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25 SABEMA

SCHLANGENARTIGES BEWEGUNGSYSTEM
FUR MULTIPLE ANWENDUNGSGEBIETE

MOTIVATION

Schlangen verfiigen tiber die Fihigkeit, sich im unstrukturierten
Geldande sowie auf unterschiedlichen Untergriinden sicher und
effizient fortzubewegen. Hierzu nutzen sie verschiedene
Roboter SaBemA Lokomotionsformen und profitieren von einem hochflexiblen
Kérper. Mit dem Roboter SaBemA werden die biologischen
Losungsprinzipien in die Technik umgesetzt.

UMSETZUNG

SaBemA ist aus gleichartigen Modulen mit jeweils zwei
Freiheitsgraden aufgebaut. Durch deren Kopplung entsteht ein
hyperredundantes System. Der Einsatz kann auch beim Ausfall
einzelner Module sichergestellt werden. Besonderheiten sind:

= Nutzung unterschiedlicher Fortbewegungsmechanismen
(z.B. Schlangeln, Raupenkriechen, ...)

= Adaption an Geldnde liber Kontaktsensoren

m Verwendung als serieller, stationdarer Manipulator mdglich

TECHNISCHE DATEN
Fiir jedes Modul kommen Servomotoren aus dem Modellbau
zum Einsatz. Der Roboter ist kabelgebunden. Die Kommuni-
kation unter den Modulen erfolgt iiber einen 12C-Bus. Fiir die
Anbindung des Roboters an das Bediensystem wird das TCP/IP
verwendet. Wichtige Kenndaten sind:

= Gewicht: 1lkg

= Durchmesser: 70 mm

= Nenndrehmoment: 30 Necm

= max. Stellwinkel: +/- 32° (pro Modul)
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ATLOS

AUTOMATED TRACKED TRAIN LOCOMOTION
SYSTEM

MOTIVATION
Die Modularisierbarkeit von mobilen Robotern ist nicht nur auf
die Mechanik beschrinkt. Bei hoch komplexen Systemen mit
vielen Freiheitsgraden kann der Kommunikationsaufwand durch
geeignete Regelungsarchitekturen reduziert werden. ATLoS
demonstriert den Einsatz und die Koordination verteilter
Regelungsstrukturen in mechanisch gekoppelten Systemen.

Roboter ATLoS

UMSETZUNG

ATLoS besteht aus drei identischen Modulen, die mechanisch
gekoppelt sind und durch Ketten angetrieben werden. Jedes
Modul verfiigt tiber eine eigene Regelung. Untereinander sind
die Module mit einem CAN-Bus vernetzt, wobei ein Kommuni-
kationsmodell mit unterschiedlichen Abstraktionsgraden
verwendet wird. Es entsteht eine hierarchische Regelungs-
architektur, mit der auch sehr komplexe Systeme effektiv
beherrscht werden kénnen. Besonderheiten sind:

kettengetriebenes Modul mit = System kann mit zusitzlichen Modulen erweitert werden

Steuerelekironik = konsequente Modularisierung und Hierarchisierung von
Steuerung und Regelung

® umgesetzte Pfadfolgung mittels CCD-Kamera

TECHNISCHE DATEN

ATLoS weist momentan sechs unabhingig angesteuerte Ketten-
antriebe sowie vier passive Gelenke (2x Rotation, 2x Translation)
auf. Weitere Kenndaten sind:

= Gewicht: 3 kg

= max. Geschwindigkeit: 2 km/h
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QUADTRAX 4X2

HOCHMOBILE PLATTFORM FUR DEN EINSATZ
IN URBANEN SCHADENSUMGEBUNGEN

MOTIVATION
Durch die Kombination verschiedener Bewegungsformen
(Fahren, Laufen, ...) lasst sich die Mobilitdt herkommlicher
Systeme steigern. Dies stellt der QT 4x2 eindrucksvoll unter
33 Beweis. Der Roboter ist in der Lage, beachtliche Hindernisse
QuadTrax 4x2 im Einsatz in und Steigungen zu tiberwinden, wodurch sich das System ins-

einer Testumgebung besondere fiir Einsitze in Schadensumgebungen eignet.

