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In der heutigen Zeit gewinnt der Einsatz von mobilen Robotern immer
mehr an Bedeutung. Dabei ist eine der wichtigsten Fahigkeiten die freie
Bewegung im Geldnde. Der Packbot bietet hierfiir eine ideale Plattform,
die fahig ist Treppen und Grdben zu iiberwinden. Hiermit wird das per-
fekte Werkzeug zum Arbeiten in Katastrophengebieten geboten. Menschen
brauchen nicht mehr ihre eigene Gesundheit zu gefdhrden, sondern
konnen aus sicherer Entfernung mit Hilfe des Roboters agieren.

Obwohl es fiir das Navigieren solcher Roboter geiibte
Operateure gibt, gestaltet sich diese Arbeit in den
meisten Fallen eher schwierig. Die Sicht ist stark ein-
geschrankt und das Fahren Giber unebenes Geldnde
oder auf Treppen erfordert Fingerspitzengefiihl und
starke Nerven, damit sich der Roboter nicht festfahrt
oder gar abstirzt und kaputt geht.

Packbot

Mit Hilfe dieser Arbeit soll nun die Arbeit des Opera-
teurs erleichtert werden. Aus dem manuell gefiihrten
Roboter soll, mit Hilfe von spezifisch vorprogram-
mierten Bewegungsablaufen, eine Halbautomatik ent-
stehen. Somit soll der Operateur, beispielsweise wenn
er eine Treppe vor sich hat, dem Roboter den notwen-

digen Befehl geben und dieser tiberwindet das Hinder-

nis anschliessend selbststandig.

Des Weiteren wird an der ELROB in Osterreich teil-
genommen. Dabei kénnen die neu erworbenen
Fahigkeiten des Roboters in einem realitatsgetreuen
Szenario getestet werden.

Fiir die Orientierung des Roboters werden mehrere
Laserdistanzsensoren mit unterschiedlichen Aus-
richtungen eingesetzt. Mit ihnen kénnen die Distanz
zur Treppe, die Lage auf der Treppe und das Ende
der Treppe erkannt werden. Somit weiss der Roboter
stets in welcher Lage er sich befindet und kann sich
entsprechend verhalten. Der Arm wird dabei verwen-
det um den Schwerpunkt des Packbot entsprechend
zu verlagern, so kann er speziell beim Hochfahren der
Treppen im Gleichgewicht bleiben.

Erste Tests haben gezeigt, dass die Mehrheit der Funk-

tionen ihre Aufgabe erfillt. Sofern geeignete Orien-
tierungshilfen auf der Treppe, beispielsweise eine
Wand, vorhanden sind, féhrt der Roboter kontrolliert
ohne dass die Gefahr besteht, dass er seitlich an die
Grenzen oder in Schraglage kommt.
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