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Ziel
Zu entwickeln ist ein Roboteran-
trieb mit gegebener Radanord-
nung, womit das Fahren einer Kur-
ve möglich ist. Hierbei ist es 
zwingend, dass beide Räder mit 
unterschiedlicher Geschwindigkeit 
drehen. Die Antriebseinheit be-
steht aus Schrittmotoren mit den 
entsprechenden Steuerungen von 
der Firma Nanotec. Die überge-
ordnete Kommunikation mit dem 
Mikrocontroller soll via CAN-Bus 
erfolgen. Die Software ist mit  
der Entwicklungsumgebung Coo-
Cox für den Stellaris-Kit EKS-
LM3S9B92 von Texas Instruments 
zu implementieren. Zur Program-
mierung des Regelungskreises ist 

mit dem Real-time Betriebssystem 
CoOS von CooCox zu arbeiten.

Umsetzung
Mobile Roboter müssen häufig ge-
naue Bahnen fahren. Um dies zu 
ermöglichen, braucht es ein raffi-
niertes Grundkonzept der Rege-
lung. Der Controller muss fähig 
sein, Soll-Geschwindigkeiten für 
die Antriebsräder zu empfangen, 
um mit Hilfe der Motorensteuerun-
gen den Regelungskreis zu schlie-
ssen. Eine übergeordnete Steue-
rung (z. B. Industrie PC) muss via 
CAN-Bus ein Geschwindigkeits-
profil auf beide Räder schicken. 
Damit der Roboter seine geplante 
Bahn abfährt, vergleicht der Con-

troller seine Soll- und Istgeschwin-
digkeit. Bei Abweichungen wer-
den die Räder einzeln beschleunigt 
oder verzögert. Die Stellgrösse 
wird an die Motorensteuerung als 
Frequenzsignal übergeben. Somit 
lässt sich je nach Gelände, Ober-
flächenunebenheiten, Schlupf der 
Räder oder Lasten auf dem Robo-
ter die Geschwindigkeit beider 
Räder regeln.

Resultat 
Die Antriebsplattform ist aufge-
baut und ausgetestet. Der Roboter 
kann sich uneingeschränkt bewe-
gen. Sogar eine elegante Kurven-
fahrt ist mit diesem Antrieb mög-
lich. 
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Warum ist die Modularität in der Industrie wichtig? Was bedeutet modular? Die Antwort ist einfach! Das Rad 

soll nicht immer neu erfunden werden. Durch das Baukastensystem ist man auf dem Markt konkurrenzfähig. 

M-Robot ist ein Projekt des Fachbereiches Maschinentechnik an der Berner Fachhochschule TI. Es soll ein 

autonomer, mobiler Roboter in sechs zeitgleichen Thesisarbeiten zum Getränkeservieren für die Tech-Days 

2012 entstehen. Selbstverständlich ist der Aufbau des Antriebes modular zu erstellen, um in weiteren Pro-

jekten das System verfeinern zu können. 
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