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Motivation

Reduktion der Storkrafte, die Schwingungen im Gestell verursachen und hervorgerufen
durch Beschleunigung bzw. Abbremsung bewegter Baugruppen, mit Hilfe der kinematisch
gekoppelten Kraftkompensation (KGKK).

Ziestellung
Konzeptionierung, Implemetierung, Inbetriebnahme und Test einer hardwarenahen
Steuerung und Regelung des Versuchsstands in TwinCAT 3.1 fur die KGKK,

e Test einer Einzelachsregelung, die sich auf Umrichter und TwinCAT-Projekt aufteilt,
mit einer simulierten Einzelachse und einer rotativen Einzelachse.

o Entwicklung und Implementierung von vier Betriebsarten, um einzelhe Achsen oder
gekoppelte Achsen unabhangig oder mit KGKK zu verfahren.

e Erkennung und Reaktion auf versuchsstandsspezifische Fehlerfalle.

e Implementierung, Anpassung und Parametrierung der vorgegebenen Regelungskonzepte
far die KGKK.

e Ubermittlung der Sollwertvorgabe von der Benutzeroberflache an die hardwarenahen
Software in TwinCAT mit Hilfe einer FiFo-Liste.

Vereinfachte Veranschaulichung der Verarbeitung eines Bewegungsbefehls:
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