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Im Rahmen eines Entwicklungsprojekts hat die Firma Esoro AG einen
mobilen Roboter zur autonomen Bodenreinigung in einem spezifischen
Raum entwickelt. Bisher ist die Programmierung ausschliesslich zu
diesem Zweck gelost. Fiir die Realisierung von weiteren Anwendungs-
moglichkeiten und zur Kostenreduktion soll das bestehende System mit
dem Robot Operating System ROS erweitert und verglichen werden.

Ausgangslage

Der Roboter ist mit einem industriellen Positioniersys-
tem und einem Differentialantrieb ausgestattet. Mit
Hilfe von kodierten und vermessenen Reflexmarken
an den Wéanden wird mit diesem System die Position
im Raum berechnet. Es bietet allerdings keine Hinder-
niserkennung an, deshalb wird ein zusatzlicher Laser-
scanner an der Front des Roboters verwendet. Die
Programmierung des bestehenden Prototypen wurde
in Labview auf einem Windows Rechner umgesetzt.
Zur Zeit kann der Roboter nur in vermessenen Raumen
verwendet werden. Um in Zukunft mehr Flexibilitat
fir die Verwendung des Roboters zu erhalten, soll fiir
die Lokalisierung der Frontscanner verwendet werden,
welcher Hindernisse in der Umgebung erkennen kann.
Fir die neue Lokalisierung mit dem Laserscanner
konnen bestehende ROS Programme verwendet wer-
den, die auf das vorhandene System angepasst werden
missen. Die Prézision und Funktionalitat des neuen
und alten Systems werden anschliessend miteinander
verglichen.

Vorgehen

Die beste Unterstiitzung fiir ROS bietet die Linux-
Distribution Ubuntu, deshalb wird ein zuséatzlicher
Embedded PC verwendet. Die Kommunikation zwi-
schen den Rechnern lauft Giber einen CAN Bus. Zur

Darstellung der Lokalisierung mit ROS

Lokalisierung des Roboters wird eine Karte der
Umgebung benotigt. Um diese moglichst exakt er-
stellen zu kénnen, werden die Laserdaten in eine
Karte umgerechnet. Mit der erhaltenen Karte und den
Odometriedaten der Motoren wird die Lokalisierung
mittels der adaptiven Monte Carlo Lokalisierung
(AMCL) gelost. Dabei werden die Laserdaten in die
Umgebungskarte eingepasst und so eine wahrschein-
liche Position berechnet. Diese Position wird mit
den Odometriedaten zuséatzlich korrigiert. Die so
erhaltenen Positionsdaten werden via CAN Bus an
Labview geschickt, um das vorhandene statische
Positioniersystem und das neue flexible System zu
vergleichen.

Ergebnisse

Drei Produkte aus unterschiedlichen Preisklassen wur-
den auf Ihre Prazision tberpriift. Darunter befanden
sich ein Gotting Positioniersystem, ein Sick Laser-
scanner und eine Kinect Kamera. Jedes der gepriiften
Produkte bietet unterschiedliche Vorteile, die fir die
geforderte Anwendung niitzlich sind. Daraus wurden
Méglichkeiten einer Kostenreduktion in Bezug auf

das Anwendungsgebiet des Roboters ermittelt. Zusétz-
lich wurden nitzliche Funktionen fiir eine Benutzung
des Roboters mit ROS programmiert, wie beispiels-
weise das Ansteuern der Motoren.

Reale Umgebung des Roboters
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