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Entwicklung einer Interaktionsregelung eines hydraulischaktuierten

Paralellroboters mit einer Deltakinematik

Hintergrund / grobe Aufgabenbeschreibung

im Rahmen des Sonderforschungs- #
bereiches 1153 wurde am IPeG ein
hochdynamischer Deltapriifstand
entwickelt und aufgebaut. Dieser wird
aktuell kraft-geregelt. Um préazisere
und reproduzierbare Priifungen zu
gewahrleisten, soll dieser zusatzlich zu
der Kraftregelung ein kaskadierten
Kraft-/Weg-Regler, wie die Admittanz-
und Impedanzregelung implementiert
werden. Aufgrund des komplexen 2 .
Bewegungsverhaltens ist ein kinematisches und kinetostatisches Modell, die die drei
Zylinderpositionen in die Aktorposition libersetzt.

Ziel dieser Studienarbeit ist der Entwurf und die Implementierung einer
Interaktionsregelung flir den Priifstand. Die Arbeit wird in Kooperation zwischen dem
Institut fiir Mechatronische Systeme und dem Institut fiir Produktentwichlung und
Geratebau betreut, um sowohl von der Anwendungsseite als auch der regelungstechnischen
Seite zu unterstiitzen.

Die Arbeit umfasst folgende mdgliche Arbeitspakete:
e FEinarbeitung die aktuelle Priifstandsregelung
e Recherche zu geeigneten Wegregelungsverfahren
e Untersuchung, ob LabView echtzeitfahig ist
e Enscheidung fiir Prozessrechner
e Aufbau eines kinematisches und kinetostatisches Modell
e Erarbeitung eine Simulationsumgebung fiir In-the-Loop-Tests
e Implementierung einer Interaktionsregelung
e Validierung der Interaktionsregelung

Dein Profil

Gute methodische Fahigkeiten und selbststandige Arbeitsweise

e Ausgepragte Analysefahigkeiten, strukturiertes und lésungsorientiertes Denken
Interesse an Priifstandssteuerung -und regelung

Grundlegende Kenntnisse in der Steuerungs- und Regelungstechnik sowie Robotik

Haben wir Ihr Interesse geweckt? Dann freuen wir uns auf Ihre Bewerbung.
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