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Kommunikation ﬂ(“.

PSE-Homepage: http://pp.ipd.kit.edu/lehre/SS2014/pse/

Personlich:

% Denis Lohner
= Raum 025, (Geb. 50.34)
E Sprechzeiten: n. V.

Prof. Dr.-Ing. Gregor Snelting
Raum 021, (Geb. 50.34)
™ Sprechzeiten: Di, 13 — 14 Uhr
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Einteilung der Teams ﬂ("'

Die Teams werden in dieser Woche via WeblnScribe eingeteilt

URL: http://webinscribe.ira.uka.de/psess2014

Eintragungen sind ab sofort bis Donnerstag 18:00 Uhr mdglich

Anmeldung mit Studierenden-Account (u-Nummer) des SCC, nicht
KIT-Benutzer

Lerngruppen mit maximal 6 Teilnehmern sind méglich
Ergebnis ist voraussichtlich am Wochenende einsehbar

22. April 2014 — Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014 LEHRSTUHL
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http://webinscribe.ira.uka.de/psess2014

WeblInScribe AT

Wel InSecrile

Praxis der Softwareentwicklung (Dozenten der
Informatik)

Tutorien bewerten

Assistent abbrechen angemeldet als Denis Lohner [abmelden
Tutorium Termine O | + |4+
1. 1AR Waibel/Talking to an Even Smarter Robot (auf Englisch) 10-00:20 (IAR VW @
2.IAR A ph.U I f. ide Roboter D@ C
3.10SB D. i g aus Befli @
4.10SB Beyerer/Deflektometrie in der Cloud J|®C
5 10SR iatri o i onalt Cluster 'eam So 00:50-01:00 (IOSB Beyerer) @
a Termin-Spalte: irrelevant, Treffen nach Absprache
m Bevorzugte Themen positiv bewerten!
22. April 2014 — Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014 LEHRSTUHL
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Erstes Gruppentreffen ﬂ("'

m Das erste Treffen mit den Betreuern findet in der kommenden oder
Ubernachsten Woche (28. April — 9. Mai) statt.

a Der genaue Termin variiert von Gruppe zu Gruppe.

Schauen Sie auf den Webseiten des Ihnen zugeteilten
Themas nach, wann und wo lhr erstes Gruppentreffen
stattfindet.

m Kontaktieren Sie im Zweifelsfall die Betreuer fir ihr Thema.

4 22. April 2014 — Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014 LEHRSTUHL
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Prifungsmodalitaten ﬂ("'

Prufungsanmeldung: Uber das KIT-Studierendenportal
https://studium.kit.edu/
Anmeldezeitraum: bis 26. Mai
Danach keine An- und Abmeldung mehr mdéglich.
= Aussteiger bekommen 5.0 (Keine Ausnahmen!)
Anmeldung: zu
m Praxis der Software-Entwicklung (PrNr. 529)

und
m Teamarbeit in der Software-Entwicklung (PrNr. 455)
Bewertung: Phase Anteil
Pflichtenheft 10%
Entwurf 30%
Implementierung 30%
Qualitatssicherung 20%

~ Abschlussprasentation  10%

LEHRSTUHL

5 22. April 2014 — Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014
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Terminibersicht

22. April 2014

Phase von — bis Dauer
Auftaktveranstaltung 22.04.

WeblInScribe 22.04. — 24.04.

Erstes Gruppentreffen 28.04. — 04.05.
Pflichtenheft 05.05. — 25.05. 3 Wochen
Entwurf 26.05. —22.06. 4 Wochen
Implementierung 23.06. —20.07. 4 Wochen
z.B. Klausurpause 21.07. —03.08.
Qualitatssicherung 04.08. — 24.08. 3 Wochen
interne Abnahme 25.08. — 31.08.
Abschlussprasentation 01.09. — 07.09.

— Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014

LEHRSTUHL
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Terminibersicht

Phase von — bis Dauer
Auftaktveranstaltung 22.04.

WeblInScribe 22.04. — 24.04.

Erstes Gruppentreffen 28.04. — 04.05.
Pflichtenheft 05.05. — 25.05. 3 Wochen
Entwurf 26.05. —22.06. 4 Wochen
Implementierung 23.06. —20.07. 4 Wochen
z.B. Klausurpause 21.07. —03.08.
Qualitatssicherung 04.08. —24.08. 3 Wochen
interne Abnahme 25.08. — 31.08.

Abschlussprasentation 01.09. — 07.09.

In jeder Gruppe: Verbindliche wichentliche Treffen mit den Betreuern!

22. April 2014

— Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014
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Themenubersicht (1/2)

Lehrstuhl
IAR Waibel

IFA Asfour

I0SB Beyerer
0SB Beyerer
10SB Beyerer

0SB Beyerer
0SB Beyerer
0SB Beyerer

10SB Beyerer
IPD B6hm

IPD Béhm (FZI)

Thema

Talking to an Even Smarter Robot (auf Englisch)
Entwicklung eines graphischen Umweltmodellierungs-
tools fiir humanoide Roboter

3D-Texturierung aus Befliegungsdaten

Deflektometrie in der Cloud

Distributed Computing on a Heterogenous Cluster
Focus! - Produktivitatstool nach dem Eisenhower-
Prinzip

Implementierung eines iOS-Clients fir das CyphWays
Minority Report war gestern - Interaktive Anwendun-
gen firr neue Interaktionstechnologien
Touch-Applikation fir inhaltsbasierte Suche in Bild-
und Videodaten

Bietagenten fiir eine kombinatorische Auktion - Welche
Strategie gewinnt?

Entwicklung eines Android Launchers fiir die verein-
fachte Bedienung von Smartphones

22. April 2014 — Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014
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22. April 2014

Lehrstuhl
IPD Snelting
IPD Tichy

IPD Tichy

IPR Hein
IPR Wérn
ITEC Henkel

ITI Wagner
IVD Dachsbacher
SCC Hartenstein

SCC Streit
SCC Streit
TM Abeck

TM Beigl
TM Zitterbart

Themeniubersicht (2/2)

Thema

Sudoku

Der Microsoft Imagine Cup 2015 (nur 4er Teams)

Entwicklung einer Softwarebibliothek zur Verwendung

von Transaktionalem Speicher

Anbindung heterogener Komponenten aus Simulation

und Realitat in der Produktion

Into the ROS - ROS network introspection

Modulares Multimedia-Werkzeug zum Testen von Vi-

deoencodern

Entwicklung eines Campus-Routing Systems

Echtzeit-Computergrafik in der Spieleentwicklung

Being Google: Verteiltes Webcrawling und Suche

Indoor-Lokalisierung sozialer Kontakte in mobilen Ad-

hoc-Netzen

The VINCI - Visualizer for N-dimensional Climate Data

KIT-Smart-Campus — eine HTML5-basierte Web-

Anwendung fir mobile Campus-Services am KIT

Mobile App fiir Energiewetten im Haushalt

Kung-Fu Chess: Echtzeit-Schach fiir Android
Gesamt:

— Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014

IT

# Teams
2
3

2
2
38 Teams
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IAR Waibel

Talking to an Even Smarter Robot (auf Englisch)

Betreute Teams: 1



A(IT

Karlsruhe Institute of Technology

Talking to an Even Smarter Robot

How a Robot Should Interact with a Human

Institute for Anthrop d Robotics: Interactive Systems Labs (IAR Prof. Waibel)

Hello!
How are you?

