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AMC-RC
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Motivation
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Gesamtsystem
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Auftrag

● id

– Wird von der Sammelstelle vergeben

● source_id

● destination_id

● timestamp

● state

● dependency_ids

– Liste an Auftrags-IDs welche zuvor abgearbeitet werden müssen

OPEN ACTIVE PICKED DONE
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Bieten auf Aufträge

vote()

Batteriestand

      Kapazität

        Position

         Auftrag
Planning

Kosten
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Protokoll

NEW_ORDER_REQ

OVERVIEW_RES

OVERVIEW_REQ

VOTE_REQ

VOTE_RES

UPDATE_ORDER_REQ

UPDATE_ORDER_ACK

NEW_ORDER_ACK

UPDATE_REQ

UPDATE_ACK

OPEN

ACTIVE

PICKED

DONE
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ROS-seitige Komponente

Node

UDP-Socket

Action Client

?

Störmeldesystem

Statemachine
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+ Einfach

+ Skalierbar

+ Intelligenz liegt bei den Robotern
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career@4am-robotics.com
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