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Ausgangslage: AHRS steht fir Attitude and Heading
Reference System. Dabei handelt es sich um ein
System, welches verschiedene Sensordaten misst
und mit diesen Daten die Positionierung und die
Orientierung eines Objektes innerhalb eines
Referenzsystems bestimmt. Ziel dieser Arbeit ist es,
ein bereits bestehendes AHRS aufzugreifen und
weiterzuentwickeln. Das System soll fir den Einsatz
auf einem mobilen Roboter im Freien ausgelegt
werden.

Vorgehen / Technologien: Das Gehause wird 3D-
gedruckt. Die gesamte Elektronik und Sensorik wird
auf einer Basisplatte montiert und durch SBR-
Gummipuffer vor Vibrationen geschtzt. Die
Elektronik wird in einem geschlossenen Gehause
platziert, welches einen Lufter inklusive Staubfilter
besitzt. Die wichtigsten Schnittstellen der Elektronik
sind durch drei wasserfeste Klappen von aussen
zuganglich. Ein User Interface ermdglicht es, das
AHRS zu bedienen. Das Ul besteht aus einem
Display und 4 Tasten. Zusatzlich wird ein LiPo-Modul
und ein DC/DC-Modul erarbeitet, welche fiir die
selbststandige Energieversorgung respektive flr die
Energieversorgung durch den mobilen Roboter
zustandig sind.

Ergebnis: Das Gehause wird in der vorgegebenen
Zeit fertiggestellt. Die gesamte Elektronik ist verkabelt
und montiert. Die Software funktioniert und das AHRS
kann Daten erfassen und speichern. Aus Zeitgriinden
kann das Ul jedoch nicht programmiert werden und
funktioniert somit nicht. Die Anforderungen an die
Kuhlung der Elektronik sowie die Akkulaufzeit werden
erfillt.

Tests haben ergeben, dass der 3D-Druck teilweise
wasserdurchlassig ist und somit nachbearbeitet
werden muss.
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