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Kurzfassung

Mechanismen sind in der industriellen Praxis allgegenwirtig. Sie dienen dazu, die Ubertragung von Kriften und Bewe-
gung auch bei hohen Betriebsgeschwindigkeiten prizise zu realisieren. Parallele Mechanismen eignen sich aufgrund ihrer
hohen Steifigkeit und des geringen Anteils an bewegten Massen besonders fiir die Aufgabe des Produkthandlings. Den-
noch treten aufgrund der immer vorhandenen Elastizitdt sowohl der Mechanismenglieder als auch der Maschinengestelle
zwangsldufig Schwingungen auf. Neben unangenehmen Erscheinungen wie Larm und Verschleif sind die damit verbun-
denen Bewegungsabweichungen, z.B. bei der Handhabung von Produkten, besonders storend. Die moglichen Schiden
reichen von einer ungenauen Positionierung des Produkts bis hin zum Verlust wihrend der Bewegung.

Die genaue Kenntnis der dynamischen Eigenschaften des Systems ermoglicht ein Bewegungsdesign, das zu einer geringe-
ren Schwingungsanregung fiihrt. Mit geeigneten Algorithmen und einem mathematischen Modell (Bild 1) des technischen
Systems ist es moglich, schwingungsoptimale Bewegungen unter Einhaltung vorgegebener Einschriankungen automatisch
zu erzeugen. Voraussetzung ist, dass alle unbekannten Modellparameter ermittelt werden. Parameteridentifikationsmetho-
den haben das Ziel, die Systemmatrizen des Modells aus gemessenen dynamischen Daten zu identifizieren [1]. Es gibt
eine ganze Reihe von Methoden, um eine mathematische Beschreibung fiir ein bestimmtes System zu erhalten [2]. In den
meisten Fillen wird mit einem Hammer oder Shaker eine definierte Erregerkraft aufgebracht und die Antwort des unter-
suchten Systems mit Sensoren gemessen. Um zu einer vollstindigen Charakterisierung zu gelangen, muss entweder der
Punkt der Anregung oder der Ort der gemessenen Antwort iiber das System [3] laufen. Dieser Beitrag stellt den Versuch
dar, ein dynamisches mechanisches System mit Hilfe einer Methode zu charakterisieren, die minimale Ressourcen, in
Bezug auf Messtechnik und Rechenaufwand, erfordert. Zu diesem Zweck wird fiir das untersuchte System ein Modell
erstellt, das Verfahren zur Berechnung der Starrkdrperdynamik mit Methoden zur kinematischen Analyse von Mechanis-
men kombiniert. Es wird ein Bewegungsplanungswerkzeug entworfen, das die Integration des Motion-Control-Systems
in die Entwicklungsumgebung des Algorithmus iiber eine spezielle Schnittstelle ermoglicht. Dadurch konnen ein adap-
tives und effizientes Bewegungsdesign durchgefiihrt und Messdaten unkompliziert und schnell erfasst, dargestellt und
verarbeitet werden (Bild 2).
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Bild 1 Abstraktes Modell des Gesamtsystems Bild 2 Versuchsstand
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