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Lösung:  
Vermessen der defekten Nockenwelle

zur Ermittlung der Konturdaten
↓

Inverse Kurvengetriebeberechnung
Ermittlung der Antriebsfunktionen:

Werkzeug: linear verfahrende Schleifscheibe
Werkstück: rotierende Nockenwelle

↓
Bearbeitung des Ersatzteils auf einer

Präzisionsbearbeitungsmaschine

Problem:
• Ersetzen einer defekten Nockenwelle, z.B. in einer Druckmaschine
• die zur Herstellung nötigen Kurvenkonturdaten sind nicht vorhanden

1. Importmodul
Winkel / Grad Abweichung / mm

Einlesen der
Ausgangsdaten

in Mathcad

Vervollständigung

der Ausgangsdaten

bei Unvollständigkeit

Erzeugen eines gleichmäßigen, 

selbstdefinierten Winkelabstandes

• Erzeugen eines Importmoduls zur Verarbeitung unterschiedlicher Ausgangsdaten auf ein einheitliches 
Datenformat

• Aufbereitung und Vergleich mathematischer Funktionen (z.B. Interpolation mittels einer Spline Funktion 
oder Approximation mittels einer Fourierreihe) zur Beschreibung der Punktmange und deren Ableitungen

• Berechnung des Krümmungsradius der Kurvenkontur

• Ermittlung der Antriebsfunktion für das Werkzeug (Schleifscheibe) und das Werkstück (Nockenwelle)

• Optimierung der Werkstückantriebsfunktion

• Bearbeitung von sieben vorgegebenen unterschiedlichen Kurvenkonturen: Druckwalze1, Druckwalze2, 
Nocken, NockenA, NockenE, Polygon, Pumpennocken

konkrete Aufgabenstellung:

2. mathematische Funktion

Interpolation mit Hilfe eines kubischen Splines, da:

• zu bearbeitende Kurvenkonturen erfordern keine Approximation

• die zur Approximation notwendigen Toleranzen sind nicht gegeben

3. Krümmungsradius

Grund: Ermittlung des maximal einsetzbaren Schleifscheibendurchmessers:

 bei konkaven Kurvenkonturbereichen (negativer Krümmungsradius) muß der 

 Schleifscheibendurchmesser (siehe Skizze) begrenzt werden (siehe Formel)

4. Antriebsfunktion 5. Optimierung

Problem: der maximal erlaubte Beschleunigungskennwert der

   Präzisionsbearbeitungsmaschine wird  von der linear

   verfahrenden Schleifscheibe rechnerisch überschritten

Erstellung einer optimierten Drehzahlfunktion