I'm fine, thank you!

Could you bring me
the ingredients for making
pancakes, please?

Sure!
I'll be back
in a minute ...

KIT — University of the State of Baden-Wuerttemberg and
National Research Center of the Helmholtz Association
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Task: ﬂ(“.

Improving and Expanding Kitchen-Based Dialog
Modeling for Robots

The user interacts with a kitchen assistant robot (e.g., ARMAR Ill) and
wants to eat something for lunch.

@ Making Kitchen / Recipe / Mensa Assistance more robust

m kitchen assistance: “Please bring me the ingredients for pasta napoli!”
m recipe assistance: “What do | have to do first for spaghetti bolognese?”
® mensa information: “Which meals are served on line 1 today?”

@ Adding the vision channel to the interaction

a face recognition: “Hi Steve. How are you? | haven'’t seen you in years!”
m gaze detection:

“Why are you looking away, if I'm talking to you?

Is that other robot over there more interesting than me?!”

@ Social Interaction
® improving social interaction using dialog and vision cues

8
nl
5
el
P

Apr 22nd, 2014 L.-G. Zhang, M. Schmidt, A. Waibel - Talking to an Even Smarter Robot IAR: Prof. Waibel



Project Setup ﬂ(“.

Karlsruhe Institute of

u expanding kitchen dialogs and making them more robust

m familiarizing oneself with the existing spoken dialog framework
a integrating the vision channel using off-the-shelf toolkits

m programming in Java (or C/C++) and Tcl

Please note
m project is conducted in English
a German clarification/support available, if needed

Contact
@ Maria Schmidt (maria.schmidt@kit.edu)
@ Dr. Liang-Guo Zhang (liang-guo.zhang@kit.edu)

Fr «EZrHal
3 Apr 22nd, 2014 L.-G. Zhang, M. Schmidt, A. Waibel - Talking to an Even Smarter Robot IAR: Prof. Waibel
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IFA Asfour

Entwicklung eines graphischen
Umweltmodellierungstools flir humanoide Roboter

Betreute Teams: 2



AT

Karlsruhe Institute of Technology

Entwicklung eines graphischen
Umweltmodellierungstools fur humanoide Roboter

Manfred Krohnert, Mirko Wachter und Tamim Asfour

High Performance Humanoid Technologies (H?T)
Department of Informatics, Institute for Anthropmatics

http://h2t.anthropomatik_.kit.edu

KIT — University of the State of Baden-Wuerttemberg and
National Research Center of the Helmholtz Association



Entwicklung eines graphischen gg(lT
Umweltmodellierungstools fur humanoide Roboter

2 10.04.2014 High Performance Humanoid Technologies (H?T)

Institute for Anthropomatics
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Aufgabenstellung ﬂ(".

® Entwicklung eines graphischen Umweltmodellierungstools fur
humanoide Roboter
® Erstellung einer graphischen Oberflache
® zur intuitiven Erstellung & Anderung von Umweltszenen
® Basierend auf bestehender Objektdatenbank
® Integration in Roboterframework
4

B Basierend auf
m C++

Qt-Framework
3D Grafik APl Coin3D
Roboterframework ArmarX

]
]
]
® Linux

10.04.2014 High Performance Humanoid Technologies (H?T)

Institute for Anthropomatics



IOSB Beyerer

3D-Texturierung aus Befliegungsdaten

Betreute Teams: 2



3D-Texturierung aus Befliegungsdaten
PSE-Praktikum am Fraunhofer IOSB (Ettlingen)

e |

= |

3D: Laser
2D: Hyperspektral, RGB

\

: Z Fraunhofer
10SB



3D-Texturierung aus Befliegungsdaten
PSE-Praktikum am Fraunhofer IOSB (Ettlingen)

3D Modell erstellen Bilddaten projizieren

.i.

Interaktiv visualisieren Rahmen

C++, Visual Studio 2012
Bevorzugt: Qt

Alle Daten sind georeferenziert
Die Projektion ist bekannt

\

5 Z Fraunhofer
10SB



IOSB Beyerer

Deflektometrie in der Cloud

Betreute Teams: 1



Deflektometrie in der Cloud - Prinzip

Beobachtung von Spiegelbildern Auswertung der Spiegelbilder

NI
0 4 “”,"JI‘IUAA‘.J‘M

Krummung

Lokale Rekonstruktion

| WA
e I 111111
Bildserie m» Im)‘ m)‘ m)]
I 3 Model

—
ﬂ(IT Betreuer: Peter Friihberger, Dr.-Ing. Stefan Werling ~ Fraunhofer
Karlsruhe Institute of Technology : I0SB

i

v




Deflektometrie in der Cloud - Ziel

Aufgabenstellung: Webservice zur dezentralen Auswertung deflektometrischer
Messungen

o ‘ {‘l'm",‘

= Erstellung eines Webservices zur Verarbeitung von Messdaten

= Benutzerverwaltung zur Realisierung von Zugriffshierarchien

= Java Frontend zur Demonstration der Webservice Funktionalitat
= Prototypisches Web Frontend fur einfache Verwaltungsaufgaben
= Technologien: Java, Client/Server, XML, Webservice (REST)

Kontakt:
Peter Frihberger, Dr.-Ing. Stefan Werling, Fraunhofer I0SB
0721-6091- {314, 316}, {peter.fruehberger, stefan.werling} @isob.fraunhofer.de

=
ﬂ(IT Betreuer: Peter Friihberger, Dr.-Ing. Stefan Werling  Fraunhofer

I0SB

\

Karlsruhe Institute of Technology



IOSB Beyerer

Distributed Computing on a Heterogenous Cluster

Betreute Teams: 1



Distributed Computing on a
Heterogeneous Cluster

Videoanalyse \

~
Tracking
P
cpu [[Xeon
P
Applikationen far Berechnung auf GPU JFPGA
Bildverarbeitung heterogenem C\uster/

Betreuer: Thomas Perschke, Konrad Moren — Fraunhofer-IOSB Ettlingen

\

~ Fraunhofer
10SB



Distributed Computing on a Heterogeneous Cluster

Aufgabenstellung:
Festlegung der Entwicklungswerkzeuge, Pflichtenheft

Systementwurf

Implementierung und Verifikation:
OpenCL Wrapper
Clients fur Clusterrechner (Linux, Windows, ...)
Kommunikationsprotokolle
GUI

eventuell Diagnosewerkzeuge, ...

