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Magnetisch haftender Kletterroboter für 

ferromagnetische Oberfläche

Ziel der Abschlussarbeit ist der Entwurf, Aufbau und die Validierung 

einer mobilen Roboterplattform, die sich mittels magnetischer Adhäsion 

auf ferromagnetischen Oberflächen sicher fortbewegt. Die Plattform 

soll elektrisch aktuiert werden, mit geeigneten Sensoren ausgestattet 

sein und anhand definierter Testszenarien experimentell bewertet 

werden.
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