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Auslegung eines Reglers fur einen Mahroboter

WI'ébbiIdung 1: Kameras des Bewegungserfassungssystems

Problemstellung

Um die Vegetation eintlang
Kabelkanalabdeckungen der SBB autonom
zu schneiden, soll ein autonomer Maher
eingesetzt werden, welcher der
vorhandenen Infrastruktur entlangfahrt. In |
der Arbeit wurde ein mathematisches \

Modell fur das Verhalten der Regelstrecke Abbildung 2: Der zur Iplementierung der Regelung verwendete
eines Prototyps (Abbildung 2) validiert und Prototyp

ein Regler ausgelegt.

Losungskonzept

Ein Bewegungserfassungssystem (Abbildung 1) wurde
eingerichtet, um das Fahrverhalten des Prototyps
aufzunehmen und mit dem Mathematischen Modell zu
vergleichen. Das Modell wurde angepasst um die Realitat
besser abzubilden. Schliesslich wurde ein diskreter PID-
Regler mithilfe des Mathematischen Modells entworfen und  Betreuer: |
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implementiert.
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Mithilfe der erfassten Daten konnte das Mathematische
Modell nach Abbildung 3 verfeinert werden. Auf Basis

dieses Modells konnte ein Regler ausgelegt werden und auf E SBB CFF FFS

dem Prototyp getestet werden.
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