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Einführung – Unternehmensprofil  
Das RRT (RoboRescue Team) der FH Oberösterreich Campus Wels beschäftigt sich mit der Forschung und 
Entwicklung von mobilen Rettungs-Robotersystemen. Diese Roboter dienen vorranging dazu Rettungseinheiten 
in Katastropheneinsätzen zu unterstützen und die Gefährdung von Menschen zu reduzieren.  

 

Projektbeschreibung 
Bei dem Projekt ging es darum ein Antriebssystem für einen hochmobilen Rettungsroboter zu entwerfen. 
Rettungsroboter werden eingesetzt um Rettungskräfte zu unterstützen, indem sie anstatt der Menschen 
Katastrophengebiete erkunden. Dazu zählen eingestürzte Gebäude nach Explosionen, Erdbeben oder ähnlichem. 
Durch den Einsatz der Roboter ist es möglich gefährliche Gebiete zu erkunden ohne Menschen zu gefährden. Die 
Umgebungsbedingungen sind dabei jedoch alles andere als einfach, da sich viele Hindernisse auf dem 
Bodenbefinden mit welchen der Roboter klar kommen muss. 

 

Aufgabenstellung 
Die Aufgabenstellung lautet hierbei das der Antrieb durch vier sogenannte Flipper (rotierbare Bauteile)  mit 
Kettenantrieb erfolgen soll. Das spezielle bei dieser Konstruktion ist jedoch, dass im Vergleich zu verbreiteten 
Robotermodellen diese Flipper um 360° rotieren können. Bei anderen Roboterkonzepten ist dies aufgrund des 
Designs nicht möglich. Der Antrieb soll für ein Robotergewicht von 100kg konzipiert werden und Steigungen bis 
zu 50° sind zu bewältigen. 

 

Durchgeführte Arbeiten  
Die durchgeführten Arbeiten bei diesem Projekt reichen von der Berechnung und Auswahl der Motoren bis hin zu 
der Konstruktion der einzelnen Bauteile. Im Zuge des Projektes wurde soweit wie möglich fertige Bauteile zu 
suchen und Normteile zu verwenden. Weitere spezielle Bauteile wurden mit dem Konstruktionsprogramm CATIA 
erstellt. 

Erzielte Ergebnisse  
Als Ergebnis kann die Konstruktion der Flipper vorgewiesen werden. Dazu zählen 3D-Konstruktion, 2D-
Ableitungen für die Fertigung, sowie eine Zusammenbauanleitung und Bestellliste. 

 
   

Abbildung 1: Zusammenbau mit verschiedenen Flipperstellungen Abbildung 2: Flipper hinten (oben), Flipper vorne 
(unten) 
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