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Lösung

Als Lösungen werden in den
Naturwissenschaften homogene (d. h.
einphasige) Stoffsysteme bezeichnet, die
aus mindestens zwei chemisch reinen
Stoffen aufgebaut sind. Eine Lösung
enthält einen oder mehrere gelöste
Stoffe und ein Lösungsmittel.
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Schnurantrieb lässt Roboterhände kraftvoll zupacken

Roboter sollen künftig Erdbebenopfer aus zerstörten Häusern bergen oder Senioren im Haushalt helfen.
Damit Roboter wie menschliche Helfer zupacken, benötigen sie Hände, die schwere Gegenstände greifen
und auch behutsam ablegen können.

Forscher der Universität des
Saarlandes haben jetzt einen
Schnurantrieb für Roboterhände
entwickelt, der auf einfache und
platzsparende Weise enorme Kräfte
übertragen kann. Als Vorbild für die
künstlichen Muskeln diente das
Katapult der alten Römer. Den
neuartigen Miniatur-Antrieb stellen
die Ingenieure vom 17. bis 24. April
auf dem saarländischen
Forschungsstand der Hannover Messe
(Halle 2, Stand C 44) vor.

Schon die alten Römer verwendeten
Seile und Sehnenbündel, um mit
ihren Katapulten riesige Felsbrocken
auf die Feinde zu schleudern. Die
Bänder wurden dabei auch verdrillt,
also um die eigene Achse verdreht,
so dass beim Loslassen eine
ungeheure Energie freigesetzt wurde.
Die Forschergruppe um Hartmut
Janocha, Professor für
Prozessautomatisierung der

Universität des Saarlandes, nahm
dies zum Vorbild für Roboterhände,
die kraftvoll und zugleich schonend
zupacken können. "Der Mensch
bewegt seine Hände über Muskeln im
Unterarm. Für den Roboter suchten
wir daher nach einer Möglichkeit, die
Steuerung und den Antrieb der Finger
mit möglichst kleinen Bauteilen auch
im Unterarm unterzubringen",
beschreibt Professor Janocha die
Herausforderung. Über Schnüre, die
von kleinen, schnell drehenden
Elektromotoren verdrillt werden,
können die Forscher jetzt auf
kleinstem Raum sehr hohe Zugkräfte
erzeugen.

"Polymerschnüre, die enorm
belastbar sind, geben uns die
Möglichkeit, mit einem kleinen
Elektromotor und einer Schnur von
20 Zentimetern Länge eine Last von
fünf Kilogramm in Sekundenschnelle
um 30 Millimeter anzuheben",
erläutert Professor Janocha. Jeder
Roboterfinger, der wie beim
Menschen in drei Glieder unterteilt
ist, kann mit den einzelnen Seilzügen
sehr feinfühlig gesteuert werden. Im
Unterschied zu früheren Ansätzen,
bei denen Schnüre auf einer Spule
aufgerollt wurden, ist die neue
Lösung wesentlich platzsparender.
Die winzigen Elektromotoren werden
im Unterarm des Roboters versteckt,
der sich dadurch dem menschlichen
Vorbild noch stärker annähert. "Die
winzigen Elektromotoren laufen mit
hoher Drehzahl und kleinem
Drehmoment von etwa 5

Newtonmillimetern. Die Verknüpfung
von Miniaturmotoren mit verdrillten
Schnüren könnte auch für andere
Anwendungen interessant werden",
meint Professor Janocha.

Die Saarbrücker Forschungen an
Roboterhänden sind Teil des von der
Europäischen Union geförderten
Projektes Dexmart, an dem acht
Universitäten und Forschungsinstitute
in Deutschland, Frankreich, Italien
und Großbritannien beteiligt sind. Ziel
des Projektes ist es, Robotern
bestimmte Eigenschaften zu
verleihen, so dass sie dem Menschen
als persönliche Assistenten im
Haushalt, im Operationssaal oder
auch bei industriellen Anwendungen
zur Seite stehen können. In das 2008
begonnene Forschungsprojekt
investiert die Europäische Union über
vier Jahre 6,3 Millionen Euro.

