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„„TutorialTutorial und Testapplikationen und Testapplikationen 
zum Bau eines mobilen Roboters zum Bau eines mobilen Roboters 
auf Basis der auf Basis der RCUBERCUBE--PlattformPlattform

mit dem mit dem AKSENAKSEN--BoardBoard““

Thema der Diplomarbeit:
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1. Aufgabenstellung1. Aufgabenstellung

Es ist zu untersuchen, welche Bestandteile für ein  Es ist zu untersuchen, welche Bestandteile für ein  
Autonomes Mobiles System notwendig sind und wie Autonomes Mobiles System notwendig sind und wie 
diese zusammenwirken. Auf Grund dieser Analysen diese zusammenwirken. Auf Grund dieser Analysen 
ist ein autonomer, mobiler Roboter mit modularen, ist ein autonomer, mobiler Roboter mit modularen, 
erweiterbaren und vielseitig verwendbaren erweiterbaren und vielseitig verwendbaren 
Bestandteilen zu bauen. Auftretende Schwierigkeiten Bestandteilen zu bauen. Auftretende Schwierigkeiten 
in der Entwicklung sind anzuführen und in in der Entwicklung sind anzuführen und in 
allgemeingültigen Lösungsansätzen zu beschreiben.allgemeingültigen Lösungsansätzen zu beschreiben.
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2. Grundlagen AMS2. Grundlagen AMS

Was ist ein autonomer, mobiler Roboter?Was ist ein autonomer, mobiler Roboter?
GrundbestandteileGrundbestandteile
RCUBERCUBE--PlattformPlattform
AKSENAKSEN--BoardBoard
LEGOLEGO
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

AntriebsblockAntriebsblock
RoboterformenRoboterformen
RadRad--EncoderEncoder
Sensoren zur LinienverfolgungSensoren zur Linienverfolgung
IRIR--EntfernungsmessungEntfernungsmessung
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

Antriebsblock:Antriebsblock:
• Motor

• Getriebe

• Antriebsräder

• Stützräder
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

Antriebsblock:Antriebsblock:



31.01.2005 9Diplomkolloquium - Steffen Lehnau

3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

Roboterformen:Roboterformen: GegenüberstellungGegenüberstellung
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

Roboterformen:Roboterformen: AchteckformAchteckform
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

RadRad--EncoderEncoder:: EncoderEncoder--PortPort am am AKSENAKSEN--BoardBoard
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

RadRad--EncoderEncoder:: SegmentscheibeSegmentscheibe
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

Sensoren zur Linienverfolgung:Sensoren zur Linienverfolgung: StrategieStrategie
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

Sensoren zur Linienverfolgung:Sensoren zur Linienverfolgung: SignalverlaufSignalverlauf
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

IRIR--Entfernungsmessung:Entfernungsmessung: SHARPSHARP--SensorenSensoren
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3. 3. TutorialTutorial Teil 1 Teil 1 -- BauanleitungBauanleitung

IRIR--Entfernungsmessung:Entfernungsmessung: Lichtmengenabhängige MessungLichtmengenabhängige Messung
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4. 4. TutorialTutorial Teil 2 Teil 2 -- ProgrammierungProgrammierung

PIDPID--ReglerRegler
SubsumtionsarchitekturSubsumtionsarchitektur
BewegungsbefehleBewegungsbefehle
KonfigurationsbefehleKonfigurationsbefehle
VerhaltensbefehleVerhaltensbefehle
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4. 4. TutorialTutorial Teil 2 Teil 2 -- ProgrammierungProgrammierung

PIDPID--ReglerRegler::
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4. 4. TutorialTutorial Teil 2 Teil 2 -- ProgrammierungProgrammierung

SubsumtionsachitekturSubsumtionsachitektur::
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4. 4. TutorialTutorial Teil 2 Teil 2 -- ProgrammierungProgrammierung

Bewegungsbefehle:Bewegungsbefehle:

- move(mm);

- turn(deg);

- halt();
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4. 4. TutorialTutorial Teil 2 Teil 2 -- ProgrammierungProgrammierung

Konfigurationsbefehle:Konfigurationsbefehle:

- set_motor_links(PortNr);

- get_motor_links();

- set_encoder_rechts(PortNr);

- set_raddurchmesser(mm);

- set_seganz(Anzahl);

- …
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4. 4. TutorialTutorial Teil 2 Teil 2 -- ProgrammierungProgrammierung

Verhaltensbefehle:Verhaltensbefehle:

- start_follow_line();

- stop_follow_line();

- start_avoid_collision();

- start_bumper();

- …
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5. Zusammenfassung & Ausblick5. Zusammenfassung & Ausblick

• Ergebnis „Eighteen“

• Hinweis LEGO

• Kombination verschiedener Fachdisziplinen 

• Simulationsumgebung für das AKSEN-Board

• Hemmungen im Umgang von Maschinen 

• „Roboterführerschein“
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Fragen?Fragen?
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