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Von der Natur oder von Menschen ausgeldste Katastrophen miissen bewdl-
tigt werden. Meist ist bei solchen Einsdtzen das Geldnde nur sehr schwer
zugdnglich, daher bietet sich der Einsatz von Quadrocoptern an. Diese
Einsdtze miissen meist aus grossen Distanzen, ohne Sichtkontakt gesteuert
werden. Dies bedingt Systeme, welche autonom Kollisionen mit der Um-
gebung vermeiden. Fiir die AscTec Pelican Drohne wird in dieser Arbeit ein

solches Kollisionsvermeidungssystem entwickelt.

Ausgangslage

Die bestehende Quadrocopter-Plattform AscTec Pelican
verfiigt bereits tiber alle Systeme fiir nicht autonome
Flige. Dies beinhaltet Systeme zur Stabilisierung der
Drohne wahrend des Fluges, Boardcomputer, Software
zur Ansteuerung der Drohne durch den Boardcompu-
ter mittels des Robotic Operating System (ROS) sowie
eine nach unten gerichtete Kamera.

Ziel

Der Quadrocopter soll mit Lasersensoren ausgeristet
werden, sodass Indoor- und Outdoor-Fliige ohne Kol-
lisionen méglich sind. Bisher wurde der Quadrocopter
jeweils von einem Operator auf Sicht geflogen. Damit
semiautonome Fliige moglich werden, soll ein auf
Lasersensoren basierendes System entwickelt werden,
welches Hindernissen ausweichen kann. Um dies zu
realisieren werden nicht nur Distanzinformationen be-
zliglich der horizontalen Achse benétigt, sondern auch
Informationen zur Flughthe der Drohne. Zudem soll
die bereits vorhandene Kamera so modifiziert werden,
dass eine gute Sicht auf die Umgebung moglich wird.

Vorgehen

In einem ersten Schritt werden verschiedene Laser fiir
die horizontale Ebene, wie auch Systeme zur Ermitt-
lung der Flughohe getestet. Auf dieser Basis soll an-
schliessend entschieden werden, welche Komponen-
ten auf der Drohne eingesetzt werden. Weiter soll die
bereits montierte Kamera so modifiziert werden, dass

AscTec Pelican Drohne

eine 360°-Rundumsicht ermdglicht wird. Zudem wird
die bendtigte Software auf Basis von ROS entwickelt,
welche die semiautonome Steuerung der Drohne iiber-
nehmen soll. Um die Drohne zu steuern (anfliegen von
Wegpunkten) und zu iiberwachen soll zuséatzlich eine
Benutzeroberflache erstellt werden.

Ergebnisse

Esist ein Lasersystem auf Basis des RoboPeak RPLIDAR
fur die horizontale Ermittlung der Distanzinforma-
tionen ausgewahlt und integriert worden. Zwei Pulsed-
Light LIDAR-Lite Laserdistanzsensoren kommen zur
Messung der Flugh6he zum Einsatz.

Die 360°-Rundumsicht wird mittels einer Sphére er-
moglicht, welche durch Projektion entzerrt wird.

Die Drohne weicht Hindernissen im Raum mittels des
auf dem Vector Field Histogramm basierenden Algo-
rithmus aus. Dieser wurde intensiv in Simulationen
getestet. Auch die Regelung der Hohe ist erfolgreich
implementiert, die Drohne regelt ihre Flughthe beim
tiiberfliegen von Hindernissen selbststandig nach.

Zur Darstellung der Kamerabilder und weiteren von
der Drohne gesammelten Informationen ist die in Bild 2
gezeigte Benutzeroberfldche geschaffen worden.

grafische Darstellung des Kollisionsvermeidungsalgorithmus
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