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Die RUAG Space ist fithrender Lieferant von Weltraum-Me-
chanismen. Derzeit liefert sie Niederhalte- und Ausloseme-
chanismen, Antriebs- und Teile von Ausfaltmechanismen
fiir Solarfliigel sowie Spezialmechanismen fiir Forschungs-
instrumente. Die RUAG Space erweitert ihr Portfolio mit
dem Anbieten von kompletten Solar Array Wings (SAW).
Ein heikler Punkt in der Mechanismen-Entwicklung ist das
Testen in reprasentativer Umgebung. Da SAWs im Orbit
entfaltet und betrieben werden, sind die Strukturen filigran
gebaut, miissen aber dennoch auf der Erde getestet werden
koénnen. Um dies zu ermdglichen, werden entsprechende
«Zero-G» Aufbauten bendtigt.

In dieser Bachelorarbeit wurde ein «Zero-G» Device entwi-
ckelt, genannt Solar Array Wing Deployment Jig (SAWD).
Das SAWD soll sicherstellen, dass die Gravitationskrifte
auf die Solarfliigel minimiert werden. Aktuell verwendete
SAWDs sind alle passiv, das bedeutet, sie halten die SAW
und lassen sich mitziehen (Abb. 1). Um die Krifte durch das
Mitziehen der Briicken und Laufkatzen noch mehr zu re-
duzieren, sollen diese aktiv kontrolliert werden, so dass der
Schwerpunkt der einzelnen Panels zu jeder Zeit genau unter
dem Aufhéngepunkt ist. Dies wird mit Aktoren und Senso-
ren ermdglicht und simuliert im Test eine realere Umgebung
als die passiven Systeme. Das Konzept wurde in einer vor-
gangigen Projektarbeit an der HSLU evaluiert.

Abb. 1: Passives System von der ESA
(Foto: BepiColombo MTM Solar Array deployment
ESA ESTEC 16 April 2017 Carreau 2017)

In einem ersten Schritt wurde das grobe Konzepte evaluiert
und aus diesem die einzelnen Komponenten spezifiziert.
Mit einer Entscheidungsmatrix wurden die verschiedenen
Konzepte validiert und angepasst. Das Konzept funktioniert
dhnlich wie ein Deckenkran, bestehend aus einer auf Langs-
schienen (X-Rail) fahrenden Briicke (Bridge), auf welcher
eine Laufkatze (Trolley) eine Lateralverschiebung der Auf-
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hiangung ermoglicht. Da ein Test unter keinen Umstdnden
abgebrochen werden darf und die Panels nicht beschadigt
werden diirfen, muss das System aus dem Aktiv-Modus in-
stantan in ein Passiv-Modus wechseln konnen. Aus diesem
Grund ist die Schienenfithrung in beiden Fahrrichtungen
fiir den passiven und fiir den aktiven Modus doppelt vorhan-
den. In Abb. 2 ist das Konzept visualisiert und seine Kom-
ponenten fiir das passive System aufgelistet. Das passive Sys-
tem arbeitet ohne Aktoren und soll gute Gleiteigenschaften
aufweisen und nur mit den Kréften des SAW ausgefahren
werden. Das aktive System soll diesen Prozess unterstiitzen,
soll jedoch entkoppelt werden kénnen, damit es nur passiv
verfahren kann. Damit das Konzepts gepriift werden kann,
wurde ein Prototyp fiir den passiven Teil erstellt.
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Abb. 2: Komponenten fiir den SAWD

Die Konzeptstudie zeigt, dass es moglich ist, ein aktives/
passives System zu konstruieren, welches sich voneinander
entkoppelt ldsst. Der gefertigte Prototyp (Abb. 3) ist auf mo-
dulare Weise aufgebaut und kann mit geringem Aufwand
erweitert werden.

In den nichsten Arbeiten soll das passive System getestet
werden, die Antriebseinheiten konstruiert und gebaut so
wie die Steuerung und Regelung entwickelt werden.

Abb. 3: Aktueller passiver Prototyp beim Ausfaltprozess



