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Kinematische und bewegungstechnische Aufgabenstellungen sind
vielseitig und erfordern oft Sonder- bzw. Einzellosungen

=
CAD / MKS / FEM (z.B. ProE)
Programme zur konstruktiven software (z.B. Mathcad) mit

Auslegung und Optimierung @ effizienten Funktionsbausteinen
— —

Kommerzielle Berechnungs-

Welche Moglichkeiten bieten uns die Softwarelosungen fur
Aufgabenstellungen der Getriebesynthese und Optimierung?

Wie kann man die Funktionalitaten effizient anwenden und ausreizen?
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1 Aufgabenstellungen & Probleme beim Mechanismenentwurf

Aktuelle Probleme beim Mechanismenentwurf:

» Riuckgang des Know-How beim Entwurf und der Auslegung von Mechanismen
- Konstrukteure wissen heute zuwenig Uber Kinematik,
- Erfahrungstrager mit umfangreichem Wissen zur Getriebesynthese existieren oft nicht mehr,
- Wissensvermittlung (Uni, FH, ...) bezluglich der Mechanismensynthese sehr lickenhaft,

- Bewegungen mit gesteuerten Antrieben zu erzeugen erscheint i. A. als wesentlich einfacher

> Flexibilitats- und Leistungsanforderungen moderner Antriebs- und Bewegungssysteme
- sehr oft umfassende Flexibilitat erwlnscht, jedoch nicht unbedingt erforderlich,
- Losung immer komplexerer Problemstellungen zur Systemintegration und Kommunikation
(Nutzung standardisierter Feldbusse, Synchronisation von Bewegungsablaufen, Schnittstellen- und

Echtzeitanforderungen, internetbasierte Systeminbetriebnahme und Wartung)

Einsatz geeigneter Synthesewerkzeuge

- Es gibt zuwenig effektive Hilfsmittel fur die Beschreibung von Bewegungen sowie zur Losungsfindung

< (Synthese von Mechanismen) in der gewohnten (CAE-) Umgebung des Konstrukteurs.
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1 Aufgabenstellungen & Probleme beim Mechanismenentwurf

Bewegungsaufgabe Ubertragungs- / Fithrungsgetriebe

Strukturauswahl Qualitative Synthese:
Auswahl des Getriebetyps

Koppel-, Kurven-, Summiergetriebe, ...,
Anzahl, Art und Anordnung der Glieder/Gelenke

\ 4

Maldsynthese

y

A 4

konstruktive
Gestaltung

A 4

Getriebeanalyse

A\ 4

Getriebeoptimierung
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1 Aufgabenstellungen & Probleme beim Mechanismenentwurf

Bewegungsaufgabe Ubertragungs- / Fithrungsgetriebe

Strukturauswabhil: Umwandlung einer schwingenden Drehbewegung in
eine schwingende Schubbewegung

Losungsschema und mogliche Getriebeformen (Beispiele)

Drehgelenk Schubgelenk Wilzgelenk Gleitwilzgelenk

_ GELENKE ~— D =
ljl rwsza

v
v [7747]
(Z2z)) - (7771 v7TA - - [77A 77 il
o ied N Schwinge wird _
V7772 = unbeweglich . - i

A\ 4
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1 Aufgabenstellungen & Probleme beim Mechanismenentwurf

Bewegungsaufgabe Ubertragungs- / Fithrungsgetriebe

Strukturauswabhl Qualitative Synthese:
Auswahl des Getriebetyps

Koppel-, Kurven-, Summiergetriebe, ...,
Anzahl, Art und Anordnung der Glieder/Gelenke ‘

\ 4

R MaRsvnthese Quantitative Synthese:
y Festlegung der kinematischen Abmessungen

der Glieder nach optimierenden Gesichtspunkten

A 4

konstruktive Auslegung der Glieder und Gelenke
Kriterien: Kollisionsfreiheit, geringe Masse,
Massenausgleich, hohe Festigkeit, Wartungsfreiheit

Gestaltung

Kinematische und dynamische Analyse und

A 4

Getriebeanalyse

Optimierung des Bewegungssystems
Geschwindigkeiten, Beschleunigungen, Krafte,
Getriebeoptimierung Antriebsmoment, Spannungen, Verformungen, ‘

Schwingungen, ...

