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Téma elhelyezeése

» Software Defined Networking
- P4

* In-Network Computing
- szamitasok kiszervezese 0
— ultra kicsi késleltetées + nagy throughput <

e Hasznalhato-e robotvezérlésre?




Téma elhelyezése
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Véqgso elképzelés

Fills match-action tables

Storing trajectoryas a

») sequence of set points
-
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Industrial controller
Currently: Tofino in the cloud
but could be o

SmartNIC, a Pensando DSC, ...

Controls the transition
between two consequtive set
points
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A P4-rdl roviden: altalanos felépités

Programmable Match-Action Pipeline
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A P4-rol roviden: megkotések

* lebegbpontos muveletek hianya
* s70rzas-osztas hianya

* stringek hianya

* ciklusok és rekurzio hianya



Megkozelités

* proof-of-concept validacio
* UR-robot
* validacios szintek




FO feladatok és kihivasok

e Statusziizenetek értelmezés
 TCP/UDP, csomagformatum

* Lebegbpontos szamok kezelése
* Trajektoriak tarolasa, kiolvasasa

* Vezérl6 algoritmus
* szorzas, osztas hianya

* Parancsuizenetek eloallitasa
e (string konverzio)
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Trajektoriak tarolasa

e tablakban

e next_id otlete (~lancolt lista)
* ciklikus mozgas
* Utvonalak kozotti valtas

_ NEXT_ID DATA (duration, positions, speeds)

1 2
2 3
3 1
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Parancsuzenetek eloallitasa

* tablakkal

* leghosszabb prefix alapjan értékbecslés
* nagy értékek esetén nagyobb hiba
* kis értékek esetén pontos

00... ...00 110010 & s

! | |
128-n-k bit n bit K bit



Osszefoglalas

* Lehetséges robotok vezérlésének tamogatasa
* Minél egyszeribb csomagformatum és protokoll
* Egész értékek

* 2 bejegyzett szabadalom

* Kbszonetnyilvanitas:
e Laki SAndor, PhD
 Ericssonos kollégak (HU/SE)





Edge Cloud
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