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» Starre Achse + Lenkung
» geradeaus + Kreisbahnen
» Ackermann-Lenkung
» Differenzieller Antrieb
Zwei getrennt angetriebene Réader
Kann beliebig kleine Kreise fahren
und auf der Stelle drehen
Stiitzrader i
Spezialfall: Kettenantrieb (rutscht)
» Synchronantrieb
» Alle Réader synchron gelenkt
» braucht keine Stiitzrader, daher
praziser als diff. Antrieb
» Roboter dreht sich nicht, daher
oft zusétzliches Drehgelenk
(magl. auch synchron)

» Omnidirektionaler Antrieb
Killough oder Meccanum

Kann sich in drei Richtungen
gleichzeitig bewegen
Aufwendig zu regeln
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Dokumentation
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» Losung
» long accX = sensorData.data[SensorData::accelerationX],
accY = sensorData Data:: ionY],

accZ = sensorData.data[SensorData::accelerationZ];
» headMotionRequest.tilt = long(1e6 * atan2(accX,-accz));
headMotionRequest.roll = long(1e6 * atan2(accY,-accZ));
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Fahrende Roboter Laufmaschine

» Vorteile » Vorteile
» Antriebsart ist auch sonst weit » Kénnen sich in unwegsamen Gelande
verbreitet bewegen
» Schnell » Gehen, laufen, hiipfen, klettern...
» Schwere Lasten konnen transportiert » Keine Veranderung der Umwelt notwendig
werden » Biologisch plausibel
» Steuerung relativ einfach » Nachteile
» Nachteile » Kompliziert zu bauen
» Infrastruktur (Wege, Straen) » 6-beinige Maschinen haben 18 Gelenke
erforderlich »

Energieversorgung schwierig
Kompliziert zu steuern
» Fiir sinnvollen Gang muss die Umgebung

» Starke Veranderung der Umwelt
» In unwegsamen Gegenden nicht

einsetzbar genau analysiert werden
» Unnatirlich » Fir den Transport schwerer Lasten eher
» Es gibt kein Lebewesen mit Radern! ungeeignet
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» Dokumentation
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» Lésung
» headMotionRequest.pan
=long(92.6 / 25.0 * sensorData.data[SensorData::tailPan]);
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Damit AIBO sich auf den hellsten Punkt in seinem Sichtfeld zubewegen
kann, werden zuerst die mittleren t i te fiir die beiden Bildha
ermittelt. Die Mittelwertsbildung geschieht fiir jede Bildhalfte durch Auf-
addieren der Helligkeitswerte (im Y-Kanal des Bildes, image[y][0][z]) und
anschlieBendes Teilen durch die Anzahl. Fiir beide Bildhélften erhalt man
mittlere Helligkeitswerte Ty, Trigss € [0,255]:

; m | m
Tiep = gg i 221mye[y][ﬂ][r], Trignt = gg a1 Z Z image[y][0][z]
V=00 = =1

Zur Ansteuerung kann nun die Differenz der beiden Intensitaten genutzt
werden. Je hoher die Differenz ist, desto mehr wird rotiert, je kleiner sie ist,
desto schneller wird nach vorne gelaufen. Hier werden Maximalwerte von
[—90,90] Grad zur Rotation und 100 mm/s zum Laufen benutzt:

[rotation] = § - Setileiond | [y 2= 100 (1 — Geti=Tons))

Zur Vermeidung von Kollisionen kann zusétzlich der Distanzsensor (psd)
genutzt werden.
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Bezeichnung Inter/ | Aktiv/ [ Stirken Schwiichen ‘erkennt Tibersieht
Extern | Passiv
Tacho T P billig: ‘obere Grenze | Geschwindigkeif Richtung
dr G (vorw,ricw.)|
schwindigkeit
durch Abtast-
frquenz, leich-
tes Schaukeln
kann  leicht
als angebliche
Geschwindig-
keit gemessen
werden
Tokremenal | T P [ billg, un | maximal | Geschwindigkei|,
geber terscheidet | messbare Ge- | Richtung,
awischen schwindighei
Vor- und | durch Abtast-
Riickwirts- frequenz
drehungen
Rbsaluigeber | T P [exakie Wi | begrenzier | Winkel
Radius
(B in G
)
Extem Akiv | E | A | Wohldef, Be | siorende Ein-
fliisse  (insb.
bei  mehre-
ren gleichen
n)
Extern Passiv E P keine storen- | Ungenau, abh.
den Einfiisse s
kungen  in
Umwelt
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Kamera wmit| E A relativ billig, | viel  Daten- | 2D-Abbild der | rAumbiche
eigener Lam- unabhénig. ‘material, Umgebung Struktur
pe von  Umge- | kompliziert
bungshellig- | auszuwerten
it
Infrarot E A relativ billig ‘Genauigkeit ‘Entfernung Glastiiren,
der  Entfer- | zum niichsten | Spiegel  die
nung  abhin- | Objekt in cine | schrag  zum
gig von der | Richtung Sensor  ste-
Oberflichen- hen, Infrarot
beschaffenheit schluckende
des angepeil ichen
ten Objekts
Tltraschall E A | vilig Tberlagerung | nachstes Ob- | Objekte, die
Signale | jekt. in cinem | schrig  vom
ei mehreren | Winkelradius | Sensor stehen,
Ultraschall- Objekte  die
den Schall
Jich schlucken
(Crosstalks),
rschen
Objekten,
die den Schall
ungiinstig
(Richtung)
oder  kaum
sefleltieren
Taserscanner | B | A | exakie Enifer | tover Eatfermng | Objekte _aie
nungsmessung . o cinem
il wderen Ob-
inner- | jekt verdeckt
eines rden
imten
Winkels (evtl
auch 360
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“Taktil E P billig’ Druck [ ‘evtl. Messfeh-
genstinde) | lr bei grofen
Objekten
Kamera E P relativ billig. 2D-Abbild der | riumliche
(2B. Vel Umgebung. Strutkur
cam)
Helligkeitsab-
Kompass E P aroke A | Eigene  Aus
filligheit richtung
fiir  Mekfeh- | relativ  zum
ler irch | Nordpol (2D)
kinstlich .
Magnetfelder
Neigungs- E 7 “Ausrichtung
detektoren im um
(3D)  unter
Ausnutzung
der  Erdan-
ziehung, evil.
Beschleuni-
"
GPS E P Nur im frei- | absolute Po-
o miglch, | siton im
ligbar- wm  (3D)
keit/Genauigkeit (auf  einige
abhiingig vom | Meter genau),
US-Militéir exakte Zeit
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