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Die Abteilung Elektro- und Kommunikationstechnik in Burgdorf nahm im
Jahr 2015 mit fiinf Studenten an der Meisterschaft fiir autonome Roboter
teil. Diese Meisterschaft nennt sich «Eurobot»-Wettbewerb.
Die vorliegende Arbeit setzt sich zum Ziel, ein Antriebssystem fiir die
Roboter, welche am Wettkampf eingesetzt werden, zu optimieren.

Ziel der Arbeit

Die Entwicklung eines Antriebs soll dem Team eine
Teilnahme an Eurobot ermdglichen und nachfolgenden
Teams eine gute Basis fiir das Entwickeln eines Robo-
ters bieten. Der Antrieb des Roboters soll Zielgenau
und zuverléssig Koordinaten anfahren kénnen. Da die
Grundlagen des Antriebs schon in der Projektstudie 1
und 2 erarbeitet wurden, ist der Schwerpunkt der The-
sis auf die Fahigkeit Kurven fahren zu kénnen gelegt
worden. Zudem wurde der Antrieb auch in anderen
Bereichen weiter entwickelt.

Umsetzung

Der Antrieb besteht aus verschiedenen Komponenten.
Es wurde fiir das Projekt eine Platine (genannt «Robo-
Drive») entwickelt, welche tiber verschiedene Ein- und
Ausgédnge verfiigt. Weiterhin wurden an die Ausgange
des RoboDrive die Motorensteuerung angeschlossen.
Als Motorensteuerung wurde die ESCON 36/3 EC Steu-
erung von MAXON eingesetzt. Als Motoren wurde auf
EC45 Flat Motoren, welche ebenfalls von MAXON kom-
men gesetzt.

Der Antrieb der Roboter verfiigt am Ende der Thesis
iber zwei «Fahrmodi». Darunter einen «Normalen»
Modus: Ausrichtung auf die Zielkoordinaten, anfahren,
wieder Ausrichten auf die ndchsten Koordinaten usw.
Desweiteren gibt es den Kurvenmodus. Dieser Kurven-
modus erméglicht das effiziente Umfahren von Hin-
dernissen. Der Antrieb kann diese Kurven in Form ei-
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Abbildung 1: Grobkonzept Antriebssystem

ner Kreisbahn abfahren. Hierzu benétigt er drei
vorgegebene Koordinatenpaare, da diese drei Koordi-
natenpaare zusammen einen Kreis eindeutig definie-
ren. Der Vorteil des Kurvenmodus liegt in der Zeiter-
sparnis.

Damit das mathematische Modell in der Programmier-
sprache C effizient umgesetzt werden kann, wurde
eine Matlab Simulation erarbeitet, welche wesentliche
mathematische Schritte testet. Weiterhin wurde es
durch diese Matlab Simulation moglich schnell und ef-
fizient das Ergebnis der Berechnungen des C-Codes
mit denen der Simulation zu vergleichen.

Herausforderungen

Schwierigkeiten bereitet bei der Entwicklung eines
Antriebs das Thema Zuverldssigkeit sowie Robustheit.
Es kann bspw. vorkommen, dass dem Antrieb von

der Navigation falsche Daten geliefert werden. Da der
Antrieb mithilfe dieser Daten Winkel und Distanz zu
den Zielkoordinaten berechnet, kann dies schnell zu
einer «<Amokfahrt» fihren. Dadurch muss der Antrieb
viele mogliche Fehlerquellen erkennen und abfangen
kénnen.

Ergebnis

Am Ende der Thesis steht ein zuverldssiger Antrieb.
Der Antrieb wurde nicht nur erfolgreich am Eurobot-
wettkampf 2015 eingesetzt, er bildet auch fir die
nachfolgenden Teams eine gute Basis. Im Hinblick auf
Nachfolgerteams kann der Antrieb noch weiter opti-
miert werden. Beispielsweise ware die dynamische
Korrektur der Koordinaten wahrend einer Fahrt eine
Optimierungsmaglichkeit.

ti.bfh.ch

Patrick Martin Grossmann

iceq-@hotmail.com

BSc in Elektro- und Kommunikationstechnik

VA

n

BE

BI



