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Jelen absztraktunk célja: A holdon torténd
munkavégzés gyakorlati megvaldsitasa a holdi
koriilmények ismeretében. A birtokunkban 1év6 in-
novaciok és az abbdl hasznosithatd technologidk fel-
hasznalasa a robot konstrukcionkban.

A fejleszteni kivant technolégidk elméleti hat-
tere megfogalmazasra Keriilt a kovetkezokben fel-
sorolt absztrakttokban: Practical questions of the
moving of lunar soil materials on the conditions of the
Lunar surface. 38"™ LPSC, #1395. Practical questions
and task analysis of realization and operation of a lu-
nar robot for moving lunar surface material. IX SRR.

A robot miikodéséhez sziikséges alapelvek:
Hivatkozva az eléz6ekben leirtakra amelyben a foldi
és holdi gravitaciokozti 1/6-os kiilonbségbdl adéddan,
a robot munkavégzd képessége a hatodara csokken.
[1] A gravitaciobol addédo problémat kikiiszoboltiik a
robot tomegének Onsulyozasaval, igy a munkavégzés-
nek elegendd told illetve huzo erd érhetd el.

Az alapelveink alapjan megalkotott modellezések
soran, jutottunk arra a megallapitasra, hogy a robot
konstrukcidjat teljesen at kell alakitani [2]. A megval-
toztatott f6 szerkezeti részek a kovetkezok: kiilon-
valasztottuk az Onstlyozasra alkalmas rakodé oldalt,
ezaltal meg valtozattuk a test formajat. A ballaszt
tartalyt egy fenéklemezes iiritési megoldassal készitet-
tik el. A munkavégzé oldalt (toldlappal szerelve)
kiilénvalasztottuk az onsulyozé oldaltol mert a kettGs
funkcié miiszakilag nem miikddhet. Egyértelmiivé
valt, hogy a meghajtas ily modon atalakul. A jobb
sulyelosztas lehetdsége végett hat kerékkel szereltiik
fel a robotot. Ennek a kovetkeztében jutottunk el a
jelen megoldasokhoz. A robot elnevezése: ,, MATCI”
Moon Ant Technology Construction Instrument. A
robot elnevezése jol tiikrozi a sz€élséséges holdi terep-
viszonyokhoz igazitott igénybevételt.

A robot 6 szerkezeti elemei: A robot szerkezete
egy konnyitett konstrukcid, mely viszonylag nagy ra-
kodoteret és vezérlé kamrat tartalmaz. Mindezeket a
megfelel6 merevitésekkel és anyagdban egy speciali-
san konnyi, mégis magas mechanikai tiir6képességii
otvozet kivalasztasaval alakitottuk ki. Fontos, hogy a
gép Onsulya a holdra torténd feljuttatds miatt a lehetd
legkisebb tomegili legyen. A fobb részegységek a test
két részre bonthat6 alsé és felsé részre, ezen beliil az
alsd és a felso rész is két-két részre tagolodik. A robot
rakodooldali részénél talalhato a teleszkopos speciali-
san zar6do rakodod lap. A rakododlapat mérete alakja és

maga a mozgatasa f0 szempont a projektben. A ra-
kodokanal és a rajta talalhaté ivek kialakitdsanak
véglegesitését szamtalan szamitdégépes modellezés
elézte meg. A jelen megoldas a kialakitott rogzitési és
zarddasi pontokkal képes ellatni ezt a tobbfunkcids
feladatot. Az Onsullyozas utan a munkavégézést egy
specialisan erdsitett, fliggdleges sikjadban mozgathato
konnyitett tololap biztositja. A toldlap helyének kia-
lakitasa multifunkcionalis, ugyanis helyére mas
munkavégzésre alkalmas fej szerelheté az elvégzendd
munkéknak megfeleléen példaul markoldkanal vagy
faréfej. Idedlis lenne ha a munkavégzé fejeket a gép
onalloan és emberi beavatkozas nélkil megtudna
oldani.

Fig. 1: A robot rakodé oldali nézete

Fig. 2: A robot tolé-lap oldali nézete

FO szerkezeti elem a robot mozgasat biztositdo hat
kerék. A robottesten talalhatd egyéb szerkezeti elemek
a kommunikaciot és navigaciot illetve mérések elvég-
z¢st és adatgyijtést segitik.



