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Problemstellung: Die Open-Source Initiative ,OFA:
Open Field Automation“ der Berner Fachhochschule
fur Agrar-, Forst- und Lebensmittelwissenschaften
(BFH-HAFL) hat zum Ziel, die Entwicklung von
robotischen Systemen flir die Landwirtschaft zu
beschleunigen und simpler sowie kosteneffizienter zu
gestalten. Dafir soll ein Entwicklungsbaukasten
geschaffen werden, als Grundlage fiir zukiinftige
Systeme.

Die Ostschweizer Fachhochschule (OST) entwickelt
als eine der involvierten Forschungseinrichtungen
einen Bestandteil dieses Baukastens. Eine Maschine
(nachfolgend ,Rover” genannt), welche Werkzeuge
und Werkstlicke autonom oder per Fernsteuerung
transportiert, soll erarbeitet werden.

Ziel der Arbeit: In dieser Bachelorarbeit werden
Antriebsmodule sowie deren Steuerung als Teil des
Rovers entwickelt. Diese werden als modulare
Komponenten konzipiert, sodass ein Fahrzeug je
nach Anforderung mit verschiedenen Kombinationen
davon ausgeriistet werden kann. Die Antriebsmodule
werden konzipiert, konstruiert und gefertigt. Der
Betrieb davon erfordert einen Testaufbau inkl. einer
Stromversorgung und Steuerung. Eine Computing-
Plattform, Motorentreiber und die Sensorik werden
evaluiert, beschafft und in Betrieb genommen. Fir die
Steuerung der Module wird die Software, unter
Verwendung eines Linux Betriebssystems mit
Echtzeitfahigkeit, geschrieben.

Ergebnis: Ein Modul wurde bis auf die Montage des
Radnabengetriebes und des Rades vollstandig
gefertigt und erfolgreich in Betrieb genommen, ein
zweites teilweise. Der Bordcomputer wurde
aufgesetzt, Programme und Schnittstellen getestet.
Die Motorentreiber wurden erfolgreich per CAN-Bus
angesteuert. Die Fernsteuerung kann ausgelesen, die

Design des Antriebsmoduls
Eigene Darstellung

Position Gber Echtzeitkinematik bestimmt und die
Motoren angetrieben werden. Die Software zur
Steuerung der Module konnte nicht an einem
vollstandigen Rover getestet werden. Griinde dafiir
waren neben Problemen bei einem Zulieferer der
grosse Arbeitsumfang. Das Projekt stellt eine
Vorstufe fiir das finale Produkt dar, dennoch wurde
eine Grundlage zur Weiterentwicklung an der OST
geschaffen.
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