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1. Das Team

Martin Zschoyan Stephan Recknagel
(martin.zschoyan@st.ovgu.de) (stephan.recknagel@st.ovgu.de)
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2. Zielerreichung
®* Roboter stoppt vor Hindernissen
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2. Zielerreichung
® Roboter umfahrt Hindernisse
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2. Zielerreichung
® Roboter umfahrt Hindernisse
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2. Zielerreichung
® Main - Blockdiagramm
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3. Probleme

Gelost:

® Filterung der Laserdaten

®* Hinderniserkennung bei schmalen Objekten
® Einbindung Daten letztes Semester

Bestehen aktuell:

® LabView -> shared variables

®* Motortreiber sturzt bei schnellen Richtungswechseln und bei
negativen Geschwindigkeiten ab
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4. Liveprasentation




OTTO VON GUERICKE

OVGU Prasentation 02.06.2009 | 10

UNIVERSITAT FAKULTAT FUR
MAGDEBURG INFORMATIK
i I
5. Zeitplan
G -";? Re— 4
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project ~ - April 2010 Mai 2010 Juni 2010 Juli 201(
Vorgang l Anfang | Ende ||Woche 16  [Woche 17 [Woche 18 [Woche 19 |Woche 20 [Woche 21 [Woche 22 [Woche 23 [Woche 24 |[Woche 25 [Woche 26
Inbetriebnahme VolksBot
5-‘-~-Inbetriebnahme VolksBot 21.04.10 04.05.10
[9 Taag(e)]
LabView Einarbeit
LabView Einarbeitung 04.05.10 15.05.10 =7
[11 Taa(e)]
Zischentreffen
----- Zwischentreffen 19.05.10 09.06.10
LabView Programmierung
[I-LabView Programmierung 18.05.10 30.06.10 y .
[30 Tag(e)]
deausfahrt bis Hindernis im SB
--Geradeausfahrt bis HindernisimSB~ 19.05.10 02.06.10 ]
[10 Tag(e)]
--Hindernisse erkennen und umfahren 02.06.10 16.06.10
[10 Tag(e)]
Autonome Fahrt zu Zielkoordinaten
--Autonome Fahrt zu Ziekoordinaten ~ 16.06.10 30.06.10 =
[10 Tag(e)]
Zivischenprisentation
----- Zwischenprasentation 02.06.10 03.06.10
Zusammenarbeit mit Gruppe 1
----- Zusammenarbeit mit Gruppe 1 02.06.10 30.06.10 ¢
[20 Tag(e)]
Abschlussszenario festlegen
--Abschlussszenario festlegen 26.05.10 16.06.10 s
[15 Tagle)]
Bel taabe des Abschl arios
--Bekanntgabe des Abschlussszenarios 16.06.10 17.06.10 r-3
Generalprobe der Demo
- Generalprobe der Demo 23.06.10 24.06.10
Abschlusspriisentation
----- Abschlussprasentation 30.06.10 01.07.10
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6. Ausblick

®* Einbindung der Odometrie fiir die autonome Fahrt zu den
Zielkoordinaten

® Spater: verbesserte Positionsbestimmung durch Ergebnisse der
Gruppe 3

Ansadtze zur Umsetzung:

®* Erkennen eines Hindernisses —> Ausweichen

Speichern der Drehung durch Odometrie (spater Gruppe 3)
Uberprifung ob Hindernis noch vorhanden

Falls nichts, Drehung in Richtung Ziel mit Hilfe der Odometrie Daten
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