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Die SBB entwickelt in Zusammenarbeit mit der HSLU ein
autonomes Vegetationsbekdmpfungssystem fiir den gleis-
nahen Bereich (C, D und E in Abb. 1). Es ist das Ziel, in
Zukunft auf den Einsatz von Glyphosat zu verzichten. Statt-
dessen soll ein autonomer Roboter die Vegetation mecha-
nisch bekdmpfen. Ein solches Gerit, welches der speziellen
und vielfiltigen Umgebung des Einsatzbereiches gewachsen
ist, existiert bis heute in dieser Form noch nicht, obwohl au-
tonome Rasenmahroboter bereits weit verbreitet sind. Das
System besteht aus vielen verschiedenen Komponenten,
welche zusammengefiithrt werden und schlussendlich das
Endprodukt darstellen. Das Projektteam der HSLU ist die
Schnittstelle fiir die verschiedenen Komponenten des Sys-
tems und verteilt die einzelnen Entwicklungsprojekte. Ziel
dieses Projektes ist es, ein Lokomotionskonzept fiir den au-
tonomen Roboter, welcher die Vegetation bekdmpft, zu ent-
wickeln.
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A= Giers: Schuste, Scrwene - Spumwerte
B= Sonotterlanke

O=Banikett / Gerweg fir Personal (60 cm bis > 1m bret. abhingig
von Fahreschundigked und Ortichket]

0= Vegetationstrese Flache suschen Glessen [ Getweg

E = Bankett entiang LSW / Fuuchtweg fir Reisende

F = Baschung. 1= Ubergangsstrefen intersive Pflegezone)
L= Lamschuazwand
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Abb. 1: Einteilung des Gleisbereiches aus BAV 16

Da die Projektanforderungen sehr allgemein gehalten waren,
mussten diese ausdetailliert werden, um eine Technologiere-
cherche durchfithren zu konnen. Es geht einerseits um die
Anforderungen, welche wichtig sind fiir einen autonomen
mobilen Roboter, der sich im Geldnde des Gleises bewegen
kann und andererseits darum, welche Fortbewegungstech-
nologien bereits existieren. Anschliessend wurden die ver-
schiedenen Fortbewegungstechnologien in eine bewertbare
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Form gebracht, um die Wahl der optimalen Kombination
der verschiedenen Technologien zu vereinfachen.

Die bestbewertete Kombination wurde weiter ausdetailliert,
um eine realisierbare Losung zu erhalten. Abschliessend
wurde die ausgearbeitete Bewegungsmechanik mit den zu
Beginn definierten Anforderungen abgeglichen.

Das Ergebnis dieser Arbeit ist ein dreirddriges Lokomoti-
onskonzept, welches den durch das Einsatzgelinde gestell-
ten Anforderungen entspricht und fiir das Vegetationsbe-
kiampfungssystems der SBB verwendet werden kann. Der
Fokus bei der Auslegung und Konstruktion wurde auf den
Antrieb und die Lenkung gelegt.

Das dreiradrige Lokomotionskonzept wurde speziell auf die
Geldndegangigkeit und eine niedrige Komplexitét ausgelegt
und entwickelt (Abb. 2). Es besitzt einen Allradantrieb, wo-
bei das Hinterrad auch das Lenkrad ist, was ein Wenden an
Ort erméglicht.

Des Weitern kann diese Arbeit als Guideline fiir die Ent-
wicklung weiterer Lokomotionskonzepte dieser Art benutzt
werden. Es wird unter anderem auch aufgezeigt, auf was bei
einer Konstruktion und Auslegung geachtet werden muss.

Abb. 2: CAD-Modell der dreiradrigen Lokomotion





