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Oberflächenbeschaffenheit von Aufsetzpunkten

–

Proposal zur Masterarbeit im Studiengang Systems Engineering

Autor: Achim Warnke, B.Sc.

Matrikelnummer: 2048589

1. Gutachter: Prof. Dr. Frank Kirchner

2. Gutachter: N.N.

Betreuer: Alexander Dettmann, M.Sc.

Datum: 29. Juni 2011



INHALTSVERZEICHNIS

Inhaltsverzeichnis

1 Einführung 2

2 Ziel der Arbeit 2

3 Zeitplan 3

1



Einführung

1 Einführung

Das Deutsche Forschungszentrum für Künstliche Intelligenz (DFKI) entwickelt innerhalb

des Projekts RIMRES1 ein sehr flexibel und autonom einsetzbares Robotersystem zur Er-

kundung von extraterrestrischen Planeten. Ein Teil dieses Robotersystems ist ein Rover

(Sherpa2), welcher sich mit Hilfe von vier radgetriebenen Schwenkeinheiten fortbewegt

(siehe Abbildung 1.1). Diese energieffiziente Fortbewegung hat den Nachteil, dass sich

Abbildung 1.1: Sherpa

der Rover vor allem bei sehr feinsandigen Untergründen festfahren könnte [Web09]. Aus

diesem grund soll der Manipulator des Rovers neben dem Manipulieren von immobi-

len wissenschaftlichen Nutzlasten auch für die Unterstützung der Lokomotion eingesetzt

werden. Beispielsweise könnte der Manipulator als Stütze eingesetzt werden, sodass eine

festgefahrene Schwenkeinheit an einem geeigneten Ort wieder platziert werden kann.

2 Ziel der Arbeit

Das Ziel dieser Arbeit ist es einen Flächenkraftsensor zu entwickeln, der das Handgelenk,

des Manipulators umspannt. Ist dieses Gelenk mit einem Flächenkraftsensor ausgestattet,

lässt sich über die Kraftverteilung auf dem Sensor eine Aussage darüber treffen, ob es

1Rekonfigurierbares Integriertes Multi-Robot Explorationssystem
2Sherpa: Expanable Rover for Planetary Applications
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Zeitplan

einen großflächigen Bodenkontakt gibt oder der Manipulator sich unter Umständen auf

einer Kante abstützt. Der Sensor muss dazu ein bestimmte Ortsauflösung haben, um

eine punktuelle Belastung zu detektieren. Die Art der Belastung des Sensors wird dann

ausgewertet und klassifiziert, sodass eine Aussage darüber getroffen werden kann um was

für eine Art Untergrund es sich handelt. Wird ein großflächiger Bodenkontakt detektiert

ist davon auszugehen, dass der Manipulator eine sichere Stütze ist. Handelt es sich um

eine punktuelle Belastung sollte der Manipulator hier nicht als Stütze eingesetzt werden,

da die Wahrscheinlichkeit hoch ist, dass der Stand nicht sicher ist. Davon ausgegangen,

dass der Manipulator das halbe Gewicht des Rovers (115 kg) abstützen muss, sollte der

Sensor so ausgelegt sein, dass er eine Belastung von 150 kg ohne Schaden übersteht. Dies

ist vor allem bei der punktuellen Belastung wichtig, da der Druck hier besonders hoch

ist. Eine weitere Einschränkung des Sensors sind die Abmessungen. Da der Sensor auf

ein Gelenk montiert wird, muss er zumindest so dünn sein, dass das Gelenk nicht in der

Beweglichkeit eingeschränkt wird. Außerdem muss sich der Sensor der Form des Gelenks

anpassen. Diese Arbeit umfasst daher das

• Definieren der Anforderungen an den Sensor

• Untersuchen der Tauglichkeit verschiedener Sensorarten bezüglich der Anforderun-

genan an Stabilität, Auflösung und Abmessung

• Entwickeln des Flächendrucksensor

• Fertigen des Flächendrucksensors

• Implementieren des Sensors in das Robotersystem

• Entwickeln einer Auswertesoftware zur Evaluierung der Bodenbeschaffenheit

• Testen des implementierten Sensors

3 Zeitplan

Der Zeitplan für die Masterarbeit ist in Abbildung 3.1 dargestellt.
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LITERATUR

Abbildung 3.1: Zeitplan
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