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Aufgabenstellung: Bei dem Forschungsprojekt
+,Muschelroboter” geht es darum, einen autono-
men Muschelroboter zu entwickeln, der sich
selbst in Sand eingraben kann. Die experimen-
tellen Ergebnisse werden fir Forschungen am
Labor fir kinstliche Intelligenz der Universitat
Zurich verwendet.

Ziel der Arbeit: Ein Mechanismus fir das Off-
nen/Schliessen der Muschelschalen soll entwi-
ckelt werden. Es soll auch ein kiinstlicher Fuss

gebaut werden, welcher dem Roboter ermdéglicht
sich selbst in den Sand zu graben. Bisher wurde
die Muschel an Schniren durch den Sand gezo-
gen.

Loésung: Als finale Lésung wurde fir die Muschel
ein Zylinderblock entworfen, in welchem drei Zylin-
der und die bendtigten Bohrungen fiir die Hydrau-
likflissigkeit vorhanden sind.

Ein Zylinder ist zum Offnen und Schliessen, und
zwei Zylinder zum Bewegen des Fusses. Aus



3D-Modell des Muschelroboters ohne Muschelschalen

Platzgriinden wurden diverse Teile, unter anderem
die Anschlisse fur die Hydraulikschlauche mit dem
Zylinderblock verklebt. Wegen der hohen Gesamt-
kosten wurde entschieden, den Fertigstellungspro-
zess in 3 Schritte zu unterteilen.

= Erstellen und Zusammenbauen der Teile fir
einen Zylinder, um die Funktionalitét zu tber-
prifen.
= Erstellen der fehlenden Teile, um die ganze
Muschel zu bauen und zu prifen, ob die Zylin-
der und die Mechanik funktionieren.
= Kaufen der hydraulischen Teile.
Es war geplant, die Muschel fertigzustellen und mit
den Versuchen am Al Lab in Ziirich zu beginnen.
Aber aus Zeitgrinden wurden nur die Teile fir
einen Zylinder gebaut und getestet. Der Zylinder
hat funktioniert und konnte auf dem Teststand der
Hawe Hydratec bis 50 bar betrieben werden.



