9, lusammenfassung

Beim Einsatz hydraulischer Servoantriebe in komplexen mechani-
schen Systemen werden das statische und dynamische Verhalten

des Antriebs vielfach durch zu grofle Nachgiebigkeit der im Kraft-
flub liegenden mechanischen Obertragungselemente beeinfluflt.
Aufgabe der vorliegenden Arbeit ist, diese Einflilsse filir be-
stimmte, in der Praxis hdufig vorkommende 5trukturen von Servo-
systemen aufzuzeigen und Grenzen aniugeben, innerhalb derer die
Beeinflussung des Ubertragungsverhaltens durch die Elastizitét
der mechanischen Obertragungselemente bei der Auslegung won
Antrieben berilicksichtigt werden mulf. Die Untersuchungen werden
in Form einer Amalegrechnerstudie durchgefiihrt, deren Ergebnisse
stichpunktartig durch Messungen an einem Modellantrieb dberpriift
werden.

Dazu war es zunfichst notwendig, einen Priifstand zu entwickeln

und zu bauen, mit dem sich die verschiedenen Strukturen im Prif-
feld praxisnah realisieren lassen, um Unterlagen filr die mathe-
matische Beschreibung dieser Systeme zu erhalten, Die experi-
mentellen Untersuchungen an den Bauelementen des Priifstandes
waren dann Grundlage fiir die Erstellung eines mathematischen
Modells, mit dem die Simulation von Servoantrieben unter Beriick-
sichtigung nichtlinearer Einfliisse und der Elastizititen mechani-
scher Ubertragungselemente auf einem Rechner mbglich ist.

Die Untersuchungen wurden, ausgehend von Servoantrieben mit
starren Obertragurgselementen, fiir Systeme mit elastischer Ver-
ankerung des Stellglieds, fiir Systeme mit elastischer Kepplung
der Massen auf der Lastseite und for Systeme, bei denen beide
Koppelstellen nicht beliebig steif sind, durchgefilhrt. Es zeigte
sich, dal die statischen und dynamischen Eigenschaften der An-
triebe durch die Elastizitliten der mechanischen Ubertragungsele-
mente verschlechtert werden, Eine Linearisierung des mathe-
matischen Modells ermdglichte unter bestimmten Voraussetzungen,
die in der Praxis aber oftmals erfiillt sind, den Einflufl der
Elastizitiiten der mechanischen Obertragungselemente auf die



= LI

charakteristischen Kenngrdfien der Regelstrecke, Kennkreis-
frequenz und Dimpfungsgrad, mit guter Niherung abzuschitzen,

Beim Aufbau von Lageregelkreisen erhiilt man fiir das unkorrigierte
System das glnstigste dynamische Verhalten, wenn die elastischen
mechanischen (bertragungselemente aufierhalb des Regelkreises
liegen. Fiir das statische Verhalten ist dies jedoch unginstig,

da in diesem Fall durch die Nachgiebigkeit der mechanischen

Teile ein zusitzlicher Lagefehler entsteht.

Neben der Analyse des (bertragungsverhaltems werden kurz einige
regelungstechnische Kerrekturmaflnahmen beschrieben, durch deren
Anwendung auch bei Systemen mit verhiltnismdfig nachgiebigen
Kraftibertragungselementen der Aufbau funktionsfihiger Lage-
regelkreise méglich ist,
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