A\ 4
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2 Parametrische Analysen mit MathCad & ProEngineer IS oo o che Antricbstechnik
|
Pro/ENGINEER (WF3) MATHCAD (V13) MAT I OOL
U ynthese- eometrie- nalyse-
Toolbox Toolbox Toolbox
Mit Mathcad 13.0 kann man in AU -TB 18
Pro/ENGINEER ab Wildfire 3.0 MO30 Module zur Berechnungen der Module zur
ine MathCad Anal tart rechnerischen ebenen rechnerischen
cine Matht.ad Analyse starten. Realisierung der analytischenund | __| Analyse ebener .
Lagensynthese mit Differentialgeo- Mechanismen mit .
Damit ist B. maalich unterstutzender metrie einfachen
amitist es z. B. mogiich, Auswertung Gliedergruppen

Bemaldungen durch Mathcad in Q
generierten Parameter steuern. _GCJ ewegungsdesign inetostatik- ohere Glieder-
= Toolbox Toolbox gruppe-Toolbox
U>)* -TB -TB -TB
Gegenwartig ist das Zuordnen
g g _ Module zur Module zur Module zur
von Namen und Mathcad Variablen Ermittlung von kinetostatischen rechnerischen
bzw. Pro/ENGINEER Parametern beligbiger Analyse_ebener . Analyse_ebener .
_ _ Antriebsbewe- Mechanismen mit Mechanismen mit
nicht einfach handhabbar und gungen einfachen héheren
erfordert eine besondere Sorgfalt. Gliedergruppen Gliedergruppen

o L—— . —

Analyse
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2 Parametrische Analysen mit MathCad & ProEngineer

2" Getriebebibliothek:Inhalt*

H HF - Datei Bearbeiten Ansicht Einfiigen Format  Extras  Symbolik Buch  Hilfe
Grunglleg_ende Funktionalitaten und R o
Vorteile eines E-Books: c ki A
N
L

tmemm: | Auslegung ebener Koppel- und Kurvengetriebe

» Das E-Book ist nach der Installation in der Getisbesyaismitle,  ‘Catriabssiruiiur

Elementerweiterung und Formenwechsel
weitere Aufgabenblatter ...

Mathcad - Arbeitsumgebung vorhanden.

. . . . Getriebeanalyse Bligelsége - Einflihrungsbeispiel (A-TB)
» Jede Seite des E-Book ist ein dynamisches Kingrik 6-gliedriges Rastgetriebe - Einfiihrungsbeispiel (G-TB)
weitere Aufgabenblatter ...
Arbeitsblatt. Getriebeanalyse Zeichnerische Kraftanalyse eines V-Motors (G-TB)
Kinetostatik Kurbelschleife massebehaftet (A-TB, WinDAM)
» Die Inhalte konnen per Drag & Drop in das weitere Aufgabenblitter ...
aktue”e Mathcad - ArbeltSbIatt Ubernommen Getriebesynthese 4-Lagen-Synthese - Winkelzuordnung (G-TB)

Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge (G-TB)
weitere Aufgabenblétter ...

werden (analog zu den Quicksheets).

