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L — ' Ihr Ansprechpartner:

Entwicklung der Ansteuerfunktionen fir Positionierungen ; i
Umsetzung fiir Stepper-Motoren Dipl.-Ing. Ulrich Barthold

R . - N— Tel. 0711-990745-50
Dynamik-Simulation und Optimierung des Positioniervorgangs. E-Mail ubarthold@cadfem.de

Aufgabenstellung b Front
Die von einer Hochleistungs-Digital-Druckmaschine in ho- ) . .
her Frequenz ausgegebenen Papierbogen missen zu de- Registration Plane .

. . . . s Fren, e
ren automatischen Weiterverarbeitung (sortieren, stapeln, .
heften, ...) im sog. Finisher vorpositioniert werden. Dazu 52 ‘ O —
werden die Bogen je nach Format und Betriebsmodus pa- — 4> >
rallel verschoben, um 90° gedreht oder beides zugleich. (EEoIAHRRIROTIERS
Fir diesen Positioniervorgang steht nur eine eng begrenz- -
te Flache zur Verfligung. Da der Papierdurchsatz nicht R 8
behindert werden darf ist zudem 1

> ; "~ edge- —— — -+ - -
a) das zur Verfligung stehende Zeitfenster L Lo | Back L
Druckmaschine Finisher
eng begrenzt

b) der Papierbogen nach der Positionierung wieder :
auf volle Transport-Geschwindigkeit zu bringen. 0.3 Torqe / Power vs Speed Characteristice
Daraus ergeben sich hohe Anforderungen an die Dynamik :
AVt

der Antriebe. 0.6 [—¥ ,\(\

Lésung

Die Positionierung erfolgt mittels zweier parallel ausge-
richteter, unabhdéngig angetriebener Transportrollen. Fir
diese wurden Ansteuerfunktionen entwickelt, welche
gleichzeitige Verschiebung, Drehung und Geschwindig- _
keitsanpassung des Bogens ermdéglichen. Fir die Umset- 0 = : ———— :
. . . . Lo 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
zung in die Praxis muss zudem die Charakteristik der ver- Speed [Stepsis] "

wendeten Stepper-Motor-Antriebe bericksichtigt werden: Stepper Kennlinie

Torgue [N*m] / Power [KW]
=
=

- Quantisierung durch Schrittwinkel

- Frequenzabhangigkeit des verfligbaren Drehmoments

- Berilcksichtigung der Motordynamik

- Grenzen der eingesetzten Controller-Soft+Hardware.
Eine praxisgerechte Ausgabe der ermittelten Steuerpara- ‘
meter zur direkten Umsetzung mit der Controller-Software
ist notwendig. g

Step-Fi tep/s] iber T:
000 ep-Frequenzen [Step/s] iber Time
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Die Aufgabe wird komplett mit dem Programm-Tool e A
Mathcad gelést (Mathematik-Programm mit WYSIWYG- w I
Oberflache):

Soll- Drehzah] Roller B
Soll- Drehzak] Roller F

< Stepperampe B
~  StepperRampe F

- Aufstellen des Simulationsmodells

- Synthese der Ansteuerfunktionen

- Ableitung der Stepper-Rampen

- Visualisierung des Positioniervorgangs

- Optimierung der Funktionsparameter

- Generierung der Controller-Steuersatze.
Nutzen fiir den Kunden

Fir die mehr als 450 Betriebsvarianten (Formate, Be-
trl.ebs-M9d|) wu-rden Uber 1800 Ansteuerfunktionen opti- Ansteuerungsfunktionen mit Umsetzung
miert. Die ermittelten Ansteuerparameter bestanden auf in Stepper-Rampen

Anhieb den Praxistest.
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