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Entwicklung Reinigungsroboter flur das automatische Reinigen

von Photovoltaik und Fassaden

Abbildung 1: Gekko Solar, Reinigungsroboter

Problemstellung

Abbildung 2: Konstruktionslosung Reinigungsroboter

Im Rahmen dieser Arbeit wurden die Drehmechanik und das Chassis des
Reinigungsroboters neu entwickelt. Im Fokus standen dabei statische Anforderungen und
Festigkeitsberechnungen. Ziel war eine robuste, belastbare und konstruktiv optimierte

Losung.

Abbildung 3: FEM Sicherungseil Befestigungsmodul Abbildung 4: FEM Chassis Reinigungsroboter

Losungskonzept

Der vorhandene Reinigungsroboter wurde neu entwickelt.
Chassis und Drehmechanik wurden neu konstruiert und

statisch optimiert. Die Konstruktion ist kostenoptimiert und
Montagefreundlich.

Ergebnisse

Das neu entwickelte Chassis ist leichter, steifer und
montagefreundlich. Die optimierte Bewegungsmechanik
gewahrleistet eine gleichmassige Bewegung. FEM-Analysen
bestatigen die Festigkeit und Stabilitat der Konstruktion.
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