Notwendige Voraussetzung: C++ Kenntnisse

Kontakt:

thomas.perschke@iosb.fraunhofer.de 07243-992-215
konrad.moren@iosb.fraunhofer.de 07243-992-207

Betreuer: Thomas Perschke, Konrad Moren — Fraunhofer-IOSB Ettlingen

\

~ Fraunhofer

10SB
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IOSB Beyerer

Focus! - Produktivitatstool nach dem
Eisenhower-Prinzip

Betreute Teams: 1



Focus!
Was?

*  Wie kann manviele
verschiedene Aufgaben,

Projekte und Ideen in PSE Team- SFeuer im
begrenzter Zeit bearbeiten? besprechung erverratim
|6schen
- Eisenhower to the rescue! .
* Einstufung jeder Aufgabe é’
nach zwei Kriterien: >
Wichtigkeit und Welt retten Focus!
Dringlichkeit
- Einstufung der Aufgaben
kann sich andern — >

SKIT

sruhe Institute of Technology

~ Fraunhofer

10SB



Focus!
Wie?

wi. ATET = 9:05 PM Q@ 93% )} ... ATET 7

« Es gibt bereits einige fertige
GETTING (@8 sTarTED [l o™
Anwendungen ... - o

Schedule

First focus on T e, | Recommend EISENHOWER

[l L] = important
* ... die meisten in der Cloud ® e | o
i scheduled.

- Aufgabe: Implementierung der i | avuice
Anwendung als wiederverwend- CrN

important,

Yelegateta don’t do at all.

bare Bibliothek mit einheitlichem
Datenformat und darauf
aufbauend:

=h quadranto

WI N dO ws-GU/I un d 4-quadrants task management

Android-App mit

einfacher Datensynchronisierung

ﬁ(“ > Z Fraunhofer

Karisruhe Institute of Technology | 0 S B



IOSB Beyerer

Implementierung eines iOS-Clients fur das
CyphWays

Betreute Teams: 1



Das CyphWay®

Das CyphWay® ist

B ein Tool zum Verschlusseln von
Nachrichten, z.B. von SMS

B ein Tool zum sicherer Datenaustausch
zwischen Standardgeraten

Das CyphWay ® besteht aus

B einer ans End-Gerat angepassten
Softwarekomponente

B einem endgerateunabhangigen
Kommunikationsmodul und Trusted-
Hardware-Modul

Der existierende Demonstrator

B wurde fur Android-Endgerate entwickelt.

B nutzt Bluetooth zum Austausch von
Nachrichten zwischen Endgerat und
Verschlusselungsdevice.

® soll fur iOS-Endgerate angepasst werden.

Kommunikations- Trusted-Hardware-
modul Modul

Trusted-Hardware-
Modul

\

~ Fraunhofer
10SB



Das CyphWay®

Was sollten Sie mitbringen:

B Kenntnisse im Umgang und Erfahrung im Programmieren von iOS-Endgeraten wie
iPhone oder iPad

Was bieten wir:

B ein Praktikum in einem der aktuell kontrovers diskutierten Bereiche der Informatik
B ein endgerateunabhangiges Kommunikationsmodul und Trusted-Hardware-Modul
Was ist unser Ziel:

B Adaption der Android-App
zur Nutzung des CyphWays
fur i0OS-Endgerate.

\

& Fraunhofer 1058 . ~ Fraunhofer
10SB



IOSB Beyerer

Minority Report war gestern - Interaktive
Anwendungen fir neue Interaktionstechnologien

Betreute Teams: 1



Minority Report war gestern
Interaktive Anwendungen fur neue Interaktionstechnologien

Z Fraunhofer
10SB

© Fraunhofer I0SB



Interaktive Anwendungen fur neue Interaktionstechnologien

\

~ Fraunhofer
10SB

© Fraunhofer I0SB



IOSB Beyerer

Touch-Applikation fiir inhaltsbasierte Suche in
Bild- und Videodaten

Betreute Teams: 1



Touch-Applikation fur inhaltsbasierte
Suche in Bild- und Videodaten

Abteilung Videoauswertesysteme (VID)

AN

aunhofer
10SB



Aufgabe

Datenauswahl

Bilder Videos

Visualisierung & Navigation

Image Video
Viewer Player

Verfahrensauswahl &
Suche

Ergebnisliste & Feedback

Endergebnis

__——
~ Fraunhofer
10SB



Anforderungen & Angebote

* OS-unabhangig

r o
 Touch-Interaktion L..._"! ék X
@

e C++, Qt, QML, git

[
N ™
|V '

* kreativer Spielraum beim Design -
* Einblicke in Verfahren des I0SB [Q{ Q) glt
* Weiter genutztes Produkt

Kontakt: arne.schumann@iosb.fraunhofer.de
Website: cvhci.anthropomatik.kit.edu/~aschuman/psel4/

\

Z Fraunhofer

10SB
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IPD Bohm

Bietagenten flr eine kombinatorische Auktion -
Welche Strategie gewinnt?

Betreute Teams: 2



Bietagenten fur eine kombinatorische Auktion —
Welche Strategie gewinnt? &(IT

® Auktionen sind ein machtiges Werkzeug

) ;'}W. . %
‘?"‘\\;\ ,;“":“y"v" " "e« J'A““ B
\ W 4 . g ' ,
\ A 4 v,o i
\ " 4 L I_ I
) 4 | Bl
Ay
Privat 1 : S | :

UMTS/LTE XETRA

Start/Landerechte
B Ziele:
® Preisfeststellung )
® Kaufer finden Auktionsform?
Strategisches

2
Regeln Verhalten?

IPD Lehrstuhl Prof. B6hm



Bietagenten fur eine kombinatorische Auktion — \‘(IT
Welche Strategie gewinnt? =\l

® Kombinatorische Auktionen strategisch herausfordernd:
Vorhanden: 2 Startrechte und 2 Landerechte

A 2 Startrechte 500t€ /| 1 Landerecht 600t€
- ‘
- - g 1 Startrecht 400t€ / 2 Landerechte 800t€ - %

Wie bieten Sie strategisch optimal?

