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Eurobot ist ein internationaler Wettkampf zwischen véllig autonomen und mobilen Robotern. Technisch

orientierte Fachhochschulen, sowie Universitdten nehmen an diesem jéhrlichen Anlass mit einem der Auf-

gabe entsprechenden Roboter teil. Allerdings ist die Zeitspanne vom Bekanntwerden der Aufgabenstellung

bis zum Wettkampf sehr kurz. Die Entwicklung des Roboters ist somit mit wenig Zeit und grossem Arbeits-

aufwand verbunden. Aus diesem Grund entstand die Idee, ein Konzept eines modularen Roboteraufbaus

zu entwickeln, welches nicht jedes Jahr von Grund auf neu erarbeitet werden muss.

Ausgangslage

An der Fachhochschule Burgdorf
hat sich die Teilnahme an Eurobot
etabliert. Allerdings wurde der Ro-
boter immer von Grund auf neu
konzipiert. In den allgemeinen Re-
geln von Eurobot werden der Um-
fang und die H6he des Roboters
als grundlegende Konstruktions-
masse klar definiert und festge-
legt. Somit macht es Sinn, ein
Grundkonzept eines Gesamtauf-
baus des Roboters zu entwickeln,
welches ein schnelles Anpassen
an die gestellte Aufgabe zul&sst.
Mit M-Robot wurde genau dieses
Ziel angestrebt. Es sollte ein Ro-
boter entwickelt werden, welcher
eine bestimmte Getrankedose in
einem entsprechenden Speicher
abholt und diese dem Besteller
bringt. Dazu sollte alles Eurobot-
konform konzipiert werden.

Modularer M-Robot

Vorgehen

Das Ziel dieser Bachelorthesis war
es, den Gesamtaufbau des Robo-
ters sowie den Innenausbau zu
entwickeln, wobei der Gesamtauf-
bau mdglichst einfach und modu-
lar anpassbar sein sollte. Die Aus-
arbeitung eines solchen modularen
Gesamtaufbaus war stark von den
einzubauenden elektronischen
und mechanischen Elementen ab-
hangig, die zur Aufgabenerfillung
im Roboter installiert werden
mussten. Da viele elektronische
Komponenten zu Unterbaugrup-
pen zusammenfassbar waren,
wurde auch im Innenausbau eine
gute Modularitét erreicht.

Mit einem detaillierten CAD-Mo-
dell wurden erste dynamische Be-
rechnungen Uber das Verhalten
des gesamten Roboters im Ein-
satz gemacht. Diese Berechnun-

gen kénnen als Parameter fUr die
Motoransteuerungen verwendet
werden.

Ergebnis

Als Resultat dieser Arbeit steht ein
modularer,  Eurobot-konformer
Aufbau eines autonomen und mo-
bilen Roboters im Vordergrund,
welcher sehr einfach und gut an
eine andere Aufgabenstellung an-
passbar ist.

Der gesamte Innenausbau ist
dank der Bildung von Unterbau-
gruppen auch modular aufgebaut.
Dies fordert neben einer einfachen
Anpassbarkeit auch die Uber-
sichtlichkeit der eingebauten Ele-
mente.

Der Gesamt- und Innenausbau
kann in den nachsten Jahren als
Grundlage fur Eurobot verwendet
werden.
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