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Im Bereich der Land- und Gartentechnik nahm der Anteil der Automatisierungstechnik in den letzten
Jahren einen immer groRer werdenden Stellenwert ein. In diesem Zuge kam die Idee auf, einen
Roboter zu entwickeln, welcher autonom landwirtschaftliche oder auch innerstadtische Aufgaben
erledigt. Typische Anwendungsfalle sind beispielsweise das Aussahen von Saatgut auf Feldern oder
das Mahen von groRRen offentlichen Rasenflachen.

Mit dem Wissen, dass der Roboter ein potentiell breites Anwendungsspektrum hat und die Zeit fir das
Projekt knapp ist, entschieden wir uns dazu, zunachst einen Roboter-Prototyp zu entwickeln, der in
den nachsten Jahren von anderen studentischen Projektgruppen erganzt und verbessert werden
kann. Die Komponenten sollten somit zuverlassig und robust sein, um mehrere Studierenden-
generationen Uberstehen zu kdnnen. Zusatzlich muss das Gesamtsystem gut wartbar und einfach zu
erganzen sein.

Durch diese gesteckten Anforderungen und Ziele entschieden wir uns fur eine Konstruktion aus einem
Aluminiumprofilrahmen als Chassis. Dieser Rahmen ermdglicht einen einfachen Zusammenbau und
Umbau. Zudem bedarf es wenig Aufwand, zukinftig Komponenten an diesem Rahmen zu montieren
(z. B. einen Mahaufsatz). Als Energiespeicher nutzen wir eine 48 V Lithium-Eisenphosphat-Batterie
mit einer Nennkapazitat von 2,4 kWh und integriertem Batteriemanagementsystem, welches eigentlich
im Bereich der Energiespeicher fiir Solaranlagen eingesetzt wird. Angetrieben wird der Roboter tiber
vier birstenlose Innenlaufermotoren der Firma EBM-Papst, die uns mit den Motoren unterstitzt.

Mithilfe eines Laserscanners und einer Stereokamera ist der Roboter in der Lage, in einem
wettergeschitzten Umfeld eine festgelegte Strecke abzufahren und erkannte Hindernisse zu
umfahren.



