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Eurobot 2011: «Chess’ Up!»
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Links: Sensorturm mit der Kamera und dem Infrarotempfanger
Rechts: Infrarotsender der Gegnererkennung
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22

37,7' Iﬁg

Der Roboter und einige verwendete Komponenten: Touchdisplay, FPGA-Board, Seilzug, Motortreiber, Greifer, Servo,
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Ausgangslage: Der Eurobot-Wettbewerb ist ein Wettkampf mit autonomen Robotern.
Dieses Jahr missen Schachfiguren gefunden und auf den zugeteilten Feldern platziert
werden. Zudem existieren Moglichkeiten, Zusatzpunkte zu erzielen. So sind Bonusfelder
vorhanden und die Figuren kénnen gestapelt werden. Basierend auf der vorangegange-
nen Semesterarbeit soll ein funktionsfahiger Roboter gebaut werden. Das Ziel ist es, damit
an der Eurobot 2011 teilnehmen zu kénnen. Daraus folgt die Aufgabe an das interdiszi-
plindre Team, bestehend aus einem Elektrotechniker und zwei Maschinenbauern, einen
zuverlassigen Roboter zu bauen, der das entsprechende Regelwerk erfillt.

Vorgehen: Die Semesterarbeit beinhaltet das Konzept, die Konstruktion sowie das Reali-
sieren der Komponenten. So sind unter anderem Antrieb, Navigation, Gegnererkennung,
Bilderkennung und diverse Aktoren vorhanden. Von diesen Vorbereitungen aus wurde
analysiert, welche Arbeiten noch nétig waren, und darauf aufbauend ein Zeitplan erstellt.
Es folgten der Zusammenbau sowie die Inbetriebnahme. Nach diversen Tests wurde er-
kannt, dass einige Anpassungen an der Mechanik und der Elektronik nétig sind. Danach
erfolgte die Programmierung, welche auch die Spielstrategien beinhaltet. Es wurden die
Hochsprache C in Kombination mit dem Echtzeitbetriebssystem pC/QOS-Il sowie die Be-
schreibungssprachen VHDL und Verilog eingesetzt. Als zentrale Steuerung diente dabei
ein FPGA, auf dem ein NIOS-II-Softcore implementiert ist.

Ergebnis: Es wurden viele Erkenntnisse dazugewonnen, wie eine Teilnahme am Eurobot-
Wettbewerb angegangen werden sollte. Der gebaute Roboter bestand die Homologation
an den Schweizer Ausscheidungen und konnte deshalb am Wettbewerb teilnehmen. Als
Endresultat wurde der 10. Rang von total 20 Teams erreicht bzw. der 5. Rang unter den
11 Schweizer Teams.






