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Entwicklung einer Regelung zur
Verbesserung des dynamisch-
en Spieldurchlaufs eines elek-
trisch verspannten Antriebs-
stranges

Fur Antriebe aus der Robotik sind oft
hohe Drehmomente bei niedrigen
Drehzahlen erforderlich. Um Elektro-
motoren in gunstigen Arbeitspunkten
betreiben zu koénnen, werden in der
Regel Getriebe zur Drehmoment-Dreh-
zahlwandlung genutzt. Diese sind jedoch
spielbehaftet und bringen zusatzliche
Federsteifigkeiten und Dampfungen in
das System.

Insbesondere der Prozess des Entspann-
ens dieser Federsteifigkeit in Verbind-
ung mit dem Spieldurchlauf und dem
Einschlag auf der Gegenflanke des Ge-
triebes soll in dieser Arbeit durch eine
Regelung verbessert werden.

Anhand von Literaturquellen soll eine
Regelungsstrategie erarbeitet werden.
Diese soll anhand eines Simulations-
modells untersucht und im Anschluss
am Prufstand appliziert werden.

Studierenden-Profil:

e Kenntnisse im Bereich der Elektro-
motoren, Getriebetechnik und insbe-
sondere der Regelungstechnik

¢ |dealerweise Erfahrungen mit Matlab
Simulink, dSpace und ControlDesk,
Einarbeitung jedoch moglich

e Strukturierte, selbststandige und
grundliche Arbeitsweise, intrinsische
Motivation

e Eingeschrieben an der Universitat
Stuttgart

e Vor-Ort Arbeit je nach Arbeitspaket
erforderlich

Ansprechpartner:
Benedikt.Kaiser@iew.uni-stuttgart.de

Auslegung /
Modellierung

d1ardware / Kons -
Priifstand truktion

Regelung

Arbeitspakete:

e Einarbeitung in Literatur / Software

o Konzeptauswahl oder -entwicklung
der Regelungsstrategie, Modell-
bildung und Simulation per Matlab
Simulink

e Anpassung des dynamischen Ver-
haltens der Regelung, Berlick-
sichtigung von realen variablen Ei-
genschaften wie schwankende Spiel-
breite

e Applikation am Prifstand, Aufnahme
von Messreihen und Validierung der
Funktionsweise

e Dokumentation und Prasentation

Torque
transducer

Planetary
gears

Multi-Motor Aufbau mit gekoppelten symmetrischen
Antriebsstrdngen, montiert auf dem Priifstand
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