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Fahrverhalten mobiler Roboter bei engen Platzverhaltnissen
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Abb. 1: Roboter mit Omni-Wheels (oben) und Fahrprinzip (unten) Abb. 2: Orientierung des Roboters Uber die Pfaddistanz

Problemstellung

Omni-Wheels ermoglichen mobilen Robotern holonomes Fahren. Bestehende ROS2-
Algorithmen nutzen diese Moglichkeit jedoch nur bedingt aus, weshalb ein angepasstes
Fahrverhalten flr enge Platzverhaltnisse entwickelt und umgesetzt werden soll.
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Abb. 3: Simulation des Fahrverhaltens in RViz Abb. 4: Platzbedarf der entwickelten Strategie
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Die Fahrplanung wurde als ROS2-Node umgesetzt. Aus Bstreuer:
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Start- und Zielpose wird ein gerader Pfad erzeugt, entlang
welchem die Orientierung kontinuierlich angepasst wird. Eﬁpgjitj;”anner
Ein- und Ausdrehvorgange werden uberlagert und bei
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kurzen Wegen automatisch begrenzt. Institut IME, CC Mechanische Systeme

Ergebnisse

Das entwickelte Fahrverhalten konnte in Simulation und im
Realversuch erfolgreich umgesetzt werden. Gegenuber
einer Rotation auf der Stelle reduziert es den bendétigten
Bewegungsraum in engen Umgebungen (siehe Abb. 4).
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