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Vorkenntnisse:

Im Bericht Soft Robotics kommen typisch-
erweise druckaktuierte Roboterarmen zum
Einsatz’. Die Wirkung des Innendrucks
spielt fur die Statik und Dynamik solcher
Systeme eine wesentliche Rolle. Deshalb
soll im Rahmen dieser Arbeit eine vari-
ationelle Formulierung von Innendruck in
raumlichen nichtlinearen Balkenformulierun-
gen untersucht werden. Ein Balken kann
als eingeschranktes dreidimensionales Kon-
tinuum betrachtet werden, bei welchem ein
beliebiger materieller Punkt tber

x(61,&2,83) = r(&1) + &ada(&1) + E3d3(61)

adressiert ist. Dabei beschreibt r die Zen-
trallinie des Balken und {d,,d3;} die quer
schnittsfesten Koordinatenachsen. Zunachst
folgt eine Einarbeitung in die bestehenden
Ausdricke der virtuellen Arbeit der internen,
externen und Tragheitskrafte. Anschliel3end
muss eine adaquate Formulierung flr die
virtuelle Arbeit des Innendrucks

Druckaktuiertes Modul im Experiment’.

Dynamik mechanischer Systeme
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gefunden werden. Hauptaugenmerk liegt in
der Formulierung des Kraftdifferentials dF =
pn(&, &2, €3)da als Funktion des Innendrucks p,
der Auswartsnormalen n und dem aktuellen
Flacheninkrement da, welches anschliel3end
Uber die aktuelle Balkenoberflache integriert
werden muss.

Die in Raum und Zeit kontinuierliche For-
mulierung der virtuellen Arbeit muss in einem
nachsten Schritt innerhalb eines Galerkin Ver-
fahrens raumlich diskretisiert werden. Da-
raufhin folgt eine Analyse der druckabhangi-
gen Steifigkeit unter verschiedenen dreidi-
mensionalen Kraftlastfallen. Werden kon-
struktiv . mehrere unabhangige Druckkam-
mern ermoglicht, so kann damit die raumliche
Biegung des Balkens gesteuert werden. Ab-
schlie3end soll fir einen solchen Balken der
statische Arbeitsraum fir physikalisch sinn-
volle Innendriicke untersucht werden.
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Entwurf druckaktuierter Schlangenroboter’.

'Herstellung und Modellierung von Soft Robots. https://www.mv.uni-k1.de/cpe/forschung/
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