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Ausgangslage: Seit Jahren nimmt die HSR regelmassig an Eurobot teil, einem interna-
tionalen Wettbewerb fiir autonom agierende Roboter. Damit sich die Roboter zielsicher
auf dem Spielfeld bewegen kénnen, ist eine zuverlassige Positionsbestimmung essen-
ziell. Zudem ist es wichtig, die Positionen der gegnerischen Roboter zu kennen und konti-
nuierlich verfolgen zu kénnen, um allféllige Kollisionen zu vermeiden. In den bis heute
verwendeten Systemen wurden lediglich die Positionen der eigenen Roboter ermittelt.
Zur Ortsbestimmung wurde dazu jeweils die zurlckgelegte Strecke der Rader gemes-
sen und mittels Odometrie berechnet. Die Positionen der gegnerischen Roboter konnten
bisher nicht oder nur ungenau ermittelt werden.

Aufgabenstellung: Bereits in mehreren Vorprojekten und studentischen Arbeiten wurde
an einem Indoor-Localisation-System gearbeitet, das zur Positionsbestimmung der Euro-
bot-Roboter eingesetzt werden kann. Dieses System war bis jetzt lediglich in der Lage, die
Position von zwei Robotern zu bestimmen. Dabei wird die Position mit einem rotierenden
Laserstrahl ermittelt. Im Rahmen dieser Bachelorarbeit soll das 2D-Localisation-System
nun dahin gehend erweitert werden, dass insgesamt vier autonome Roboter zuverlassig
lokalisiert werden kénnen. Zudem soll das neue System in der Lage sein, auch bei voru-
bergehendem Teilausfall eines Laserstrahls (z.B. durch Abschattung) die Positionen wei-
terhin korrekt zu bestimmen.

Ergebnis: Die Arbeit ist in zwei Teile gegliedert. Auf der einen Seite geht es um die mobi-
len Stationen, auf der anderen um die fixen Stationen. Bei den mobilen Stationen wurde
der Hardwareaufbau komplett neu erstellt. Dazu gehdren ein PCB mit MSP430, ein Mo-
tor und eine Drehscheibe mit dem rotierenden Laser. Ebenso wurde die Firmware von
Grund auf neu umgesetzt. Die fixen Stationen wurden ebenfalls mit einem neuen Prozes-
sorboard ausgerustet. Durch den neu integrierten Farb-Touchscreen und den Cortex-M3
Mikrocontroller stehen neue Moglichkeiten offen. Dank markanter Gewichtsreduktion bei
der Drehscheibe, einem neuen Motor und wesentlichen Firmware-Anpassungen wird eine
zuverldssige Rotation erreicht. Die unabhangige Positionsbestimmung von vier Robotern
funktioniert zuverlassig. Am Touchscreen sowie an einem abgesetzten Computer kénnen
die Positionsdaten dynamisch angezeigt werden. Bei einem vortibergehenden Teilausfall
eines Laserstrahls kann die Position noch nicht bestimmt werden, da der daftr vorge-
sehene 9-Achsen-Sensor noch nicht ausgewertet wird.



