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Projektarbeit
Steuerung eines Kleinfahrzeugs mit

einem Laserscanner

In diesem Projekt wurde ein Maker-
Kleinfahrzeug um einen industriellen
Laserscanner (2D-LIDAR) erganzt. Mit
dem integrierten Raspberry-Pi 4
Einplatinencomputer konnten die

Punktwolken-Daten des Laserscanners odul
ausgelesen werden und das Auto
autonom gesteuert werden.
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Die Stromversorgung des Laserscanners
konnte mithilfe von 2 Li-lon-Akkus in Reihe
geschaltet in Kombination mit einem DC-DC
Step-Up Modul sichergestellt werden. Fir die
sichere Montage der Bauteile und des
Laserscanners auf dem Fahrzeug wurde eine
Plattform mithilfe eines 3D-Druckers
entwickelt.
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Lidar(object):

id_vendor, id_product):
.__idVendor = id_vendor
.__1dProduct = 1d_product
.__dev_TIM =

.__distances = []

.__angles_deg = []

.__ldVendor
.__1dProduct)

T __write(

.__dev_TIM.write(Z Uusb.ENDPOINT_OUT

.__dev_TIM.read(1 | usb.ENDPOINT_IN, 65535

write(c.command[
i _dala = .__P'Elﬁ':ji_]
aw_data = .Join(chr(1) f 11 aw_datal[1:-1]] > W >
aw_data_arr = raw_data.split()

Die autonome Pfadplanung wird durch 2

Uber USB-Endpoints und der , ,
Python-Bibliothek PyUSB konnten
vom Raspberry Pi aus Kommandos : |
an den Lidar versendet werden und
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Algorithmen bestimmt. Der )
Hauptfahralgorithmus, auf den Bildern
unten in der Mitte zu sehen, ist
verantwortlich fur die Uberprufung von

Telegramme mit den Daten des a=90° — ¢ Hindernissen, die sich vor dem PiCar
S 5 : den. Di ow befinden kbnnen, und fir die Einstellung
=NSOFS EMPlansEn WETden. LI " cos(@) der entsprechenden Geschwindigkeit.

Telegramme enthalten die ff‘ﬂ
Rohdaten, welche mithilfe des
mitgelieferten Datenblatts
ausgewertet werden konnten. So -
wurde eine Kommunikation
zwischen Raspberry Pi und
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Zone

Der zweite Algorithmus ist das
sogenannte Ackermannische Prinzip'.,
welches auf dem Bild oberhalb
dargestellt ist. Das Ackermann-Prinzip
kommt zum Einsatz, sobald das PiCar

: eine Kurve fahren soll. Der richtige
Laserscanner hergestellt und eine . .
Wendepunkt wird an den Vorderradern
autonome Steuerung des Fahrzeugs . . ..
L .1 eingestellt, was eine Kollision des Autos
mithilfe von Python ermoglicht. . . -

mit dem vorausfahrenden Objekt
verhindert.



