig

Open-Source-Projekt des

Lehrstuhls 5

Eclipse Public License 2.0

Öffentliche Codebasis

Merge Request möglich

Eigenentwicklungen

Kein

Veröffentlichungszwang

Freie Lizenzwahl

Immer

Nutzungsrecht durch GET racing Dortmund e. V. für autonomes Fahren

Nutzungsrecht für Fakultät in Lehre und Forschung
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Bei Fragen: fragen!
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