» Das Navigieren erfolgt seitenweise oder durch Praxishalzaiale Haspelanirien _ _ _
Leistungsschaltergetriebe - Variante Kurvengetriebe
Klicken auf die gewahlte Verknupfung. weiters Aufgsbenblatter..
» Es existiert ein Indexverzeichnis. MATTOOL - Toolboxen
. . T Synthese-Toolb G trie-Toolb Anal -Toolsb
> Die Suche nach Textelementen ist méglich. piete Tedbex ||| SeamsiTaclben || whosivas Tosishe
. . Bewegungsdesign Kinetostatik-Toolbox | |H6here Gliedergruppe
» Anderungen konnen als Anmerkungen ge- Toolbox B-TB K-TB Toolbox H-TB
speichert werden. Hilfsblitter Kurventafeln
Bewegungsgesetze flr Rast-in-Rast Bewegungen v
2 >
IZ;Ucken Sie F1, um die Hilfe aufzurufen, AUTOM, UM ="
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2 Parametrische Analysen mit MathCad & ProEngineer IS Heiatorische Antrebstechnik
|
Synthese — Aufgabenstellungen: Beispiele fur Koppelgetriebe mit Drehgelenken
T Getriebebibliothek:C:\Programme\Mathsoft\Mathcad 13\handbookigb\sbp_20_0... [= |8
l///S“ 2 Datei Bearbeiten Ansicht  Einfigen Format Extras  Symbolk Buch  Hilfe
1 & & B (==
4 A
S1122 ZD DZ Eonstruktion einer 2 Lagensynthese:
| 2-Lagenzuordnung
O P J(ﬂ i
"4 /s A 3
A

Pr3| 55 / DDDZ
P 1

/ 3-Lagenzuordnung
o P2yl g e :
yist T
v | TOTL b
s| |T Schwingbewegung mit 2 Umkehrlagen
@, 360 = (umlaufender Antrieb) - Totlagenkonstruktion

Prof. Dr.-Ing. M. Berger
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2 Parametrische Analysen mit MathCad & ProEngineer o ibetechnic

Programm-Funktionalitat am Beispiel des Grafik-Arbeitsblatts zur ,,Totlagensynthese*

=

rj" Getriebebibliothek: Kurventafel Kurbelschwinge™ E“Elgl

’ " Datei Bearbeiten  Ansicht  Einfigen  Format  Extras  Symbolik  Buch  Hilfe
-¢2) [w2] [k
SYNTHESE -
4 Kurventafel zur Totlagenkonstruktion der Kurbel-
[¥] Getriebeanimation schwinge nach Alt
= . TTTTT
ik { ~
74
Datei Bearbeiten  Ansicht  Einfigen  Format  Exkras  Symbolk Buch  Hilfe e i i 1 \ |7
T | 5 T
- . \ WY
H® =2 ENME CHE O [ N I I
- muxg;,-,.-‘a/-, N 1 il |
INHALT | ‘-‘——l ;;/ 7 ;' I
. . . 4% “l / [
Kurventafeln & Konstruktionshinweise - X , P AT |
b N i/, RE
m"\ /Jr / ;-’ il ;'L L
o " \pagge la0e Jrae oo, fsoe eoe | a0 N2 10 0
wo o LT A A
. . 2} r"AVAN. RN f :
Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge nach Alt 20 AASK T VR 7 }
. . 210 Hpe F
Kurventafel zur Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge i SN 4 A/
;:" = 2’ ;”?}“- = e ’/ \\ - N
r”‘ _"' [ ""_ﬂ XE . B
o P TS e b e
. Lo L0
Totlagenkonstruktion der Schubkurbel nach Alt \""Jﬁ:)ﬂ\jf T T3
- 50 L]
Kurventafel zur Totlagenkonstruktion der Schubkurbel nag ' y 2o T | ] [~
T\ e =4 \i['/
120 b el o 3 max i min = 0°.
. 1@-0& e -
Zweilagenzuordnung
<1l -
< | DrtlckenSIl o ) .
IDF':IEk.EI'I Sie F1, um die Hilfe aufzurufen. AT, IlD%ClckeL Sie F1, um die Hilfe aufzurufen. ALTOM, -

Bayreuth, 26.September 2007
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3 BMX - Funktionalitéten im SkelettmOde" IE/Ireocf}?Z’fruornische Antriebstechnik

Info Applikatonen Tools Fenster Hilfe

wP Messen b
Modell » BMX: Behavioral Modeling Extension
Geometrie k

Bei Anderungen an der Konstruktion werden die Analyse-KE's

Mechanica Analyse... und alle abhangigen KEs automatisch aktualisiert.

