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Motivation und Ziele

* Motivation: Hardwareermudung kann zu unvorhersehbaren verhalten
fihren. Ebenso konnen Software Fehler erst nach Wochen auftreten.
* Projektziel: Simulation des Kanalschachtoffnens mittels Hardware flr

Langzeittests von Software und Hardware.

MVP und fachliche Inhalte Herausforderungen
* Modifizieren eines 3D-Druckers In * Fehlende Hardware Dokumentation
Testsystem » Klipper Integration
» Software zum: * Implementieren eines Webhook
» Auslesen der Logs des SULPI * Pipeline ROSII Arm Build im GitLab
= Steuern des 3D-Druckers
= Webserver fur Statusabfrage und Test- Architektur und Technologie
steuerung :
= Monitoring als zentrale Schnittstelle Webserver Monitoring
FastAPI v. 0.104.1 Named Shared Memory
:gEI;?thiE;: FastAPI v. 0.104.1
- Log-Webhook Watchdog
) - Status Logaing
Ergebnisse GPIO HW B
docker docker

* Ansteuern eines 3D-Druckers via Klipper
* Auslesen der SULPI-Logs
» Steuerung Uber API-Schnittstelle

" ROS-Klipper Node | " ROS II Motion Controll

« Webhook zum Auslesen von Information
° AUSfUhren von Tests ROS IT v. Humble Haw kshill ROS II v. Humble Haw kshill
Real Time Process Mon Real Time Process
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Abb. 1: Komponenten der Testumgebung
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