A test belso felépitése: Mint az elézéekben em-
litettiik, a test also része két tarold részre bonthato, a
nagyobb rész kialakitdsa maga a ballaszt rész, a bal-
laszt fenéken két teleszkopos specidlis méreti és
dolésti  hidraulikus {iritéajtéo talalhatd. Az iritd
rendszer lényege a gyors és hidnytalan balaszt
eltavolitas lassu haladds kozben. A Dballaszttest
toltotségét megfeleld stlyyérzékeld szenzorok figyelik.
Az ajtérendszer miikodtetése viszonylag egyszeriien és
kis energia felhasznalassal megoldhaté. A fenéken
talalhatd kisebb ellkiilonitett részbe keriilnek elhe-
lyezésre, a tapellatast biztositd energia cellak, ez a
rész teljesen hermetikussan elzart, hogy a holdi por ne
tudjon a rendszerben kart tenni. A robot fo vezér-
16elektronikkai is itt keriilnek elhelyezésre. A hat
kerék felfiiggesztési kiilon illeszkednek a test alsod
kiils6 feliiletére. A test felsé része koveti az alsd rész-
ben kialakitott format és a belsd osztas aranyat. A
fels6 rész kiils6 boritasa egy napellem cella, alatta egy
elkiilonitett zart részben talalhatébak a mérbelek-
tronikak és napellem vezérlése.

Fig. 3: A robottest belsé felépitése

Meghajtas, felfiiggesztés és kormanyzas me-
goldasa: a szamitogépes modellt kiilonbozé terep-
viszonyokon animdaciokkal analizaltuk, melynek soran
kiprobaltuk a négy illetve hatkerekes valtozatot. Az
analizisek soran olyan széls6séges holdi terepviszon-
yokat probaltunk szimulalni, ahol a munkavégzé ké-
pesség hatékony marad. Arra az eredményre jutottunk,
hogy a legmegfelelbb a hatkerekes megoldas. A kere-
kek direkt hajtdssal vannak ellatva, els6sorban a
munkavégzé képesség, masodsorban a mandverezd
képesség harmadsorban az elakadasok elkeriilése
miatt. A toldlap oldali els6 két kerék, precizids 1éptetd
motorokkal korményozhatd. Tesztelés alatt all az a
model ahol mind a hat kerék képes kormanymozdula-
tra igy a mandverezd képesség mégnagyobb, és az
oldalaz6 mozgashoz hasonld mozgas is lehetséges. A
kerékagyba épitett direkthajtast és precizids kor-

manymozgast, egy igen erds csuklopantokkal kia-
lakitott felfliggeszt rendszer tartja, amely megadja a
robot teljes stabilitasat. A felfiiggesztésbe épitett
teleszkop, illetve az arra kiviilr6l raépitett torzids
rugd, a talajegyenletlenségeken torténd konnyed ha-
ladast segiti. A test fenékrészének gombolyitett alakja
és a rugdzas segit elkeriilni a nehéz terepen a fenna-
kadast.

Fig. 4: A robot meghajtdsa

Fejlesztési iranyaink: A csapatunk célja, a kiilon-
boz4 energiaeldallitasi és energiatarolasi modszerek
beépitése a robotba, melyeket a magas miikddési meg-
bizhatdsag €s hosszu élettartam jellemez. A toldlapo-
ladi cserélheté adapterrendszer kialakitdsa és annak
esetleges fejlesztése. A robot konstrukcidjanak folya-
matos tovabbfejlesztése sordn f6 szempont a minél
kevesebb mozgoalkatrész felhasznalasa, atlathato és a
Iétezd legegyszertibb modszerek segitségével. A ro-
boton elhelyezkedé méréberendezéseket a megfeleld
igényekhez igyeksziink kialakitani. A PinterWorks[3]
(www.pintermuvek.hu) technoldgiai hatterével a robot
modellek gyakorlati megvalésitasa az altalunk
tervezett és elkészitett gyartasi tervek alapjan késziil-
nek el. Az elkésziilt modellekbdl kivalasztasra keriil a
megfelel6 technologiakkal és paraméterekkel bird pro-
totipus. A prototipus kiprobalasa szimulalt holdi
koriilmények kozott. A kutatasok eredményeirdl foly-
amatos publikéciok irasa.
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