Excel Analyse...

Mathcad Analyse... Anhand von Empfindlichkeitsstudien (Sensitivitat) ermitteln
Benutzerdefinierte Analyse. .. man die Auswirkungen anderbarer Konstruktionsvariablen auf
Bewegungsanalyse. .. die angestrebten Konstruktionsziele.

o e Die Analyse-KEs bilden auRerdem die Grundlage fir die

= Durchfiihrbarkeit/Optimieruna. ..

automatische Auswahl von geeigneten Werten fur die
Konstruktionsvariablen, mit denen die Konstruktionsziele
Model CHECK, b erreicht werden konnen.

Baugruppe nach KE vergleichen

Multiziel Konstruktionsstudie. ..

Hierzu dienen dann Durchfuhrbarkeits- und Optimierungs-

Gespeicherte Analyse )
B studien.

g Alle ausblenden

Alle laschen k
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3 BMX — Funktionalitaten im Skelettmodell B s e hnriebsechi

BMX - Funktionalitaten konnen sehr effizient in (7] MDX_BEISPIEL ASM

einem Skelettmodell zur Anwendung kommen: Rt L L
[J GLIED1_GESTELL.FPRT
[ KOSYS.PRT
[ 2 KURBELPRT

- skizzenorientierter Aufbau (3 3_KOPPEL PRT

[ 4_SCHWINGE.PRT

(Punkte, Kurven, Flachen, ...)
- schneller Zugriff auf einzelne Konstruktionsparameter

(BemaBungen, ...) Skelettmodell als
- Uberschaubare Definition der erforderlichen Analyse | Kurvenskizze —

KE's (Messungen, Beziehungen, ...)
- dient unmittelbar als Referenz fur spatere zu
gestaltende Volumenkorper

Prof. Dr.-Ing. M. Berger Folie 12 Bayreuth, 26.September 2007
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4 Beispiele fiir kinematische Aufgabenstellungen B e e Aniebstechk

- Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge

Die Winkeldefinitionen fur die TL Stellungen
haben eine Haufung der Relativpole zur Folge
und bedingen den Zerfall der Mittelpunktkurve

in Kreis und Gerade.

Die aulere TL wird auch als ,harte TL“ bezeichnet,
da bei konstantem Umlauf der Kurbel grofl3ere
Beschleunigungen als in der inneren TL auftreten.

|

Ta 3.4

brauchbare
Getriebe

<

Yo

Ti 1,2 ('pO 3600

e |

|

Die innere TL wird auch als ,weiche TL" bezeichnet,

da bei konstantem Umlauf der Kurbel kleinere

Beschleunigungen als in der auf3eren TL auftreten. M M
A B

Bayreuth, 26.September 2007
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4 Beispiele fiir kinematische Aufgabenstellungen B e e Aniebstechk

- Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge

Die Winkeldefinitionen fur die TL Stellungen
haben eine Haufung der Relativpole zur Folge
und bedingen den Zerfall der Mittelpunktkurve

in Kreis und Gerade.

Die aulere TL wird auch als ,harte TL“ bezeichnet,
da bei konstantem Umlauf der Kurbel grofl3ere
Beschleunigungen als in der inneren TL auftreten.

|

Ta 3.4

brauchbare
Getriebe

<

Yo

Ti 1,2 ('pO 3600

e |

|

Die innere TL wird auch als ,weiche TL" bezeichnet,

da bei konstantem Umlauf der Kurbel kleinere

Beschleunigungen als in der auf3eren TL auftreten. A B
0 0

Ein Konstruktionswinkel B = £ B A,B, und der hierzu giiltige Ubertragungswinkel max y,... knnen fiir ein
Losungsgetriebe dann z. B. aus einem Diagramm flr Kurbelschwingen bei gegebenem Winkelpaar ¢, und v,

abgelesen werden. Ebenso ist deren analytische Bestimmung moglich.
Folie 14
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4 Beispiele fur kinematische Aufgabenstellungen

- Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge MDX_BEISPIEL_SKEL_TLK PRT
2« ST_KOSYS
e _ & — ARo {7 ST YZ
Beispiel: ¢ =200° y, =60 17 5T.X2
£7 ST_XY
=P Aufbau eines Skelettmodells Py
i sty
5T X
o GESTELL_P12
«  GESTELL_P14
# GESTELLACHSE
/% KURBEL_UND_SCHWINGENWINKEL
::::": P
¥ Gruppe KREISE_UM_MA_UND_MB
« x E_PHI_KLEINER_180_GRAD
« E_PHI_GROESSER_180_GRAD
#% KONSTRUKTION_L
:::N L
#+ BRAUCHBARE_GETRIEBE
________ &% Gruppe KONSTRUKTIONSBEREICH_BETA
................................................ B STRRCKLAGE
........................................... o
:-:NN B
s ANALYSIS_GESTELL
E ANALYSIS_KURBELLAENGE
E ANALYSIS_KOPPELLAENGE
b ANALYSIS_SCHWINGENLAENGE
*% |JEBERTRAGUNGSWINKEL_ITL
% |JEBERTRAGUNGSWINKEL_ATL
%% |JEBERTRAGUNGSWINKEL_MINIMAL
o Hier einfiigen

Feldpunkt
L brauchbare
Getriebe

LI

Prof. Dr.-Ing. M. Berger Folie 15 Bayreuth, 26.September 2007



e
Parametrische Analyse kinematischer Kenngrofen R o VeI

4 Beispiele fur kinematische Aufgabenstellungen

C/mn| Professur
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- Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge

B Graphtool

Datei Ansicht Format

Beispiel: ¢, =200° y,=60° ZEaQ®

Value

L B e B e I
0.00 0.10 0.20 030 040 0.50 0.60 0.70 0.20 0.90 1.00

Parameter
curve: 0

Auswahlstatus...

Welche Abmessungen hat das Getriebe mit dem
Gunstigsten Ubertragungswinkel p (max y_. ) ?

Prof. Dr.-Ing. M. Berger Folie 16 Bayreuth, 26.September 2007
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. . . . . I,&ma] Professur
4 Beispiele fiir kinematische Aufgabenstellungen ISR 1o ratramische Antriebstechni
|
- Totlagenkonstruktion der Kurbelschwinge MDX_BEISPIEL_SKEL_TLK PRT
2« ST_KOSYS
amial- _ o — Ano /7 ST_YZ
Beispiel: ¢ =200° y, =60 e
£7 ST_XY
=P Aufbau eines Skelettmodells Py
A STy
5T X
Feldpunkt )| -, GESTELL_P12
L brauchbare «  GESTELL_P14
Getriebe # GESTELLACHSE
sl | - KURBEL_UND_SCHWINGENWINKEL
L3
LR P
sl 59 Gruppe KREISE_UM_MA_UND_ME
% E_PHI_KLEINER_180_GRAD
) ¥ E_PHI_GROESSER_180_GRAD
4 KONSTRUKTION_L
q oL
_______ E /+ BRAUCHEARE_GETRIERE
.............. y el | 73 Gruppe KONSTRUKTIONSBEREICH_BETA
.......................................... S STECHIAGE
..................................... i
...... WM
............... : %
A L ANALYSIS_GESTELL
I ANALYSIS_KURBELLAENGE
I ANALYSIS_KOPPELLAENGE
Mes.s ungen < o ANALYSIS_SCHWINGENLAENGE
definieren X% |EBERTRAGUNGSWINKEL_ITL
X% |JEBERTRAGUNGSWINKEL_ATL
] X% UEBERTRAGUNGSWINKEL_MINIMAL
o Hier einfiigen
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4 Beispiele fur kinematische Aufgabenstellungen

