
Prof. Dr.-Ing. M. Berger

Professur Montage- und 
Handhabungstechnik

Mathematische Auslegung sowie steuerungs- und 
regelungstechnische Modellierung eines Force-Feedback-Simulators

Maik Ullmann Betreuer: Dipl.-Ing. Falk Ebert, Dipl.-Ing. Christian Hulsch 26.08.2011Studienrichtung: Antriebs- und Bewegungstechnik

Aufgabenstellung:

� Force-Feedback-Simulator für handgeführte ebene Mechanismen
� z.B. Türen, Klappen, Verdecke

� Abfahren einer vorgegebenen ebenen
Bewegungsbahn

� Nachbilden der Bedienkräfte

� Vorgaben

� CAD / MKS Modell
� Bewegungsgleichung der starren Maschine
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� Mathematische Auslegung
� Geschlossene Analytische Lösung

� Generalisierte Koordinate �

� Mathematische Auslegung
� Identifizierung der Kenngrößenverläufe
� Geometrische Skalierung von Mechanismen

� Antriebskonzept
� Steuerungs- und Regelungskonzept
� Sicherheitskonzept

� Simulationsmodell
� Verifiziertes Modell
� Bewegungsbahn und Kinetik des Referenzmechanismus
� Antriebsdimensionierung und Angebotserstellung

� Force-Feedback-Simulator zur haptischen Analyse ebener Mechanismen
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� Antriebskonzept

� Simulationsmodell

Ergebnisse:


