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Omniketten
Omnidirektionaler Kettenfahrantrieb für Off-Road Anwendungen

Links: LaMA – Last Mile Assistant Robot im DHL Robotics Challenge 
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Motivation
Aktuell sind am Markt sehr vielfältige Bauma-
schinen und Baumaschinenroboter für unter-
schiedliche Anwendungsbereiche erhältlich. Die 
Anforderungen an diese Systeme, speziell an de-
ren Bewegungsfreiheit, besonders auf rauer Flä-
che (Offroad-Bereich) wachsen stetig. Bauma-
schinen haben aktuell den Nachteil, dass 
unabhängig von der Art der Fahrantriebe (Räder, 
Ketten usw.) eine Querfahrt, das heißt seitliche 
Bewegungen nach links und rechts, bislang nur 
sehr umständlich und nicht omnidirektional 
möglich sind. Um die Flexibilität und Einsatz-
möglichkeiten von Baumaschinen zu erhöhen, 
wurde im Rahmen des ZIM-Projekts „Omniket-
ten“ die Entwicklung eines omnidirektionalen 
Kettenantriebssystems für Baumaschinen umge-
setzt. Dabei wurde ein universeller Geräteträger 
(Fahrwerksystem) geschaffen, der für unter-
schiedliche Anwendungen vielfältige Einsatz-
möglichkeiten bietet, besonders auch für Einsätze 
auf rauen Untergründen. Die omnidirektionalen 
Fahrketten zeigen ein sehr hohes Potential für 
Bau- und Landmaschinen, insbesondere im Be-
reich der Hydrodemolition (Betonabriss mittels 
Hochdruckwasserstrahl), Steinbrucharbeit, Tun-
nelbau, Roboterbaumaschinen etc. 

Vorgehen
Um ein Querfahren und damit eine Omnidirek-
tionalität für Baumaschinen sicherzustellen, be-
stand der Ansatz des hier durchgeführten Ent-
wicklungsvorhabens darin, die Technik der 

sogenannten Mecanum-Räder, die in der mobilen 
Robotik sehr verbreitet sind, mit den Kettenfahr-
antrieben aus dem Bereich Baumaschinen zu 
kombinieren. Der omnidirektionale Kettenfahr-
antrieb besteht aus vier Fahrschiffen, welche auf 
beide Seiten eines Chassis in Längsrichtung und 
hintereinander angebracht sind. Auf jedem Fahr-
werk befindet sich eine Fahrwerkkette (Gleis- 
oder Gummikette), auf der passiv gelagerte Rol-
len montiert sind. Die Fahrwerke selbst bestehen 
aus einem Antrieb und drei Umlenkrollen für die 
Kette. Der Antrieb ist zweckmäßig im Fahrwerk 
integriert.

Ergebnis
Im Rahmen des Projektes wurde eine Fahran-
triebstechnik entwickelt , die nicht nur Be- 
wegungen in alle Richtungen ermöglicht,  
sondern auch die hohen Anforderungen an  
die Robustheit der Baumaschinen-Branche  
erfüllt. Durch die Erhöhung der Manövrier- 
barkeit sind deutliche Verbesserungen der Pro-
zesssicherheit sowie Zeit- und Kostener- 
sparnisse möglich, die dem Anwender einen 
deutlichen Wettbewerbsvorteil gegenüber kon-
ventionellen Kettenfahrzeugen bringen. 
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BIBA is an engineering research insti- 
tute located at the University of Bremen 
ranked among the University of Excel-
lence. It is committed to basic research 
as well as to application-oriented de-
velopment projects and engages itself 
in practice-oriented implementations, 
whereby it relies on cross-national, -in-
stitutional and interdisciplinary coop- 
eration and transfer. BIBA always con- 
siders the entire value-added chain: 
from the idea, concept and produc-
tion, through to the use and the end 
recycling of a product.
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Motivation
Omnidirectional drives are very common in the 
robotics area. They enable a robot to move on a 
plane completely free and thus an excellent  
maneuverability. But they also impose high de-
mands on the evenness and cleanliness of the  
roadway. The construction machinery market 
constantly calls for improvements in maneuver- 
ability of the machinery. Omnidirectional drive 
technology can meet such requirements.  
However a direct transfer from the omnidirec- 
tional technology commonly used for robot appli-
cations is not possible due to the work environ-
ment found at construction sites. The Bremen In-
stitute for Production and Logistics (BIBA) 
developed in collaboration with the Company 
IVA Johann Construction GmbH an innovative 
omnidirec-tional track system for applications in-
volving construction equipment in the harshest 
environments. Construction machines have cur-
rently the disadvantage that regardless the type 
of travel drives (wheels or tracks, etc.) a cross-ride, 
that means a lateral movement to the left and 
right, is so far only possible in a very cumbersome 
and not omnidirectional way. To increase the flex- 
ibility and application possibilities of construc- 
tion machinery, the ZIM-project “Omniketten“ 
developed an omnidirectional track drive system 
for construction machinery. For that purpose, a 
universal carrier (track system) was developed for 
different applications, especially for the use on 
rough surfaces. The omnidirectional driving 
tracks showed a very high potential for construc-

tion and agricultural machinery, in particular in 
the field of hydrodemolition (concrete demolition 
using high pressure water jet), quarry work, tun-
nel construction and construction robots.

Approach
To enable cross driving and thus an omnidirec- 
tionality, the approach was based on the so-called 
mecanum wheels, which are very widespread in 
mobile robotics, combined with track systems 
from construction machines. The omnidirection 
track drive system consists of four tracks, on both 
sides of the chassis in the longitudinal direction 
and one behind each other attached. On every 
track there are passive bearing reels mounted  
directly on the track system. The track drive sys-
tem is appropriately integrated in the chassis.

Results
The system was designed, simulated and the  
finally constructed. The interaction of the system 
elements with the surface are of great interest due 
to the challenges imposed by the new kind of  
tracking system. The developed omnidirectional 
track drive system was successfully integrated 
and tested for tracked vehicles.
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