® Ansatz im Praktikum: Simulation von kombinatorischen Auktionen
® Unterschiedliche Strategien: Risikoreich, Konservativ, ...
® Unterschiedliche Auktionsformen
® Aufgabe: Entwicklung von automatischen Bietagenten mit Strategien
B Interdisziplinarer Ansatz
B Spannender Wettbewerbscharakter am Ende des Projekts
® Umfangreiches Framework flur Auktionen vorhanden
B Aktuelles, Forschungsrelevantes Thema

IPD Lehrstuhl Prof. B6hm



IPD Bohm (FZI)

Entwicklung eines Android Launchers fur die
vereinfachte Bedienung von Smartphones

Betreute Teams: 2



Entwicklung eines smarten Android Launchers Eﬁ“
FZI

Wo bin ich
denn jetzt?

Was steht
da?

Was passiert
jetzt?




Entwicklung eines smarten Android Launchers ai'
FZI

Navigation

Cloud / Remote S Healthcare /

SS: Telemedizin

|

@ Dlakome "\‘
Essen al |

Dienstleister




IPD Snelting

Sudoku

Betreute Teams: 2



Lehrstuhl Prograr 8 | R -IPD Snelting

wE

tp://www.flickr.com/photos/graniers/9143361795/



http://www.flickr.com/photos/graniers/9143361795/

Einfache Spielregeln
Langer Spielspald
TODO:

Android App

Mehrspielermodus?
Hex Spielfeld?
Bilderkennung?




P " -

o L 1:32PM
sudoQ

Action History

Sudoku

Zufillige losbare Ratsel
generieren

Hilfestellung geben
Undo-Redo Funktion

Automatisches Losen

|
|
"
|
|

Lehrstuhl Programmierparadigmen
IPD Snelting http://pp.ipd.kit.edu


http://pp.ipd.kit.edu

IPD Tichy

Der Microsoft Imagine Cup 2015 (nur 4er Teams)

Betreute Teams: 3



1

Imagine Cup ﬂ(".

Karlsruher Institut fir Technologie

B Weltweiter Studentenwettbewerb der Firma Microsoft (seit 2003)
® Grundidee: Forderung von Ideen der Studenten und Schuler

® Kategorien:
® I|nnovation
® World Citizenship
® Games

® |IPD Tichy raumt 2014 ab
1. Platz und 2. Platz bei
Innovation und Games

PSE - Microsoft Imagine Cup 2015 IPD Tichy, Fakultat fir Informatik



2

Imagine Cup @ PSE ﬂ(".

® Phasen
® Brainstorming & ldeenfindung
® anschlieRend: Wasserfallmodell (Pflichtenheft, Entwurf, ...)

® Tools
® Visual Studio mit Team Foundation Server
® Programmiersprache: C#

® Max. 4 Teilnenhmer pro Team

® Weitere Informationen: hitp://ps.ipd.kit.edu/ImagineCup.php

: N}
ImaglneCup>\ Dream it. Build it. Live it.

PSE - Microsoft Imagine Cup 2015 IPD Tichy, Fakultat fir Informatik


http://ps.ipd.kit.edu/ImagineCup.php

IPD Tichy

Entwicklung einer Softwarebibliothek zur
Verwendung von Transaktionalem Speicher

Betreute Teams: 1



SIEMENS KIT

Entwicklung einer Softwarebibliothek zur
Verwendung von Transaktionalem Speicher

a Wer sind wir und was tun wir?

a Forschungsgruppe am IPD Tichy

a Unser Ziel: Paralleles Programmieren erleichtern

@ Zusammen mit Siemens CT

a Werkzeuge, Methoden, automatisches Parallelisieren
a Was suchen wir?

a Alternativen zu Sperren und Barrieren
m Transaktionaler Speicher

m Mit Hard- und Softwareunterstiitzung
a Implementierung als komfortable Softwarebibliothek

Philip Pfaffe — SS2014 — PSE 16. April 2014 12



Aufgabestellung ST

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu

1. Entwurf einer Bibliotheks-API (C++)

2. Einbindung der TM-Hardwareinstruktionen
der neuesten Intel Haswell-Prozessoren.

3. Weiterentwicklung fiir Systeme ohne
TM-Hardwareunterstiitzung

4. Erfassung und grafische Aufbereitung von
Debugging- und Ausfihrungsdaten Quelle: Wikpecta

Philip Pfaffe — SS2014 — PSE 16. April 2014 2/2



IPR Hein

Anbindung heterogener Komponenten aus
Simulation und Realitat in der Produktion

Betreute Teams: 1



SKIT

Karlsruhe Institute of Technology

PSE SS 2014

Anbindung heterogener Komponenten aus Simulation und Realitat
in der Produktion

Betreuer: Denis Stogl, Stefan Escaida, Julius Pfrommer



2

Anbindung heterogener Komponenten aus \“(IT
Simulation und Realitat in der Produktion T

| Ziel:

@ System zur Verwaltung heterogener Komponenten durch eine
einfache Schnitstelle

@ Industrie 4.0: Plug&Produce-Ansatz £ aas

@ Programiersprache: C#

@ Technologien:
@ Web-Interface (GUI)
® Webservices (JSON)
@ OPC-UA (Industrieller Komunikationsstandard)
@ 3DCreate (Software zur Simulation von industriellen Anlagen)

’ Openess

e opeess
‘IndUStr‘@feq'u Unified Architecture

KIT — die Kooperation von Forschungszentrum Karlsruhe GmbH und Universitat Karlsruhe (TH)




IPR Worn

Into the ROS - ROS network introspection

Betreute Teams: 1



Cognition-Guided ‘ ﬂ(IT
S u rge ry t Karlsruhe Institute of Technology

Robotics: Cool

Institute for Anthropomatics and Robotics (IAR)

1 15.04.14 . 3
Andreas Blhlmaler Intelligent Process Control and Robotics Lab (IPR)
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Robotics: Cool, but complex

15.04.14

Andreas Bihlmaier

Cognition-Guided

Surgery {

User

recognizer.py hands_on_ring

std_msgs/String | geometry _msgs/Wrench

Cognitive

geometry msgs{PoseWithCovariance

AT

Karlsruhe Institute of Technology

Autonomous
msgs/Fov

msgs/CartesianPoseAction

instrument_detect

sensor_msgs/Camera

geometry msgs/Pose

decklink capture

HD-SDI sensor_msgs/Camera

viky
safe_cartesian

sensor_msgs

ur5
safe cartesian

Iwr
safe cartesian

JointState

viky topicdriver

serial UR binary

GigE Vision

ur_topicdriver

FRI binary

ur

viky gazebo

Iwr_gazebo

:~.,lgwlevel_gazeb.9,, )