Kurventafel zur Totlagenkonstruktion von Kurbelschwingen

: ' . - ~ \ ~
Beispiel: izl N \‘ = /’I,%/Z 'Il ;Y
\ , N\
\_\ . ]_']/ A— /_l ’1\\ {
9o = 200° S oA AN
0 1 \g-wl W Ao &l ol Ao |/ 0

20 ‘ _’__f. 'ﬁ {

W = 60° oL /’L\ Lt

0 .?01 S N ol \(\ /
m.—*—’;f i ’ /7 AN / \
! TZAZ 17 / W || Welche Gliedla ind
<7 30 X eiche lediangen sin
' 5:;/71/,77{:/ é 1N hierfiir gliltig?
e e }__/ e o -§9ﬁ>
‘ p=4a1° ‘ Y S = i o P P i S
140 JU\ >(/ )//\K“ ] \\Q
N~ BN T
I\ \‘-/)_\( ,/>< ¥
\\ﬂ/"\ P<] A
&
max _ =380‘ \‘1)’/ . -
‘ Bmin 77‘7./(\1,_” T ?/

8
=]
8
S
2
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4 Beispiele fur kinematische Aufgabenstellungen

Sensitivitat-Plot

L%
g a5 et V3
g % ] ]
s 2 —— i B =41° H
£ 20 ] | i
% 15 .-n"/ [ | I | N
=
g I max p,. = 37,93° I
£ 5
0
5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55
i |, = 905,539 mm
1100 N |, = 383,131 mm
= 1000 —— |, = 805,490 mm
£ %0 — l, = 805,490 mm
— 5800 {"'—' 4 ’
S 700 —
% ggg Mmin = 37’844 °
D 400 R =42,6227°
O 300
200
100 —
5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55
............................................ N
— Kurbellange 12 — Koppellénge I3 — Schwingenléange |4
! 374,72 mm 835,13 mm 793,76 mm
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4 Beispiele fur kinematische Aufgabenstellungen

Weitere Fragen zum ermittelten Getriebe: ﬂ

Schwingwinkel am Abtriebsglied?
(oder einem anderen Getriebeglied) | [* ™" *

160.00 _

Geschwindigkeit / Beschleunigung ,
am Abtriebsglied? 1000 1
(oder einem anderen Getriebeglied) ’

i
Ubersetzung vom An- zum Abtrieb? | |Z ..., |
]
Aussagen bezuglich des Antriebs- %H
momentes unter Beachtung des 7
Leistungssatzes? 2" : _
(Gleichgewichtszustand fir , ] N = 00°
eingepragte Kréfte) O Po
Bahnverlauf der Koppelkurve ? - BB IBRS RIS

d51:MDX_BEISPIEL_SKEL: 250, ANGLE:SCHWINGWINKEL_P14: 158 538

. @&
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4 Beispiele fur kinematiSChe AUfgabenSte"ungen ,, IE)/IreocfﬁZ’fruornische Antriebstechnik

Die einfache Ubersetzung ist gleich dem Verhiltnis der beiden Polstrecken.
Diese reichen von den Polen mit ins Verhaltnis zu setzenden Winkelgeschwindigkeiten bis zu
dem dritten Pol, der mit den ersten beiden Polen auf einer Geraden liegt.

o, My, 1224

®, M, 1424

Iy = le "0, t+ M41 y =0

Sind die Polstrecken gleich gerichtet, so ist die Ubersetzqu positiv ,,Gleichlauf*.
Sind die Polstrecken entgegengesetzt gerichtet,so ist die Ubersetzung negativ ,,Gegenlauf®.

