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Aufgabenstellung: Das Projekt «Muschelroboter»
ist eine Forschungsarbeit an der Universitat Zurich
und wird vom Schweizerischen Nationalfonds zur
Forderung der wissenschaftlichen Forschung (SNF)
unterstitzt. Als Teil des Projektes sollen Muscheln
auf deren Grabeffizienz untersucht werden, um
daraus die Evolution und die Zusammenhange
zwischen Morphologie und Grabverhalten dieser
Tiere nachvollziehen zu kénnen.

Ziel der Arbeit: Es soll ein grabender Muschelro-

boter entwickelt und realisiert werden. Dabei sol-
len die Wiegebewegung und der Offnungs- und
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Schliessmechanismus einer Muschel moglichst na-
turgetreu nachgebaut werden.

Losung: Fur das Nachbilden der Grabbewegung
wurde ein spezieller Versuchsaufbau entwickelt,
welcher aus einem Agquarium, einer Antriebsein-
heit, einer Hydraulikanlage und der ganzen Me-
chanik besteht. Die speziell hergestellten Mu-
schelschalen werden durch Seilztige, angetrieben
von zwei Linearmotoren, in das Sediment gezo-
gen. Um die Wasserverdrangung beim Schliessen
der Muschelschalen zu simulieren, wird Uber das
Hydrauliksystem Wasser entlang der Mantellinie



Aufbau fur Grabbewegung
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ausgestossen. Die bendtigte Kraft, der Weg und
die Zeit eines Grabvorganges werden mit Lab-
VIEW erfasst. Daraus kann die Grabeffizienz einer
Muschel bestimmt werden. Experimentelle Versu-
che haben gezeigt, dass das vollstandige Eingra-
ben einer Muschel funktioniert.

Das Offnen und Schliessen der Muschelschalen
kann mit Hilfe eines Modellbau-Servos realisiert
werden. Dieser ist direkt in die Muschel integriert
und mit einer speziellen Gummimasse unterwas-
sertauglich gemacht.

Die Grundlage fur einen voll autonom grabenden
Muschelroboter ist mit dem Abschluss dieser Ar-
beit erstellt worden und kann nun weiter entwi-
ckelt werden.



