GPS im Kinderzimmer

Konstruktion und Bau eines autonom navigierenden Roboters

Reiner Schifer!
Rudolf-Seiffert-Str. 36
10369 Berlin

Levin Alexander!
Am Danewend 13a
13125 Berlin

Jonas Pfeil?
An der Kolonnade 4
10117 Berlin

Kurzfassung

Eines Tages wird es eine Selbstverstdndlichkeit sein,
Aufgaben durch mobile Roboter erledigen zu lassen.
Wo auch immer Gegenstinde zu holen oder zu bringen
sind, ist er bereit. Arbeitsgerdte durch Werkhallen,
Schuhe zum Schuhverkdufer oder Messebesucher zum
Ausgang bringen, die Anwendungsmoglichkeiten sind
schier unbegrenzt.

Bis dahin sind jedoch noch eine Menge Probleme
zu l6sen. So ist es fiir autonome Roboter schwierig in
unbekannten Umgebungen zu navigieren, da sie dazu
ihre aktuelle Position kennen miissen.

Bekannte Verfahren sind oftmals sehr aufwéndig, oder,
wie das Global positioning system (GPS), das auf Satel-
liten basiert, nicht in geschlossenen Rdumen verwend-
bar.

Ziel unserer Arbeit war die Entwicklung einer all-
tagstauglichen Methode der Positionsbestimmung und
Navigation eines Roboters in geschlossenen Réumen.
Das von uns entwickelte System misst Laufzeiten von
Ultraschallsignalen fest im Raum plazierter Sender.

Daraus berechnet unser Roboter seine Position. Die
Sendeeinheit ist zerlegbar und ldsst sich in Sekun-
denschnelle in jedem beliebigen Raum installieren.
Dabei ist die verwendete Hardware im Gegensatz zu
gingigen Systemen wie etwa Laserscannern besonders
preisgiinstig.

Mit den ermittelten Positionsdaten erstellt der Robo-
ter eine Karte des Raumes und benutzt sie zur Naviga-
tion.

Da diese Karte nicht statisch vorgegeben ist, sondern
vom Roboter stidndig aktualisiert wird, kann er auch auf
eine sich verdndernde Umgebung reagieren.

Tauchen im Raum unerwartet Hindernisse auf, plant
er selbsttitig effiziente Ausweichrouten.
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