Gazebo simulator

Hardware

Environment

Institute for Anthropomatics and Robotics (IAR)

Intelligent Process Control

and Robotics Lab (IPR)



Verbesserung durch PSE: L R { \“(IT

Advanced ROS Network Introspection SUrgery
Wissensbasierte
Medizinische Steuerurm\g Haptische

Bildverarbeitung

Aufgabe: ?
W API

@ Dezentrale Erfassung von Metadaten @ cazeso

Simulation | Semeresememe 4
@ Auswertungsknoten "

® Definition des Soll-Zustandes meve > 24 ) | SQ@CEs
® Erfassung des Ist-Zustandes Robotersteuerung| | | :\’?\
J & Betriebsarten Patient

B Definierte Gegenmalnahmen bei Abweichung von Soll- und Ist-Zustand
® GUI

W [ntegriert mit rqt

W _ Nagios fiir ROS“ — Statt aktuell 'something is wrong', durch PSE: 'X is wrong'
@ Code

® Sauberes OOP

W Ziel: Teil der offiziellen ROS Distribution werden Q ;

Technologien: EEE ROS.Org e python 1

Institute for Anthropomatics and Robotics (IAR)

3 15.04.14 . .
Andreas Bihlmaier Intelligent Process Control and Robotics Lab (IPR)



ITEC Henkel

Modulares Multimedia-Werkzeug zum Testen von
Videoencodern

Betreute Teams: 2



SKIT

Karlsruher Institut fur Technologie

Modulares Multimedia-Werkzeug zum Testen von
Videoencodern

PSE Sommersemester 2014

Sebastian Kobbe, Florian Kriebel
Institut fur technische Informatik (ITEC), Chair for Embedded Systems (CES)

ban! AN .

ae

KIT — Universitat des Landes Baden-Wurttemberg und
nationales Forschungszentrum in der Helmholtz-Gemeinschaft



Motivation: Low Power Multimedia ﬂ(".

Sehr gute Schlechteste
Qualitat Qualitat

Extrem hoher Geringer
Rechenaufwand Rechenaufwand
Kurze Langste
Akkulaufzeit Akkulaufzeit

2 22.4.2014 »Modulares Multimedia-Werkzeug zum Testen von Videoencodern” Chair for Embedded Systems (CES)

Sebastian Kobbe, Florian Kriebel Institut fiir Technische Informatik (ITEC)



Motivation: Low Power Multimedia ﬂ(".

Hohe Schlechteste
Qualitat Qualitat

Klever genutzter Geringer
Rechenaufwand Rechenaufwand

Lange Langste
Akkulaufzeit Akkulaufzeit

3 22.4.2014 »Modulares Multimedia-Werkzeug zum Testen von Videoencodern” Chair for Embedded Systems (CES)

Sebastian Kobbe, Florian Kriebel Institut fiir Technische Informatik (ITEC)



Aufgabenstellung ﬂ(".

® Grafische Oberflache zur Beurteilung der Qualitat eines Videoencoders
® Manuelle optische Beurteilung (Anzeigen der Bilder, Differenz, ...)
® Automatische Beurteilung, Auswertung der Encoderdaten
® Verfremden des Eingabevideos (Rauschen, Weichzeichner, ...)
® Untersuchung von verschiedenen Parametern des Encoders

&, CES Yuwiewer S == =lalx|

Fle Options ImageProcessing  About

<< < Il 3l > |GotoFramei[l |
‘mobile R

Hor. Gradient -
Min. Lum: 12

Max. Lum 248
Avergage Lum: 155
Contrast : 091
Edge[0] 2000
Edge[1] 2282
Edge[2] 764
Edae[3] 2066

Edge Sum : 7112

Mods INTRA 4x4
SAD 5852
Frame Statistics:
Avg Gradient: 11
Avg. Variance:  1070.22
1 Min Lum: 10
Max. Lum 254
Avg. Luminance . 132.00
Avg Contrast: 053
Avg. Edge Sum . 2679

Sequence 1: [mobie_352288_300yuv

Sequence 2: [mobile_352:288_300yuv

Start Frame = |1
End Frame - |300

1 Calculate PSNR

4 22.4.2014 ,,Modu_lares MuItimeQia-Wt_arkzeug zum Testen von Videoencodern” Chair for Embedded Systems (CES)
Sebastian Kobbe, Florian Kriebel Institut fiir Technische Informatik (ITEC)



ITI Wagner

Entwicklung eines Campus-Routing Systems

Betreute Teams: 3



AT

Karlsruher Institut fur Technologie

Campus Routenplaner

Praxis der Software-Entwicklung

Thomas Blasius - Franziska Wegner

INSTITUT FUR THEORETISCHE INFORMATIK - PROF. DR. DOROTHEA WAGNER

KIT — Universitat des Landes Baden-Wiirttemberg und
nationales Forschungszentrum in der Helmholtz-Gemeinschaft
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Prof. Dr. Dorothea Wagner



Campus Routenplaner ﬂ(IT

Karlsruher Institut fur Technologie

From: AUDIMAX To:

P L .-?.:" - - ..., et . - :-- - *a e
o i 7 - -' - s = T et - =
Eom a2 ':f“.:"' - i - h ..'II- 1 o -‘
G S > o i | - §t-
2 PR R . SRRSO L 3
s % e = q. ___--: | .
ﬁ!‘. F . _.- £ o - - = ,..-
g e g e r -
l\b --'ﬂ':’: rw .-: - = - .-9= - S
l\_ = -|-- ‘l-.. o= - i @
i = ] e e Y -
4 i - =4 -:i -
,fJ N |mam --. — t"l-: ". L s e imne
S =
- - s = -
£ g E ‘...-.' q: I.I:-i la = -]
L o -.: AP ] & =) :'_ .
::.‘.":".:: :::":::::.-.: ;”:t e -? Ii T P X -::-- = "\E____‘_’! —=. e a -]
.l'... "" e : o "’-":-.. ‘:-n' t".:l-“i‘y:" CTTd . - ll._.' :""- - : £ E"‘:"ﬂ‘vﬂﬂ' LE "'Qt- L BTy
ﬂ‘ [mumsai] o = - T - F . - .i
& - m| S = et e =
L -.- - - LI '-..- -
."'. : ENEEE -:'l: -
., = - = e REEl b=
- - " b
~ i ] P e
B "‘: ] - . :-. - .
=3 & = . @ i les 1 B
& et T - -
- - - o =5 .ﬁ"‘
Iy e o PR B S | 1%
7] = ¥ 2 -]
- -
", = F -t - # [ -.—..-T:‘i e .

