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Carrera

s Bahnwiederin Gangbringen
o Testfahrten...;)

= Landseite /Controller
o Safety-Car
o DCL-Idee?

s Fahrzeug

o Platooning

Lidar hinzufigen

o lernendesFahren

Kalibrierung (Motor, Reifen, ...)
Rekalibrierung (Motor warmt auf)
Ziel: so schnell wie ein Mensch
fahren (ohne Magnet)
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Bahn / EBUEF / EULYNX live
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Das Eisenbahn-Betriebs- und Experimentierfeld (EBUEF):
verschiedenen Stellwerkstechniken steuern Modellbahn
o Elemente auchausderFerne steuerbar Al
o Projektideen: ETCS Moving Blocks, EULYNX-Stellwerk, Co-/Hybi
Simulation, Autonomes Fahren
Hardware-Eingaben simulieren
o z.B.anAchszdhler
Rickkanalin Marklin Digitalprotokoll
Implementierung Netzwerkprotokoll RaSTA
o Verlasslichkeit? Ressourcenbedarf? Zeitverhalten?
o Modell-basiert?
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https://www.ebuef.de/
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Verlasslichkeit Institut

s Kontext: Geraten mit erschwertem physischen Zugang
o z.B.V2X-Knotenan Ampeln, mobile loT-Gerate
= Hartung
o Fehlertoleranz fir Systemaufrufe
— Globale Wiederholung beiFehlern (inkl. Zeitiberschreitung)?
- Woundwie sinnvoll? Idempotenz?
= Betrieb
o Test-Suite mit Gblichen Fehlerursachen (Fehlerinjektion)
- Gibt essie? Wenn nein, wie sdhe sie aus?
—  Uberlast (z. B. OOM, RT-Livelock, soft/hard lockups)
s  Wartung
o Wiederherstellung "last known good" (Konf., Kernel, Dateien, ...)
o z.B. fehlgeschlagene Aktualisierungen
m alles: Testen via Fehlerinjektion
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Automation Institut

TR Eironmerts

= hybrid co-simulation testbed marvis Vil Simuiasos

o design & realize hybrid experiment o

o Feedback/improvementsregarding marvis o |, Newok oo, ﬁm
s powerplugs Physica
s WolL NGTEE., Physical
= PXE -
R
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https://github.com/diselab/marvis
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GPS-Tracker-Schwarm

kleine(r) GPS-Tracker firunterwegs mit Sensoren g d
o GPS(Zeitpunkt + Ort)
o Gyro (Lage-/veranderung)
s begrenzte Ressource: Energie
o Sleep Modes, Wake-up Sources .
= “Datenstaubsauger”, umdie
aufgezeichneten Daten (von mehreren
Trackern) einzusammeln
o BLE, WiFi, LoORaWAN, ...
o  WIiFion Geo-Fence
s “Zero-Button”
o Wake-on-Gyro
o Gyro als (einziger) User Input

maker.moekoe
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Camera Tracking

= Pan-Tilt-Mount (steuerbar)
= Nvidia Jetson Nano

s Automatic Target Tracking
= AutonomousFollow
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https://www.axibo.com/
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https://github.com/isaac879/Pan-Tilt-Mount
https://www.youtube.com/watch?v=1FB7cLkUyQ
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HEADPLUS V2 |

https://developer.nvidia.com/embedded/
jetson-nano-developer-kit
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https://fedelkrone.com/products/headplus-v2
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i . 3
LILYGO T22 V1.1 LORA GPS BOARD LORAANT
-
TTGO GPSBoard
AXP192 _ . ™ 34 (RX)
SPIFLASH  UART | o\ a3 RX 1210 UBLOXNEO-6M GPS
S i = Bk == BACKUP | oRa-Modul
BATTERY

sx1276 https://www.aeq-

LORA Web.com/ttgo-esp32-lora-
neo-6-gps-board-setup-
serial-read/

ESP32 D4LED CHGLED UFL PLUG

SPI SRAM MICRO USB POWER D38 RESET UBLOX NEO6 GPS
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Drahtlos Institut

s Pufferzwischen LP-WAN und W-LAN
o verwandte Arbeiten, Middlewares, Protokolle, ...
s gefalschtesLabor-GPS
s Waswird im HPI gefunkt (1ISO 27001)?
= Snooping, Replay, Spoofing
s Gebadudetechnik
s Warn-App
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Verschiedenes Institut

= Energie

o automatisiertesMessen <1 mA,>1Hz

- PowerProfiler, EA-PS5200-10, Rigo|, ...

s ProduktionsstralRe

o Fischertechnik

o SPS (Beckhoff)
s Modellbahn Marklin
= Umwelt-Sensoren

o COZ2, Feinstaub, ...
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Digital Engirsperang « Ln

Eigene Ideen sind sehr willkommen!:)

Projektideen

Verteilte Verlassliche Eingebettete Systeme WiSe 2023/2024
Professur fiir Betriebssysteme und Middleware, Prof. Dr. Andreas Polze
Hasso-Plattner-Institut, Universitat Potsdam
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