Quelle: Universität des Saarlandes -
25.03.2010.
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19.01.2010
Organisiertes Chaos macht Robotern Beine

Wissenschaftler aus Göttingen
entwickeln einen autonomen
Laufroboter, der durch "Chaos-
Kontrolle" flexibel verschiedene
Gangarten nutzen kann

Schon einfache Insekten können mit ihren
sechs Beinen ganz unterschiedliche
Bewegungsmuster ausführen. Je nachdem,
ob das Tier langsam oder schnell krabbelt
oder Hindernisse überwindet, nutzt es
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Die Finger der Roboterhand werden mit

verdrillten Schnüren behutsam... 
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verschiedene Gangarten. Wissenschaftler aus
Göttingen haben nun einen Roboter
entwickelt, der je nach Situation flexibel
zwischen mehreren verschiedenen
Gangarten hin- und herschalten kann. Der
Erfolg liegt in der Einfachheit: Ein einziges
kleines Verschaltungsnetzwerk mit nur
wenigen Verknüpfungen kann... mehr 

Lesen Sie auch:

Teilautonome mobile Roboter zur Fernwartung
prozesstechnischer Anlagen 

Panels putzen mit dem Roboter-Gecko 

"IPAnema" - ein hochdynamischer Seilroboter 

Unterwasserroboter mit Tastsinn 

19.10.2009
Freiberger Informatiker suchen mit Robotern engen Körperkontakt

Für ihre Robotik-Forschung sind
Informatiker der TU Bergakademie
Freiberg auf einer internationalen
Konferenz in Toyama (Japan)
ausgezeichnet worden.

Die Wissenschaftler um Prof. Bernhard Jung
entwickelten zusammen mit Kollegen der
Universität Osaka ein neues Lernverfahren
für menschenähnliche Roboter. Heni Ben
Amor, Wissenschaftler am Freiberger Institut
für Informatik, forscht seit 2005 mit
humanoiden Robotern. Bei seinen
Forschungsreisen an die japanische

Universität Osaka kam er mit dem Thema im
wahrsten Sinne des Wortes "in Berührung".
"Die dortige Arbeitsgruppe um Prof. Hiroshi
Ishiguro, einem international
führenden... mehr 

Lesen Sie auch:

Panels putzen mit dem Roboter-Gecko 

"IPAnema" - ein hochdynamischer Seilroboter 

Unterwasserroboter mit Tastsinn 

Bionischer Roboterarm: Kostengünstig,
flexibel, schnell programmierbar 

28.08.2009
"IPAnema" - ein hochdynamischer Seilroboter

Am Fraunhofer IPA wurde ein
neuartiger Roboter entwickelt und in
Betrieb genommen. Er basiert auf
Seilen, die durch mehrere Winden
angetrieben werden und einen
Endeffektor im Raum bewegen.

Die neue Roboterkinematik erlaubt eine freie
und voll kontrollierbare Bewegung. Der
Hauptvorteil des Roboters besteht in der
Nutzung der Seilwinden als Antriebssystem:
Diese Module sind kostengünstige und gut
etablierte Bauelemente. Dabei können sie
große Kräfte erzeugen und nahezu verlustfrei
über weite Strecken auf eine Plattform

übertragen, die dadurch hochdynamisch
bewegt werden kann. Weiterhin erlaubt der
extreme Leichtbau des Robotersystems sehr
große Abmessungen des Arbeitsraums
bei... mehr 

Lesen Sie auch:

ISELLA 2 - Biomechanisch orientierter
Leichtbauroboterarm mit QuadHelix-
Antrieben 

Unterwasserroboter mit Tastsinn 

Feinfühlige Roboter 

Faltenfreie Polyurethan-Haut für einen
Serviceroboter 

05.05.2009
Unterwasserroboter mit Tastsinn

Bohrinseln oder Unterwasserkabel
warten, Sedimentproben entnehmen –
Unterwasserroboter erfüllen in der
Tiefsee vielerlei Aufgaben. Forscher
wollen den Robotern nun zu einem
Tastsinn verhelfen. So können die
Geräte sich in der Tiefsee besser
orientieren.

Der Roboter taucht ins Wasser, schwimmt
zur Tiefseeleitung und führt die notwendigen
Reparaturen durch. Gesteuert wird er von
einem Mitarbeiter. Keine einfache Aufgabe:
Es ist stockdunkel, eine Lampe auf dem

Roboter hilft nur bedingt. Zudem treibt die
Strömung den Roboter immer wieder ein
wenig ab. Künftig könnte der Roboter seinen
Weg selbst finden: Ein Sensor verleiht dem
metallischen Gehilfen »Tastsinn« und hilft
ihm, seine Umgebung auch in der Tiefsee
autonom zu erfassen. »Ein Bauteil... mehr 

Lesen Sie auch:

Bionischer Roboterarm: Kostengünstig,
flexibel, schnell programmierbar 

Feinfühlige Roboter 

Roboter inspiziert Windkraftanlagen 


