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Kurzfassung der Diplomar beit
M otivation

Mehr und mehr autonome Roboter werden heute eingesetzt, um einfache Aufgaben zu erfillen. Ein Problem ist, dass
diese Roboter meist klein sein sollten um an Stellen zu gelangen, an die kein Mensch gelangen kann. Mit solch kleinen
Robotern ist es schwer, genligend Rechenleistung an Board zu haben, um komplexere Aufgaben 16sen zu kénnen. In
dieser Diplomarbeit sitzt die Intelligenz des Systems auf einem PC, welcher mit dem Roboter tber ein Wireless-LAN in
Verbindung steht.

L 6sungsansatz

Ein RC-Auto wurde so aus- und umgebaut, dass es selbststandig einer Linie, die durch ein weisses Klebeband markiert
ist, entlang fahren kann. Eine auf dem Auto befestigte Kamera schickt per Wireless-LAN (IEEE 802.11b) Bilder an
einen am Netzwerk angeschl ossenen Computer.

Der Computer wertet per Bildverarbeitung aus
den empfangenen Bildern die Fahrstrecke aus
und schickt anschliessend an das Auto die
entsprechenden Steuerbefehle (Richtung,
Geschwindigkeit) wiederum per Wireless-
LAN. Zwei Microcontroller auf dem A uto
kontrollieren aufgrund der Steuerbefehle die
Servos und den Schrittmotor, welcher als
Ersatz fir den ungenauen Original motor
eingesetzt wurde. Die Arbeit gliedert sichindie
Teile Microcontroller-Programmierung und
Bildverarbeitung. Die Microcontroller steuern
die Servos und den Schrittmotor, sie
Ubernehmen aber auch noch die
Kommunikation mit dem Computer, der die
Bilder auswertet. Die Bildverarbeitung findet
dieLinieim Bild, indem ein Gberbestimmtes
Gleichungssystem so gel st wird, dass der
mittlere quadratische Fehler moglichst klein
wird

(a) Originalbild (b) Kantenbild (¢) Gefundene Linie (d) Gewichtungsbild