wad R LY

/4
xa

Tigh

¢mﬂ

" ol
%

Y

o

- = 2 r
-

54, 3, 58 5 o W

3
E
H
i
i
o
*

Institut fiir Theoretische Informatik

Thomas Blasius - Franziska Wegner — Campus Routenplaner i%l
Prof. Dr. Dorothea Wagner



From: AUDIMAX

”
.:_:::' (

Campus Routenplaner

it
i

EE e
s an's
= - ata
.o
Eaa”
" ax®

"

To: 50.34

L
PR
S
X
¥
.
[ o""

o

L

|- .---i-..
]
.
i
.
]
I
I

¢ o
L L
.
Y W K]
LR
.
o

il AL S L

J

L o
SEPNEy

[} '.‘f.'

!l..". .
'l

g"l"

|

=

i

SKIT

Karlsruher Institut fur Technologie

I - o
- -
- -
=, -
@ ta
.
.-
- --
- -
.. @
- -
‘._ I
e, 4 e P .
e = = ot E
- - -
=
= -
g - e [} ]
:'!'o— - -'.B', T
2 s =

4

wad R LY
LA

[

o

o,

Thomas Blasius -

Franziska Wegner — Campus Routenplaner

i%l Institut flir Theoretische Informatik
v Prof. Dr. Dorothea Wagner



Campus Routenplaner ﬂ(IT

Karlsruher Institut fur Technologie

From: AUDIMAX To: 50.34

ot Bl -‘?':‘- "--" i 7 .:' = - -.:-t - *a R
= 2 sii S = N = A
:w :.'E‘-:? ) o s B .l-'.'.. - - i :
. i o -
BT _+_::.:_." 3 S = - ""- ': - -
= " R T - .. - = - @ o
(R . ==t P - - [ -"'" - ®
= e :__ t--.. q & S e | | :
- #" e aat w X - ag® "a - -
Y = * - -
= = L
l\ﬁ' = ".""1-:" s ane - = i > -
e - - - - -y - - -
l\"_ ; -|-- ‘l-.. E-:? ll.-: .. H)
e [ 4 ':-I:' = ol - E
- -
N |[mm = ol i - 7 -
ats -
c o E =" = ‘?- i :."- . ]
= 1 - £ e -
d = =
- = e L et -l =
Treadlatr FiSrAretens zesdes W = el faemeas #fdue = e 7 B7 2
"".",., *la : e b Rl i E?:: el -H"= LB - by - -y ::-' - T e - oy, = -
- = - - - - m= - o we = BLITT] - s arsergamen - -
ﬁ'm 'u.-':':-. *a : B =l -':::: st ®
-
* =y - -._ _— -:o o .:p
Pt - EE -:,": i
= e
- '..; - =l T : -:
- o - . S
il - ol
B » =
g1 ..f o X o e § [T = : g Cr T
& et T - -
= - . =1 =5 @
Iy e o PR B S | 1%
7] = ¥ 2 -]
= = =
", = F -t - & [ -.—..-'_‘i e .

wad R LY

/4
xa

Tigh

¢mg

" ol
%

L]
et
-
o
-
e - - o "
Eimtagiats =
[T ey ks Ed- TR ik
4, e, 55 5 . - A -
e
x

Institut fiir Theoretische Informatik

Thomas Blasius - Franziska Wegner — Campus Routenplaner i%l
Prof. Dr. Dorothea Wagner



From: AUDIMAX

T

-
El

Campus Routenplaner

To: 50.34

SETE i WL i
Se RS T
T e
Lo ! A
T

SKIT

Karlsruher Institut fur Technologie

o,

Thomas Blasius -

Franziska Wegner — Campus Routenplaner

Institut flir Theoretische Informatik
Prof. Dr. Dorothea Wagner



SKIT

Campus Routenplaner
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Campus Routenplaner
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IVD Dachsbacher

Echtzeit-Computergrafik in der Spieleentwicklung

Betreute Teams: 2



Lehrstuhl f r Computergrafik

Echtzeit-Computergrafik in der Spieleentwicklung

ROBOTS

Plattform PC

Genre Strategie
Spieleranzahl 1
Ansicht 30, Top-down

ROBOTS ist ein Strategiespiel, bei dem das

Ziel des Spiels darin besteht, sich ein Areal
durch Mavern abzutrennen und die Angriffe
des Gegners erfolgreich abzuwehren.

“‘GameLab

HfG Karlsruhe |
far (8326312:f::gHIS:rijuhhl:ele///////

¥

Optionen

a¥

Plattform: pC
Genre: Puzzlegor
Spieleranzahl: 1

. .... .ﬁ Perspektive: 3D, Top-d

sirategisches Puzzlegame. Ziel des Spieles ist
nen von Wirfeln. Diese missen anhand einer
vorgegebenen Anzahl an Linl gefiirbt werde
(Es kinnen vo bene Tutoriallevel gespielt werden,
sowie zufallsed ol.)

Plattform:  PC, Tablet
Geare: Sirategie, Rollenspiel 1
Spieleronzohl: 12 X !
Perspekiive: 20, Yogelperspekive,
Topdown =

In Hive Obernimmt der Spioler die Rolle ‘eines Termilonslommes, der
sich fortpflona, in Reich aufboot und ums Gbereben Karmpfen moss. Koagin  vrschiedanen Formes. A Ede fdes Lov
Hing! cine noue Kiigin aus dam B und grindel e g
neven Termitenstomm.

Das Spiel stortet mit der Kdnigin, die " ﬂ:n‘nnn
stels neve Eier produziert, aus deaen R 3 ") A
duan die Tormitonlorven schlipfon, ¥ ¥ 5“» §

welche sich ur die Konigin kimmern S hots
und so die Produktion beschlesnigen. creenshots

Lorvenstodium, Nymphe, Arbeiter und Soldar.

