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CAD-Modell des Gesamtsystems: CREX steht unter
Sherpa. Am Manipulatorarm hangt ein Stack aus zwei
Payload-Items

Ein modulares System heterogener Roboter fiir die
Exploration extraterrestrischer Himmelskorper

Ziel des Vorhabens ist die Entwicklung von Kern-
technologien fir modulare rekonfigurierbare Roboter-
systeme, mit deren Hilfe in unkooperativen und schwer
zuganglichen Einsatzgebieten komplexe Aufgaben
robust und effizient gelést werden kénnen.

Neben der Entwicklung neuer Methoden fir Auto-
nomie, Navigation und Lokomotion steht ein hoch-
modulares Systemkonzept im Vordergrund, das
untereinander kompatible und Uber eine einheitliche
mechatronische Schnittstelle verknlpfte Module fir
verschiedene Funktionen vorsieht. Im Fokus der Ent-
wicklungen stehen hierbei extraterrestrische An-
wendungen, z.B. die planetare Exploration. Die Modu-
laritdit des Systems erstreckt sich nicht nur auf die
Hardware. Auch die Software wird modular gehalten,
so dass ein einfaches Hinzufiigen und Entfernen von
Komponenten maoglich wird.

In der CAD-Darstellung sind die wesentlichen Hard-
warekomponenten des Systems dargestellt: Das
Gesamtsystem besteht aus dem radrigen Rover
Sherpa fir das Uberwinden von relativ einfachem
Terrain, wahrend der sechsbeinige Laufroboter CREX
fur die Erkundung steiler Kraterumgebungen
verwendet wird. Zusatzlich werden so genannte
Payload-ltems genutzt, um zum einen wissen-
schaftliche Nutzlasten modular zusammensetzen zu
kénnen und zum anderen die mobilen Einheiten
aufgabenspezifisch mit  zusatzlichen  Funktionen
ausrusten zu kénnen.

Integrationsstudie von Sherpa. Das aktive Fahrwerk
wird genutzt, um auf ein hohes Hindernis zu steigen,
wobei der Arm aktiv zur Balance eingesetzt wird

Der sechsbeinige Scout-Roboter CREX in der kiinstlichen Krater-
landschaft des DFKI RIC

Fur den Transport des Scouts zum Einsatzgebiet wird
dieser Uber die selbe Elektro-Mechanische Schnitt-
stelle an den Rover gekoppelt, die auch genutzt wird,
um die Payload-ltems miteinander zu verbinden, bzw.
an die mobilen Einheiten anzuschlieRen.

Wahrend der Scout an den Rover gedockt ist, kann er
seine Beine als zusatzliche Manipulatoren nutzen, um
beispielsweise geologische Untersuchungen auch im
an den Rover angedockten Zustand zu erledigen. Die
Systeme teilen Uber die Schnittstelle Energie und
Informationen und kénnen wie ein einziges System
agieren, sind im getrennten zustand aber vdllig
unabhéngig voneinander.
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