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Motivation

Greifer- und Bewegungskonzepte in der Soft-Robotik zeichnen sich durch ein nachgiebiges Verhalten
zur Formanpassung an komplexe Umgebungen und zur sicheren Mensch-Maschine-Interaktion aus.
Derzeitigen Soft-Robotern fehlt meist die notige Steifigkeit zur Aufbringung ausreichend groBer
Krafte und Momente.

Zlielstellung

Zielsetzung

Das Ziel ist die Entwicklung einer Strukturkomponente mit schaltbarer Steifigkeit zur Realisierung
neuartiger Greifer- und Bewegungskonzepte fir die Soft-Robotik. Daflr ist ein geeigneter Effekt zu
identifizieren. Auf Grundlage des Effektes ist eine Struktur zu entwickeln, die anhand eines
Demonstrators funktionell validiert werden soll.
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