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Weltraumorganisationen weltweit halten den Bau einer
Mondbasis fiir einen moglichen nichsten Schritt fiir be-
mannte Weltraummissionen. Da die notwendigen Ressour-
cen fiir den Aufbau einer solchen Basis nicht alle von der
Erde auf den Mond transportiert werden konnen, miissen
die auf dem Mond vorhandenen Ressourcen mitgenutzt
werden. Fir die Planung einer Mondbasis miissen daher
genaue Kenntnisse iiber die vorhandenen Ressourcen vor-
liegen. Die europiische Weltraumorganisation hat im Zu-
sammenhang der Erkundung der Mondoberfliche die Space
Ressource Challenge initiiert und Unternehmen sowie For-
schungseinrichtungen dazu aufgerufen einen Roboter zu
entwickeln, mit dem die Oberfliche einer mondanalogen
Umgebung analysiert werden kann. Ein Konsortium beste-
hend aus der Eidgendssischen Technischen Hochschule Zii-
rich, der Universitaten Ziirich und Basel, Maxon, Anybotics
und der Hochschule Luzern entwickeln im Rahmen dieser
Challenge das Roboterprojekt GLIMPSE. Das auf dem Ro-
boter vorhandene Kameramodul soll im Rahmen dieser
Arbeit mit einem optischen Filterrad aufgewertet werden,
damit mit Hilfe einer kontextbezogenen Bildklassifikation
Aussagen zur chemischen Zusammensetzung von Gesteins-
brocken gemacht werden kénnen.
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Abb. 1: Explosionszeichnung des Filterradsystems

Fir die Entwicklung des Filterradsystems wurden die iib-
lichen Methoden der Produktentwicklung angewendet. Es
wurden die Anforderungen zusammengetragen, aus denen
sich die Aufgabenstellung in mehrere Teilprobleme unter-
teilen liess. Fiir diese Teilprobleme wurden jeweils mehrere
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Abb. 2: Kameramodul mit montiertem Filterrad

Losungsvarianten gesucht und ausgewertet, welcher Lo-
sungsansatz am geeignetsten ist. Die Ausarbeitung des Lo-
sungskonzept erfolgte mit Hilfe einer CAD-Software. Um
die Funktionalitit des Systems zu iiberpriifen, wurde ein
Testprogramm erarbeitet, welches mit dem gefertigtem Fil-
terradsystem und dem Roboter durchgefiihrt wurde.

Es konnte ein Filterradsystem (Abb. 1) entwickelt werden,
das tiber fiinf optische Bandpassfilter sowie iiber eine Off-
nung fiir eine ungefilterte Sicht verfiigt. Durch die Rotation
des Filterrads mit Hilfe eines Gleichstrommotors und einem
Schneckengetriebe konnen die Filter vor der Kameralinse
platziert werden. Das System lasst sich tiber wenige Schrau-
benverbindungen am bestehenden Kameramodul des Ro-
boters montieren (Abb. 2). Die durchgefiihrten Tests zeig-
ten, dass das Losungskonzept funktionstauglich ist und die
Funktionalitat des Roboters (Abb. 3) durch den zusatzlichen
Autbau nicht eingeschrinkt werden.
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Abb. 3: Roboter mit Filterrad





