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Datenverarbeitung
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Wer ist OSYRIS?
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Entwicklung von maschinenunabhangiger Software, o
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Arbeitsdokumentation, Product Model, Work Site m 41 \
Web

SKANSKA Sverige AB :
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Bauunternehmung: |5 SKANSKA_

Baustellentests, Anforderungs-
Spezifikationen

Mobile Automation GmbH, MOBA :

Intelligente Sensoren, y v |
Bord-Kommunikation S ==Ss===
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Laboratoire Central de Ponts et Chaussées, LCPC | CPC

Forschung an intelligenten Sensoren,
Datenmodellen, Fachkenntnis von StralRenbau
und -unterhaltung, Test von Subsystemen
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University of Karlsruhe, IMB:

Projektkoordinierung, Entwicklung des Bordcomputers,
der Vermessungshilfen und der ‘Mobile Services’
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OSYRIS-Komponenten:

10010101001010100011
. 01110110110001010100
Sensoren: 10010110111011111011
: : : 01101111001101001010

» Geschwindigkeit

* Temperaturen
 Schichtdicke

» Motordrehzahl

Bordcomputer

Mobile Services

Positionierung z.B. GPS, Totalstation

Beispiel: Stral3enfertiger
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OSYRIS-Komponenten konnen quasi beliebig kombiniert werden:

System 1

BUroanwendung

GPS

Positionierung

Mel3system

Mobile Services

Bordcomputer

Sensor




komponentenbasiertes
System

OSYRIS-Komponenten kénnen quasi beliebig kombiniert werden:

System 2

Totalstation BlUroanwendung

GPS
Mobile Services

Positionierung

Bordcomputer

Mel3system

Sensoren
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Datenflufd

Sensor

Totalstation
| GPS

CANopen-Netzwerk,
digitale Daten

Funkulbertragung

N

kabellose Ubertragung
XML-Datenformat

On-Board Computer
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CAN - Controller Area Network

Daten auf dem Bus haben
unterschiedliche Prioritaten

Nachrichten Prioritat
Daten mittel
Konfiguration niedrig
Fehlermeldungen hoch
Synchronisierung sehr hoch
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XML - eXtensible Markup Language

Arbeitsdaten

N

<MashineType>Paver </MashineType>
<VisibleControls>
<Name>Temperature</Name>

<OsyrisOnboardConfig xmlns:xsi=" http://www.osyris.edu\Schemas'
xsi: noNamespaceSchemal_ocation="C:\X M L\OsyrisOnboardConfig.xsd" >

erweiterbar

hierarchisch

. Scripting

platformunabhéngig

leicht konvertierbar

Konvertierung

</VTISDrecConmors>
<VisibleControls>
<Name>Thickness</Name>

<ProglD>OsyrisCtls.Thickness</ProglD>
<Importance>1</Importance>
<TagName/>
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\ Onboard Konfiguration

Geometrische Daten
Missionsbeschreibung

Datenbank
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Fertiger




Positionierung: GPS
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GPS
Empfanger
- Rover

Navigations-Satelitten

Satelitten-Code

1 GPS

Referenz-Station

DGPS Korrektur

Positionsdaten werden direkt vom GPS-Rover
zum Bordrechner tbertragen
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oder via email

(Lo osyris@imb.uni-karlsruhe.de




