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Virtualisierung eines Echtzeit-Betriebssystems zur Steuerung eines Roboters mit Schwerpunkt auf die
Einhaltung der Echtzeit

Kurze Umschreibung

Erstellung einer Echtzeit-Robotersteuerungsplattform unter Verwendung von Salamander OS, Xenomai, QEMU
und PCV-521 in der Yocto-Umgebung. Die Plattform basiert auf Salamander OS und nutzt Xenomai fur Echtzeit-
Funktionen. Dazu muss im ersten Schritt die Virtualisierungsplattform evaluiert werden. (QEMU, Hyper-V, Virtual
Box, etc.) Als weiterer Schritt folgt die Anbindung eines Roboters tber eine VARAN-Bus Schnittstelle. Das
gesamte System wird in der Yocto-Umgebung erstellt und konfiguriert.

Das Hauptziel der Arbeit ist es, herauszufinden, wie die Integration von Echtzeit-Funktionen und effizienten
Kommunikationssystemen in eine Robotersteuerungsplattform die Reaktionszeit und Zuverlassigkeit von
Roboteranwendungen verbessern kann.
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