Die Lorvea kiinnen dann vom Spieler
in Arbeiter- und Soldatentermiten
weiterentwickelt werden, Wahrend die

* Acbeiter den Hive um die Kinigin auf.

bawen, der ols Festung dient, kiinnen

Soldoten Angreifer bekimpfen.

s Die Magern des Hives werden menuell
gezeichaet und kianen voa bestimmien
- gegnerischen Finheiten zerstrt werden.
@

@

|

18




Lehrstuhl f r Computergrafik }\_‘(IT

Echtzeit-Computergrafik in der Spieleentwicklung
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SCC Hartenstein

Being Google: Verteiltes Webcrawling und Suche

Betreute Teams: 1



Being Google: ﬂ(l
Verteiltes Webcrawling und Suche

-

® Populare Suchmaschinen...
® kennen gigantische Anzahl von Websites,
® liefern aktuelle Ergebnisse,
® und geben schnell Auskuntt.

praxis der softwareentwicklung

Web Shopping Bilder Videos Maps

Ungefahr 1.010.000 Ergebnisse (0,28 Sekunden)

® Wie machen die das?
-> Parallelisierung!

1 Dezentrale Systeme und Netzdienste Forschungsgruppe DSN



Being Google: ﬂ(l
Verteiltes Webcrawling und Suche

| ]

= |lhr Projekt:

1. Crawling von Websites
2. Indizieren der Crawling-Ergebnisse
3. Generieren von Antworten auf Suchanfragen

... und das alles verteilt: Kooperation zwischen Rechnern

® Einzelne Crawl-, Suchanfrage - Durchfuhrung auf vielen Workers
@ Wer macht was, und wann? - Verteilen der Aufgaben
B Verteiltheit fur Nutzer transparent 2> Aggregation von Ergebnissen

2 Dezentrale Systeme und Netzdienste Forschungsgruppe DSN



SCC Streit

Indoor-Lokalisierung sozialer Kontakte in mobilen
Ad-hoc-Netzen

Betreute Teams: 1



1

Uberblick und Konzept

® Greet &

® Verabredung in spontanen Gruppen

W Kopplung von Geraten zur spateren Lokalisierung
W Beispiele: NFC P2P, Mail/Messenger, ...

® Dezentraler Dienst, ad-hoc Netzwerke

a in festgelegten Raumen/Gebauden

® Begrenzung auf vorher definierten Bereich
W Beispiele: Mensa, Bibliothek, Horsaal, ...

W Prazisere Lokalisierung vor Ort
® Beispiele: WPS, QR Tagging, ...

22.04.14 PSE Auftakt - SCC Streit Team 1

AT

Karlsruhe Institute of Technology

Steinbuch Centre for Computing



AT

Organisation

® Umsetzung
® Plattform: Mobile Endgerate, Smartphones
W Sprache: Je nach gewahlter Plattform

W Betreuer
® Eileen Kuhn (eileen.kuehn@kit.edu)
® Max Fischer (max.fischer@kit.edu)

2 22.04.14 PSE Auftakt- SCC Streit Team 1 Sty B s o



SCC Streit

The VINCI - Visualizer for N-dimensional Climate
Data

Betreute Teams: 1



The VINCI - Visualizer for N-dimensional Climate Data A\‘(IT

Lehrstuhl Achim Streit.
- Scientific Data Management (SDM) vom SCC Visualisierung
- Big Data und Supercomputing von Klimadaten
- Betreuer: Diana Gudu, Frank Tristram, Jorg

Mevyer und Ugur Cayoglu. 0111010010
- Kontakt: Ugur.Cayoglu@kit.edu 010000170
17 10 0 1

1 0

Aufgabe. Losung.
Visualisiere Klimadaten. 1.Importiere n-dimensionale
Klimadaten in Datenbank

2. Visualisiere einen Datenausschnitt.

Visuali-
sierung

Klima- | . |
daten DB T

1 22.04.2014 PSE — 2014 — The VINCI (Visualizer for N-dimensional Climate Data)


mailto:Ugur.Cayoglu@kit.edu

The VINCI - Visualizer for N-dimensional Climate Data ﬂ(IT

Karlsruher Institut fur Technologie

» Dateiformate fir Klimadaten:
NetCDF 4 (optional HDF5) Visualisierung
 Serverseitige Technologien: et

Java oder C++ ; ggf. Python

: L : 0101001010

* Clientseitige Technologien: 0111010010
Javascript, WebGL 01 01011 0
1 0

» Datenbanken:
MongoDB, SciDB (ArrayDB)

] | P
.ﬂc:IEDI' @GL

0....08 BScDB

Developed by Paradigm4

2 22.04.2014 PSE — 2014 — The VINCI (Visualizer for N-dimensional Climate Data)



TM Abeck

KIT-Smart-Campus — eine HTML5-basierte
Web-Anwendung fur mobile Campus-Services am
KIT

Betreute Teams: 1



KIT-Smart-Campus - eine HTML5-basierte %(IT
Web-Anwendung fur mobile Campus-Services e o

a Entwicklung einer Anwendung zur Unterstltzung von Studierenden,
Gasten und Mitarbeitern mittels moderner Web-Technologien

X X X

KIT-Gast Studierender KIT-Mitarbeiter
T\A 0 L/7
- HTML CEX

5 8 5 T

Windows

OS ans3201d phone : j

KIT-Bibliothek 7 *

Stralleam Forum 2 Routenplaner Speichemn
76131 Karlsruhe

-
)

bibliothek kit.edu

: b oS, i
g L-}.L" "

P
</'. 0:;\ '

Campus-Informationen Campus-Navigation Lerngruppen, Eigene Ideen fur
Diskussionen, Partizipation weitere Dienste
17.04.14 KIT-Smart-Campus-ParticipationService - PSE-Projekt im SoSe14 Cooperation & Management (C&M, Prof. Abeck)
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ParticipationService —

SKIT

Tragfahige Gruppenentscheidungen durch
systemisches Konsensieren

Beispiel USTA:

Wann sollen Studierende mit ihrem Studentenausweis kostenlos Bahn fahren konnen?

Mehrheitswahl

Am Wochenende 25%
18 — 5 Uhr 23%
Immer 36%
Nie 9%

Wenn es regnet 7%

Diese Entscheidung
kann ich Uberhaupt
nicht akzeptieren!

Unsere LOsung
hat gesiegt. Juhu!

Systemisches Konsensieren

Akzeptanz  Widerstand

Am Wochenende 92% 8%
Q Q ‘
18 — 5 Uhr 90% 10%

Immer 36% 64% G
Nie 27% 73% e

Wenn es regnet 56% 44% .’
Am Wochenende & 98% 2 C
gunstiges Semesterticket
An ein ‘
Semesterticket ’ ' Mit der Losung
hatte ich gar kann ich leben.

nicht gedacht! @gg

oe

2 17.04.14 KIT-Smart-Campus-ParticipationService - PSE-Projekt im SoSe14 Cooperation & Management (C&M, Prof. Abeck)

Institut fur Telematik, Fakultat fir Informatik



TM Beigl

Mobile App fir Energiewetten im Haushalt

Betreute Teams: 2



Mobile App fur Energiewetten im Haushalt ﬂ(".

