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Manuelle mechanische Halterung fur die
Bewegung des Winbot OMNI

Fachrichtung

Maschinenbau —
Konstruktionstechnik

Auftraggeber
Technoshop — IUT

Experte/-in &
Dozent/-in

Philippe Distel &
Christian Knuchel

Ausgangslage & Ziel

Entwicklung einer manuellen Halterung, um den Winbot OMNI durch eine Offnung zwischen
angrenzenden Fenstern zu bewegen. Ziel: eine leichte, einfache, sichere und elektronikfreie
Losung zu entwerfen.

Ergebnis & Nutzen

Drei Armvarianten wurden untersucht; die gewahlte Version reduziert Masse und Kosten
(-13 % und —-24 % am Arm). Das System integriert Ricklaufsperren, Saugnapfe und
Sicherheitsseile und ist transportabel sowie zuverlassig.

kompetent. clever. agil



