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Demonstrator 4.0
Transportdrohne Lokalisierung und Greifer

Im Rahmen des Projektes Demonstration 4.0 wurde nach einer Moglichkeit
gesucht, eine Drohne autonom Im Innenraum fliegen zu lassen. Doch was Ist
notwendig, um eine Lokalisierung im Innenbereich ohne GPS zu ermdoglichen?
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Die Simulation mit Software In the L0oOo

Um den Code in einem sicheren Umfeld
testen zu konnen und um Fehler frihzeltig
identifizieren und beheben zu kdnnen,
wurde das Programm mit SITL getestet.
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Montage der Ultraschallsensoren
Mittels einer im Inventor konstruierten
Halterung wurden drei Ultraschallsensoren
auf der Drohne montiert. Diese Sensoren
messen die Koordinaten entlang der drel
Achsen des kartesischen Koordinaten-
systems und ubergeben die ermittelten
Positionswerte an den Flugcontroller.
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Flr eine Lokalisierung im Innenbereich,
also ohne GPS, wird ein grundlegendes
Verstandnis des Flight Controllers sowie
dessen Verwendung des Kalman-Filters
(EKF3) vorausgesetzt. Eine solide
Datenubertragung mittels MAVLINk-
Protokoll muss implementiert werden,

Kann ersetzt

Flight Controller
Software
(ArduPilot bzw.
ArduCopter)

Flight Controller
Hardware
(Pixhawk cube)

Drone Hardware

Motoren efc.)

(IMU, USS, Kamera,

MAVLIN
<FUART"

Flight Computer
(Raspberry Pi)

MAVLIN

<r"w -Lan

>

GCS Software
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Untersuchung der Schnittstellen
Die Schnittstellen zwischen dem Flight

an den Flight Controller zur
Auswertung und Regelung ubergibt.
Daflr wird ein Sensorsystem
vorausgesetzt, das diese
Positionsermittlung gewahrleisten kann.
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Controller der Drohne, dem Flight
Computer und der Control Station
mussten systematisch untersucht
werden, um einen zuverlassigen
Datenaustausch zwischen Controller,
Companion Computer und Ground
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Station gewahrleisten zu konnen.
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