Energiewetten-Plattform verbindet mobile Spielewelt mit

dem Energiesystem

-  Load Shifting

- Einsparung Stromproduktionskosten
-  Spielerischer Ansatz

Kontakt: {mneumann,ding}@teco.edu _I i Technology for

Pervasive Computing Systems, Prof. Michael Beigl Pervasive Computing




Mobile App fur Energiewetten im Haushalt Q(IT

Karlsruhe Institute of Technology

PSE Task
Eine Mobile Energiewetten App

Wettabschliisse

!

Wettangebote
Server
(Wettsystem)

o~ Feedback s
= {E

Sens ® ren:
| Smart-Meter, Smart-Plug

-

L A

P 4

@ Herausforderungen:

B Komplexe Web-
Applikation

B Ul Design & Usability

4

)

Verbrauchsdaten

Kontakt: {mneumann,ding}@teco.edu
Pervasive Computing Systems, Prof. Michael Beig|

_i‘ Technology for
I Pervasive Computing



TM Zitterbart

Kung-Fu Chess: Echtzeit-Schach fir Android

Betreute Teams: 2



Chess ST

Karlsruhe Institute of Technology

1/2 Institut fir Telematik, Fakultat fur Informatik



Kung-Fu Chess AT
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Networked Kung-Fu Chess XIT
on Android

1/2 Institut fir Telematik, Fakultat fur Informatik



Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

2 /2 Institut fir Telematik, Fakultat fur Informatik
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Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

Fokus auf vernetztem Spiel in lokalen Netzwerken.
* Keine K.l., Lobby, Matchmaking, ...
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Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

Fokus auf vernetztem Spiel in lokalen Netzwerken.
* Keine K.l., Lobby, Matchmaking, ...
e Daflr verschiedene Bretter, Fairy Pieces, ...
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Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

Fokus auf vernetztem Spiel in lokalen Netzwerken.
* Keine K.l., Lobby, Matchmaking, ...
e Daflr verschiedene Bretter, Fairy Pieces, ...

B Regeln: http://kfc.kunuk.dk/rules.htm
B Werkzeuge: Android SDK + Eclipse, LibGDX o.a.
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Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

Fokus auf vernetztem Spiel in lokalen Netzwerken.
* Keine K.l., Lobby, Matchmaking, ...
e Daflr verschiedene Bretter, Fairy Pieces, ...

B Regeln: http://kfc.kunuk.dk/rules.htm
B Werkzeuge: Android SDK + Eclipse, LibGDX o.a.
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Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

Fokus auf vernetztem Spiel in lokalen Netzwerken.
* Keine K.l., Lobby, Matchmaking, ...
e Daflr verschiedene Bretter, Fairy Pieces, ...

B Regeln: http://kfc.kunuk.dk/rules.htm
B Werkzeuge: Android SDK + Eclipse, LibGDX o.a.

HNEULAND
#BYOD
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Kung-Fu Chess: AT

Eine Schach Variante ohne abwechselnde Zige. Es wird von 2 bis 4 Spielern
simultan gespielt.

Fokus auf vernetztem Spiel in lokalen Netzwerken.
* Keine K.l., Lobby, Matchmaking, ...
e Daflr verschiedene Bretter, Fairy Pieces, ...

B Regeln: http://kfc.kunuk.dk/rules.htm
B Werkzeuge: Android SDK + Eclipse, LibGDX o.a.

HNEULAND

#BYOD
HTTP://TELEMATICS.TM.KIT.EDU/SS2014_PSE.PHP

2 /2 Institut fir Telematik, Fakultat fur Informatik
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Themenubersicht (1/2)

Lehrstuhl
IAR Waibel

IFA Asfour

I0SB Beyerer
0SB Beyerer
10SB Beyerer

0SB Beyerer
0SB Beyerer
0SB Beyerer

10SB Beyerer
IPD B6hm

IPD Béhm (FZI)

Thema

Talking to an Even Smarter Robot (auf Englisch)
Entwicklung eines graphischen Umweltmodellierungs-
tools fiir humanoide Roboter

3D-Texturierung aus Befliegungsdaten

Deflektometrie in der Cloud

Distributed Computing on a Heterogenous Cluster
Focus! - Produktivitatstool nach dem Eisenhower-
Prinzip

Implementierung eines iOS-Clients fir das CyphWays
Minority Report war gestern - Interaktive Anwendun-
gen firr neue Interaktionstechnologien
Touch-Applikation fir inhaltsbasierte Suche in Bild-
und Videodaten

Bietagenten fiir eine kombinatorische Auktion - Welche
Strategie gewinnt?

Entwicklung eines Android Launchers fiir die verein-
fachte Bedienung von Smartphones

22. April 2014 — Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014

AT

Karlsruher Institut fur Technologie

# Teams
1

SN O

LEHRSTUHL
PROGRAMMIERPARADIGMEN
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22. April 2014

Lehrstuhl
IPD Snelting
IPD Tichy

IPD Tichy

IPR Hein
IPR Wérn
ITEC Henkel

ITI Wagner
IVD Dachsbacher
SCC Hartenstein

SCC Streit
SCC Streit
TM Abeck

TM Beigl
TM Zitterbart

Themeniubersicht (2/2)

Thema

Sudoku

Der Microsoft Imagine Cup 2015 (nur 4er Teams)

Entwicklung einer Softwarebibliothek zur Verwendung

von Transaktionalem Speicher

Anbindung heterogener Komponenten aus Simulation

und Realitat in der Produktion

Into the ROS - ROS network introspection

Modulares Multimedia-Werkzeug zum Testen von Vi-

deoencodern

Entwicklung eines Campus-Routing Systems

Echtzeit-Computergrafik in der Spieleentwicklung

Being Google: Verteiltes Webcrawling und Suche

Indoor-Lokalisierung sozialer Kontakte in mobilen Ad-

hoc-Netzen

The VINCI - Visualizer for N-dimensional Climate Data

KIT-Smart-Campus — eine HTML5-basierte Web-

Anwendung fir mobile Campus-Services am KIT

Mobile App fiir Energiewetten im Haushalt

Kung-Fu Chess: Echtzeit-Schach fiir Android
Gesamt:

— Praxis der Softwareentwicklung — SS 2014

IT

# Teams
2
3

2
2
38 Teams

LEHRSTUHL
PROGRAMMIERPARADIGMEN
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