
Aufbau einer mobilen Plattform mit kamerabasierter Lokalisierung

Konstruktion

Anschlussdiagramm

Zur Steuerung des Roboters steht ein Odroid-Rechner zur Verfügung. An
diesem Rechner ist eine Webcam angeschlossen. Die Leistungselektronik
(Hauptplatine) sowie die Schnittstelle zur Motoransteuerung sind ebenfalls
vorhanden. Die restliche Konstruktion entsteht per CAD mit Creo Parametric.

Kamerabasierte Lokalisierung

Aufgaben

◮ Erkennung einer Linie mittels einer WebCam (Lochkameramodell)
unter Anwendung der OpenCV Bibliothek.

◮ Ermitteln der intrinsischen und extrinsische Kameraparameter
durch einen Kalibriervorgang.

◮ Kantenerkennung(Cannyfilter, findContures())

◮ 3D Rekonstruktion der Linie um Entfernungen zu messen.

Modellierung und Regelung

Mathematisches Modell
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Modellgleichungen

◮ ẋ = v cos Θ

◮ ẏ = v sinΘ
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Reglerentwurf
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Positionsregler Geschwindigkeitsregler Plattform

Positionsregelung

Regler:
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Zusammenbau Programmablauf
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