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Oehmichen No 2, 1922




Pescara Typ 4S, 1931




~ Sikorsky VS-300, 1939
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Maller WGM-21, 1969
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Definition Volocopter

EIn senkrecht startendes und landendes,
pemanntes Luftfahrzeug mit vielzahligen
elektrisch angetriebenen Rotoren, bei dem
die Lagestabilisierung durch
Drehzahlanderung erfolgt.
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Vorteile Volocopter

+ Senkrechtes Starten und Landen.
Schweben, einfaches Handling

* L eise und sauber durch E-Antrieb
* Einfache und zuverlassige Mechanik

* Gunstig in Unterhalt und Wartung

* Sicherheit durch Redundanz und Gesamt-
Rettungssystem

* Weitgehende Automatisierung moglich
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Rotorkopfe im Verglelch
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Wie alles anfing...
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Voraussetzungen

Schnelle Mikrocontroller

Preiswerte Sensoren (MEMS Gyroskope)
Starke NdFeB Magnete

BLDC Motoren mit hoher Leistungsdichte
LIPo Akkus mit hoher Energiedichte
Leichte und feste Materialien (Kohlefaser)
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Schubmessungen mit TAS0 und Senkel TFK Prop
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Strahltheorie

Der Leistungsbedarf P fur den Schwebeflug ist gegeben durch:

L] 5
P_rll'i. 2p A

-

mit der Schubkraft 5, der Rotorflache A, der Luftdichte p und dem Gltegrad 2
Fir den Schwebeflug muss die Schubkraft genau so grolt wie die Gewichtskraft sein.

Der speafische Schub S/P ist gegeben durch:

iz“ ST |
p VPS4

Dabel ist S/A die Rotorflachenbelastung.
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Bild 9.1 Leistungs- iiber der Kreisflichenbelastung evolo









Elektronik, einfach
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Elektronik, einfach
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Elektronik, einfach
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Elektronik, mehrfach redundant
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Anordnung Akkus

Ausfallsicherheit
Handling

Akkus tauschen
Aufavand Gehause
rabel Zum Motorcontroller

Kabel zum Ladegerat
Aufwand BMS

Autwvand Ladegerat

Schwempunktlage
Gawicht

Eraamung
Ein-fAusschalter

Zentral

2-3 Blocke

18 Blocke
4

++
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Der grol3e Tag: 21. Oktober 2011



















Weltweite Resonanz

"“'5'-. "fl oy
; a..a*- * \ideo auf Youtube innerhalb

@ 1 Woche 1 Mio. Klicks
inzwischen 3,5 Mio.

£ Hunderte von
Presseberichten und
Fernsehbeitragen weltweit

* Einladungen zu groflien
Luftfahrtmessen

N - Lindbergh Electric Aircraft
Prize (LEAP)
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Weltwene Resonanz
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... und wie es welter geht

Entwicklung eines Zweisitzers in neu zu
schaffender UL-Kategorie ,\VVolocopter

mtow= 450 kg (472,5 kg mit Rettungsgerat)
Geschwindigkeit uber 100 km/h (54 kn)
Flughohe bis zu 3000 m (6500 ft)

Mehr als eine Stunde Flugdauer
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Beginn des Entwurfs fur den VC02 auf
Grundlage eines Quaders




Anpassung der Geometrie nach den
VVorgaben der ersten Konstruktionsdetails

2




Verfeinerung der Geometne mit eingebauten
Offnungen fiir Einstieg und Frontscheibe
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Fertiger Entwurf des VC02 als reines
Geometrieobjekt
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\VVC Evolution 2P




\VVC Evolution 2P




Montagebeschreibungen mit dem
Contour Shader von Mental Ray
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Mogliche Anwendungen

Luftrettung in unwegsamen Gelande
Flying Doctors

L ufttax

Luftsportgerat

Extremsport (Fallschirmspringen,
Basejumping, Extremski,...)

Personal Aerial Vehicle (PAV)
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Projekt MyCopter

EU-Forschungsverbund unter
Leitung von Prof. Bulthoff, Institut fur
Biokybernetik, MPG Tiibingen

- Untersuchung von PAVs als

effektives, effizientes und
' benutzerfreundliches Transportmittel.

““““““ e Schwerpunkte:

* MNutzerzentriertes Mensch-
Maschinen-Interface und Training

* Automatisierung von Ablaufen
* Technologie-Folgen-Abschatzung
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\VVC Evolution 1P
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JNichts ist machtiger als eine |dee, deren Zeit
gekommen ist!” (Victor Hugo)
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