Das Auffinden der Pole erfolgt auf der Grundlage des Satzes
von den 3 Momentanpolen (Theorem von Aronhold — Kennedy)
Die bei der Bewegung dreier Ebenen auftretenden

3 Momentanpole liegen auf einer Geraden.

,aegenlauf”

34

Getriebe wird bestimmt aus: 7)o

Die Anzahl der Pole in einem n-gliedrigen - (n) ; (n-1)

Ein gesuchter Pol, der nicht als Gelenk ausgebildet ist, lasst
sich als Schnittpunkt zweier Polgeraden, einer
Polgeraden und einer Kurvengelenknormalen oder
zweier Kurvengelenknormalen konstruieren.
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Kurbelschwinge als Grundgetriebe
eines Textilmaschinenantriebes
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- Entwurf ebener
Punktfihrungsgetriebe

Suche nach einer Startlosung:

CAD — Programm bietet hierbei keine
brauchbaren Funktionalitaten an.

|

Digitaler Koppelkurven — Atlas der
Kurbelschwinge (Kopak)
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EEX

=< Kopak 2.1.6.0 - unbekannt

- Entwurf ebener = - -
P u n ktfu h ru n gsgetrie be Getiebelibersicht

=< Kopak 2.1.6.0 - unbekannt
Datei Ansicht
Getiebeansicht Infa

_Suche nach einer Startlosung: o

Getriebedaten

et . _ Getriebe 1
e = ~ - il Alx: 0.0000000
Ay 0.0000000
BOx: 0.2448738
BOy: -0.1848036
: 0.3067865
[2: 01320539
I3: 0.2761079
14: 02761073
ksi: 0.3535903
eta: 0.2213798
alp: 32080
AC: 04171751
zf: 00104773
mue: 35.5831800
#l: 3.5847160
du: 0.0112040

TU Chermnitz
Mechatronizche Antriebstechnik
Prof. Dr.-Ing. Maik Berger
Tel: [0371 ) 531- 32841

CAD — Programm bietet hierbei keine
brauchbaren Funktionalitaten an.

|

Statug

Gleich- und Gegenlauf

Allazdater
Digitaler Koppelkurven — Atlas der KOPAK KA
KurbGISChWinge (Kopak) 0 ] ; N %079 v:.08% v 145
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! Ziel: Koppelpunkt beschreibt die
! vorgegebene Bahnkurve (Gerade)
(z. B. abschnittsweise/vollstandig)

1. Losung: Verstellung eines
Gestelllagerpunktes
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Parameter: 0.527638, Walue: 32,7003
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Animation - Grundgetriebe Animation - Verstellgetriebe
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Zusammenfassung

> > Zur Auslegung bewegungsoptimaler Mechanismen ist i. A. ein
» hoherer Aufwand zur Ermittlung der kinematischen Abmessungen und
» getriebetechnisches Wissen / Einsatz spezieller Software erforderlich.

Z} Die ProE-Funktionalitaten ,Benutzerdefinierte Analyse®, ,Sensitivitats-
analyse” und ,Optimierung” sind sehr brauchbare Werkzeuge zur einfachen
Synthese und Analyse von Mechanismen ohne Gelenkdefinitionen.

Z} Zur deren umfassenden Anwendung sind jedoch Grundkenntnisse zur
Anwendung der grafischen Losungsverfahren erforderlich. Dann konnen
mittels einfacher Kurvenskizzen neben den Informationen zu
kinematischen Parametern auch die auf dem Leistungssatz basierenden
Aussagen zu Kraft- und Momentenverlaufen gewonnen werden.

Durch die neuen Moglichkeiten des Datenaustauschs mit Mathcad
konnen umfangreiche Berechnungen mit mathematischer Software erfolgen.

U U

Die Parameterdefinitionen und Austauschmoglichkeiten sind jedoch noch
nicht effizient nutzbar und fur kleinere Projekte u. U. sehr zeitintensiv.
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Zusammenfassung

Vielen Dank fur lhre

Aufmerksamkeit
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