UMSETZUNG

Die vier hochintegrierten Antriebsmodule mit jeweils zwei Frei-
heitsgraden erméglichen eine hybride Fortbewegung in Form
von Kettenantrieben sowie Schwenkarmen. Die Steuerung er-
folgt bedienerfreundlich {iber ein Joypad. Besonderheiten sind:

= kabelgebundener sowie ferngesteuerter Einsatz méglich
= integrierte Stereokamera sowie WLAN-Kameras

= Gelandeadaption mittels Impedanzkontrolle

TECHNISCHE DATEN

Fir die acht unabhingigen Freiheitsgrade kommen leistungs-
starke Maxon-Motoren zum Einsatz. Der integrierte Steuerungs-
PC erlaubt die Anbindung additiver Sensoren sowie Aktoren.
Wichtige Kenndaten sind:

Antriebsmodul mit zwei
Freiheitsgraden

= Nutzlast: 10 kg

= Betriebsdauer: 3 Stunden (im Akkubetrieb)
= max. Geschwindigkeit: 4 km/h

= Nenndrehmoment: 18 Nm (Schwenkarme)
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ARTEMIS

ADAPTIVER ROBOTER ZUR TRAKTIONSEFFI-
ZIENTEN MOBILITAT IN SCHADENSGEBIETEN

MOTIVATION
Radgetriebene Fahrzeuge und Roboter zeichnen sich durch
einen einfachen Aufbau aus. Sie weisen aber keine Moglich-
keiten der Adaption an ein vorliegendes Gelinde auf. Diese
Potenziale sind bei einem segmentierten Roboter gegeben, der
aus einzelnen Modulen besteht, die iiber aktive Gelenke mit-
Roboter ARteMiS einander gekoppelt sind. Die erzielbare Adaption kann fiir eine
effiziente Mobilitit des Gesamtsystems genutzt werden.

UMSETZUNG
ARteMiS besteht aus fiinf gleichartigen Segmenten mit jeweils
zwei unabhingig voneinander angetriebenen Ridern. Zwischen
den Segmenten befinden sich Gelenke mit drei aktiven Freiheits-
graden. Die Antriebsmodule verfiigen {iber eine innovative
Sensorik zur kraftbasierten Messung der Roboter-Umwelt-
Interaktion. Weitere Besonderheiten sind:

m integrierte Schlupfmessung, 5 IMUs, 22 Winkelencoder,
3 WLAN Kameras

= autonome Adaption zur traktionseffizienten Fortbewegung

TECHNISCHE DATEN

Der Antrieb der Rader ebenso wie der Gelenke erfolgt tiber
leistungsstarke Maxon-Motoren mit Harmonic Drive Getrieben.
Zur Kommunikation wird ein CAN-Bus verwendet. Weitere
Kenndaten sind:

= Abmessungen (LxBxH): 950 mm x 180 mm x 85 mm

= Gewicht: 7 kg
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MOEBHIU?S

MOBILER ERKUNDUNGSROBOTER FUR DIE
BERGUNG HILFEBEDURFTIGER IN UNSTRUK-
TURIERTEN UMGEBUNGSSZENARIEN

Erkundungsroboter MOTIVATION
Moebhiu?s (Grafik) Moebhiu?s ist ein Roboter, der fiir die Erkundung und Ortung
von Verschiitteten nach Gebdudeeinstiirzen entwickelt worden
ist. Das System zeichnet sich durch ein hohes Mafs an Flexibilitit
und Gelindegingigkeit aus und kommt dort zum Einsatz, wo
herkémmliche Roboter an ihre Mobilititsgrenzen stofsen.

UMSETZUNG

Moebhiu?s vereint die Einfachheit herkémmlicher Ketten mit
den Vorteilen biologisch inspirierter, schlangenihnlicher Bewe-
gungsmechanismen. Eine Besonderheit ist der strikt modulare
Systemaufbau. Hieraus ergeben sich folgende Vorteile:

m flexible Erweiterbarkeit des Basissystems

m friihzeitige Validierung und Verifizierung von Komponenten,
Modulen sowie des Gesamtsystems

Modularer Systemaufbau TECHNISCHE DATEN

Moebhiu?s weist 30 aktive Freiheitsgrade auf und kommt
akkubetrieben zum Einsatz. Fiir die Bedienung und Ortung
kommen Stereo-, Thermo- und WLAN-Kameras zum Einsatz.
Zusitzlich sind ein CO2-Sensor, eine IMU, Kontaktsensoren in
den Ketten sowie Encoder integriert. Kenndaten:

= Abmessungen (LxBxH): 1850 mm x 250 mm x 155 mm
= Gewicht: 50 kg

= max. Geschwindigkeit: 4 km/h

m Betriebsdauer: 45 min (geldandeabhéangig)
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