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Hyperloop

» Schweizer Konzept: Swissmetro
(1970er — 1990er)

* Finanzierung gescheitert
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Hyperloop
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White Paper ,Hyperloop Alpha®,

Elon Musk, 2013

Forschungsprojekte weltweit




Ziele

Reisezeitverklrzung

Kapazitatsernbhung

Umweltfreundliche Fortbewegung
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Swissloop - Uberblick
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Uberblick

=)

Studententeam
ETH Zurich (Basis) und weitere Schweizer Universitaten

Interdisziplinaritat

Forschung am Hyperloop Konzept

Hyperloop Wettbewerbe und Konferenzen

Enge Zusammenarbeit mit Industriepartnern

Engineering intern von Studierenden
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Mission

Praxisorientierte Ausbildungs-
plattform fir Studierende

Unterstutzung der Forschung
am Hyperloopkonzept

L, L5 L 8

Vermitteln von Wissen ber das Hy-
perloopkonzept in der Offentlichkeit
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Forderung des interdisziplinaren Ge-
dankens- und Wissensaustauschs

Selbstandiger, nicht ge-
winnorientierter Verein
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Organisation in 2020 / 2021
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Vorstand

Co-Prasident / Projektleitung ‘ Co-Prasident / Projektleitung

Quastor

Team Lead

Mechanical Lead

Maschinenbauingenieur
Maschinenbauingenieur
Maschinenbauingenieur
Maschinenbauingenieur
Maschinenbauingenieur

Electrical Lead

Elektrotechnikingenieur
Elektrotechnikingenieur
Elektrotechnikingenieur
Elektrotechnikingenieur
Elektrotechnikingenieur

Operations Lead

PR Vertreter
Industrial Designer
Webmaster
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2016 /2017

Pod Escher

&
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Kalt-Gas-Antrieb

240 kg

800+ Teile

Lange: 3.5 m

3. Platz Hyperloop Pod Competition
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2017 /2018 &
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Pod Mujinga

« Elektrorotationsmotoren
« 260 kg
1000+ Teile
Lange: 2.6 m (3.6 m mit Shell)




2018 /2019

Pod Claude Nicollier

Linearinduktionsmotor (LIM)
200 kg

1415+ Teile

Length: 2.5 m (8.3 m mit Shell)
Beschleunigung: 29
Bremsverzdgerung: 59

2. Platz Hypeloop Pod Competition
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2019 /2020

&
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Linearinduktionsmotor (LIM)
Dezentralisierter Inverter far 1.5 MVA
Batterieleistung 640 kW @ 800 V
Batterie 4700 mAh

Pneumatisches Bremssystem
Lange: 2.181 m

Beschleunigung: 2g

Bremsverzogerung: 8.5g
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2019/ 2020 Pod Ubersicht S
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Stability LIM Batteriebox
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Bremsen

Vertikales Fahrwerk
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Mechanische Subsysteme S’
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Mechanische Subsysteme
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Elektrische Subsysteme

Main Control &

SwEsioog

Sensoren Aktoren
Datenverarbeitung und Interne
Stromversorgung i
Steuerung Kommunikation
Stat - Dat ich Externe
atusanzeige atenspeicherun S
* e = Kommunikation

Battery module

\

ompartment

Electnca

&

swissloop

21 —]




Elektrische Subsysteme
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Swissloop - Saisonablauf
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Timeline &
Entwicklung Produktion Assembly Testing Finalevent
September- Dezember — Februar - April - Juli
Dezember Februar April Juni
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Entwicklung — Packaging

Concept 1
attery

Concept 2 Concept 3

Concept 4

Inverter
Electronic
Linear Motor > .4
" Stability
B

Suspension

Ml T

Concept 8 Concept 9
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Concept 5

Concept 10

7
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Entwicklung — Brainstormen und Design

| SWISS(ogp

&
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Entwicklung — CAD
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Entwicklung — Architektur

Pod 2020 > Control system
overview

Viersion 1.0.2
204.20
Luca Rufer

[ Lvox |

2x Distance Sensor LiM
OADM, Baurner

2x Force Sensor Suspension
IR12, Baumer

BMS

Boar d

3
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Vi 1012V T”"“‘
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Entwicklung — PCB Design
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Entwicklung — Simulationen

D_lcolin_V6_wheelcarrier_02_02_SIM : Solution 1 Result
Subcase - Static Loads 1, Static Step 1

Stress - Element-Nodal, Unaveraged, Von-Mises

Min : 0.00, Max : 33.18, Units = N/mm~2(MPa)

. 33.18
30.41
-

27.65
24.88
22.12
19.35
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13.82

11.06
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boo

Uats ="Nmm~2(MPa)
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Entwicklung — Simulationen
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Entwicklung — TZs erstellen
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Produktion — Intern & Extern
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Produktion — Software
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Assembly
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Assembly
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Assembly
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Assembly

&
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Testing &
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Finale Events

Electrical Overview

&
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o - Fokus Rollout @ETH
'« Sponsoren Rollout @Empa
« EHW @Valencia,

Spanien

EUROPEAN
HYPERLOOP
WEEK
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Finale Events =
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SpaceX Hyperloop Pod Competition
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SpaceX Hyperloop Pod Competition S
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Key Learnings

* |nnovation in kurzer Zeit
 Von Fehler zu Fehler
« Fast Forward Thinking

« LoOsungsorientierte Arbeit

&
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Teamgeist « Starke Partner
Kreativitat «  Struktur/Organisation
Kommunikation « Zeitmanagement

Wissenstransfer
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Swissloop - Fokusprojekt 2020/2021
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Ziele 2020 / 2021

Weiterentwicklung Linearmotor > Schwebender LIM

L R
j o~

s — T

W%
Sl » Entwicklung einer Podstruktur fir Schwebeantrieb
TR\

Weitere Forschung & Entwicklung am Hyperloopkonzept

&
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Ausblick 2020 / 2021

 Fokusteam mit 8 Personen

« Akitvteam mit rund 20 Personen

&
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Was wir Euch bieten &
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Forschung an der Mobilitat der Zukunft
Motiviertes, innovatives Team

Voller Produktentwicklungsprozess
Kontakt mit Sponsoren und Partnern

Internationale Hyperloop-Community
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Was wir Euch bieten — ein tolles Team!!

&

swissloop

51 —]




Was wir Euch bieten — ein tolles Team!! -
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Was wir Euch bieten — ein tolles Team!!

&
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Was wir von Euch erwarten &
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Teamgeist

Motivation und Leidenschaft
Zeit und Engagement
Verantwortungsbewusstsein

Sinn far Problemlosung
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Rekrutierung

- Voraussetzungen MAVT
- Unterlagen: CV & Motivationsschreiben

- Bei Fragen: info@swissloop.ch

- Timeline:
Anmeldefrist Sonntag, 31.05.2020
Bewerbungsgesprache Mittwoch, 03.06.2020
Bekanntgabe Fokusteam 20/21 Bis 08.06.2020

Start Fokusprojekt 20/21 14.09.2020

&
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mailto:info@swissloop.ch

Vielen Dank fur lhre Aufmerksamkeit!

Let’s break 4 pod
together!

swissloop

LEO B 9.1
Leonhardstrasse 27
CH-8092 Zurich

WWW.Swissloop.ch S

info@swissloop.ch swissloop




