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Problemstellung

e Mit welchen relativ simplen Mitteln lasst sich ein autonomes Fahrzeug bauen?

¢ \/\lelche Sensorik ist erforderlich und welche lasst sich optional erganzen?

e \/\/ile lassen sich diese Sensordaten in Steuerbefehle fur das Fahrzeug umwandeln?

Vorgefertigter Buggy

Idee und Konzept

e Grundlegende Lokalisierung und Strecken Vorgabe durch GPS

e Erkennen spontaner Hindernisse (bspw. Personen auf der Strecke) durch Ultraschall-
Sensoren

e Manuelle Steuerung und Strecken Erstellung per GUI

\\/ \12% Oi - \q) e Ubertragung von 360° Kamera Daten
Raspberry Pi 4B (aktueller Stand)

Technische Umsetzung

Der Raspberry Pi 4B stellt das Herz des Systems dar. Auf ihm lau- Die Kommunikation lauft Uber ein vom Pi aufgebautes Netzwerk
fen die ROS (Robot Operating System) Knoten, die die Sensorsig-  per GUI.
nale abfangen, verarbeiten, und die resultierenden Steuersignale an Dadurch lassen sich Strecken aus einzelnen Markern erstellen und

den Motor-Controller weiter leiten. an das Fahrzeug ubertragen. Das 360° Kamera Bild wird entzerrt
Im Allgemeinen stutzt sich das System auf ROS und OpenCV, so-  und dargestellt. Desweiteren wird der Status des Fahrzeugs, wie
wie eigenen Code in Java, C++ und Python. Position und Geschwindigkeit, angezeigt.

Verkabelung des Raspberry Pi 3B Durchgebrannte Kabel des GPS-Moduls
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