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M-Robot ist ein Projekt des Fachbereichs Maschinenbau der Berner Fachhochschule TI. Parallel in sechs

Thesisarbeiten wird ein mobiler, autonomer Roboter konstruiert, der als Getréankeservierer fungiert und als

Werbeobjekt an Ausstellungen und Messen dienen wird. Der M-Robot ist modular aufgebaut, sodass er in

weiteren Projektarbeiten mit neuen Funktionen ergédnzt werden kann.

Ausgangslage

Im Rahmen von Eurobot (einem
Roboterwettbewerb) navigierten
die Roboter von der Berner Fach-
hoschule bis anhin mehrere Jahre
mit einem Ultraschallpositionie-
rungssystem. Bei den letzten
Wettbewerben hat sich herausge-
stellt, dass dieses Positionie-
rungssystem zum Teil anfallig auf
Stoérgerdusche ist. Zudem ist die
Genauigkeit von diversen Parame-
tern abhangig. Um diese Méangel
zu kompensieren, wird ein Laser-
navigationssystem entwickelt. Am

mechanischer Aufbau

M-Robot wird es eingesetzt und
getestet.

Das Ziel

Der Roboter kann an einer belie-
bigen Stelle auf einem Feld seine
Position und Ausrichtung hinrei-
chend genau vermessen. Das
neue Lasersystem funktioniert zu-
sammen mit dem bereits entwi-
ckelten Ultraschallpositionierungs-
system und kompensiert dessen
Méangel.

Ein Mikrocontroller verarbeitet die
Daten und schickt diese via CAN-
Bus an den Hauptrechner des Ro-
boters.

Das Prinzip

Der Laser dreht mit 3-4 Umdre-
hungen pro Sekunde und scannt
die Umgebung ab. Bei jeder Um-
drehung erfasst er die drei am
Rande angeordneten Reflektoren.
Das Lasersystem misst die drei

Prinzip des Lasernavigationssystems

Winkel zwischen den Reflektoren
und berechnet daraus die Position
und Ausrichtung des Roboters.
Die Reflektoren sind so codiert,
damit sie voneinander unterschie-
den werden koénnen. Das kann
zum Beispiel dann von Vorteil sein,
wenn ein Reflektor durch irgend-
eine Stérung nicht detektiert wer-
den kann. Eine Filterung via Soft-
ware ware zwar auch maglich,
aber viel aufwendiger als die Co-
dierung der Reflektoren.

Mit einer Simulation ist das ganze
System auf die maximal erreich-
bare Genauigkeit Uberprift wor-
den. Dabei hat sich gezeigt, dass
im Vergleich zum Ultraschallposi-
tionierungssystem die Position an
den meisten Stellen mit erhdhter
Genauigkeit vermessen werden
kann.

Das Ergebnis

Bei idealen Bedingungen ermittelt
das Lasernavigationssystem seine
Position und Ausrichtung auf ei-
nem Feld von 2x3m mit einer Ge-
nauigkeit von 5-15mm. Die Kom-
bination mit dem Ultraschallposi-
tionierungssystem funktioniert.
Das Modul kann universell auf ei-
nem Roboter platziert und betrie-
ben werden. Die Kommunikation
erfolgt dabei via CAN-Bus.
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