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Gesamtgewicht des Prototyps: 5,0 kg

Stromzufuhr: Die mobile Computereinheit, Intel Realsense Tiefenbildkameratypen sowie die 

Luft-/Feuchtesensoren wurden mit einer externen Power Bank (26.000 mAh/ 60W) mit 

Strom versorgt. Bei den Tests im Reallabor hat die Power Bank genügend Strom für 

mindestens 60 Minuten geliefert. Aufgrund der benötigten Spannung wurde der Livox Mid-40 

LiDAR Sensor direkt an den Roboter angeschlossen.

Verwendete Technik:

LiDAR Sensor: Livox Mid-40 LiDAR Sensor - erkennt Objekte in einer Entfernung von bis zu 

260 Metern und verwendet ein fortschrittliches, sich nicht wiederholendes Scanmuster, um 

hochpräzise Details im Sichtfeld zu liefern.

Tiefenbild/3D Kamera: Intel RealSense Depth Camera D435i/ D455

Luft-/Feuchtesensor: VOC-/Feuchte-/Temperaturfühler

mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



mFund „SchaufelPlus“



1. Morphologie ist entscheidend für den Erfolg (Räder/Ketten/Laufen). Art der Hindernisse ist divers.

2. Fortschrittliche Roboterhardware ist bereits in der Lage sich fehlerfrei im Gleisbett zu bewegen.

3. Fortbewegung trotz Payload von ca. 5 kg einwandfrei auf dem Gleisbett möglich

4. Trennung der Sensorik für die Fortbewegung und für die Erhebung von Messdaten hier technisch bedingt.

5. Selbst bei einer Temperatur von ca. 2,5 Grad Celsius und Nieselregen konnten wir Messungen durchführen.

6. Kleinere Datenmengen können problemlos von der mobilen Computereinheit über LTE übertragen werden.

7. Entstehende Datenmenge ist erheblich

8. Lokale Datenvorverarbeitung mit Priorisierung sehr zu empfehlen
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1. Förderlinie 2 Antrag
wird geschrieben; 31.7;

Ziel: 
- Datenmenge Herr zu

werden
- Digitaler Zwilling
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Messdaten: Tiefenkamera Intel Realsense und 3D LiDAR Kamera
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• (U-Bahnlinie U2 zwischen den Stationen Stadtmitte und 

Senefelderplatz) mit der BVG – 17.08.22 mit Ursula Rubbel & Rolf Erfurt (BVG) 

• BMDV 24.08.22

• (U-Bahnlinie U2)
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