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Heutige Multikopter kénnen bereits viele autonome Aufgaben erledigen.
Um Reinigungsarbeiten an hohen Gebduden durchfiihren zu kénnen,
miissen die Grenzen der technischen Machbarkeit evaluiert werden.
Insbesondere das Flugverhalten in Fassadenndhe und mit Fensterkontakt
soll getestet werden. Ausserdem soll ein moégliches Sensorsystem bestimmt

und gepriift werden.

Ausgangslage

Die Reinigung von Fassaden und Fenstern an hohen
Gebduden ist oft mit zus&tzlichem Aufwand verbun-
den. Oftmals werden Seilsysteme oder Hebevorrich-
tungen eingesetzt. Automatische Reinigungssysteme
konnten diese Arbeiten zukiinftig ibernehmen. Der
Einsatz von mobilen Robotern ist hier naheliegend.
Multikopter bieten eine gute Moglichkeit, hohe und
schlecht zugdngliche Stellen zu erreichen.

Ziel

Die technische Machbarkeit eines Reinigungsmultikop-

ters soll gepriift werden. Hierfiir werden verschiedene
Sensorarten in Betracht gezogen. Eines der wichtigs-
ten Kriterien ist die Erkennung von Fenstern. Somit
muss das Gesamtsystem Glasscheiben erkennen kon-

nen. Ausserdem gilt es eine Losung zur relativen Loka-
lisierung zu erarbeiteten. Das gewdhlte System soll zu-

Multikopter zur Reinigung von Fenstern

sammengestellt und in Feldtests geprift werden. Das
Flugverhalten des Multikopters nahe an einer Fassade
ist zu evaluieren. Zusatzlich soll festgestellt werden,
wie viel Kraft in horizontaler Richtung mit einem vor-
gegebenen Multikopter erzeugt werden kann.

Vorgehen

Die Anforderungen an das Gesamtsystem werden in
einem Pflichtenheft festgehalten. Mehrere verfiighare
Multikopter-Systeme werden genauer betrachtet. Ver-
schiedene Sensortypen sind zu untersuchen und zu
testen. Ein Sensorsystem zur relativen Lokalisierung
anhand Fassadendaten muss erstellt werden. Ein
zweites Sensorsystem zur Orientierung auf der Fens-
terscheibe wird definiert. Nach der Wahl der Sensor-
systeme werden diese zusammengestellt, auf dem
Multikopter angebracht und getestet. Um den Flugab-
lauf zu definieren, wird ein Flugplan erstellt.
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