e L WL

i
|
m
4
!
|
!
i
|

4.3. Normierte U

‘agungsfunktion ( Bewegu ngsgeselz )

/

o

Tafel 4.2. Symmetrische normierte ~.§m~,_~._,§:..:.q_...‘.._:;,.n.w.c:e: Jitr die Rast-

By

- RRast- Bewegung

385 b civegungsan fgaben

Tafel 4.2 (Fortsetzung)
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Stoflen im Punkt B = A zwei Bewegungsabschnitte zusammen (s. Bild 454, c),
denen die NUF fi(t) und fa(z) zugeordnet sind, so leiten sich aus der Forderung nach
Stofi- und Ruckfreiheit sowie nach Stetigkeit der Ruckfunktion und héherer Ruck-
funktionen folgende Ubergangshedingungen fiir die NUF 1. bis m-ter Ordnung ab:
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[ierin steht das Pluszeichen, wenn heide Bewegun.ssabschnitte Gleich- oder Gegen-
laufabschnitte sind, andernfalls das Minuszeichen.

Die Iirfiilldng von Rand- und Ubergangshedingungen fiir die UF 1. Ordnung ist not-
wendig fiir cine stoffreie Abtriebshewegung (s. Bild 4.3). Tiir eine ruckfreie Abtriehs-
bewegung miigsen zusitzlich Rand- und %rm_ﬁ::m‘.m__mmm:m::mm: fiir die UT" 2, Oxd-
nung erfiillt sein. In Bild 4.7 ist eine symmetrische NUF dargestellt, die die Forde-
rungen nach Stofl- ynd Ruclkireiheit erfiillt. Fiir eine Rast-in-Rast-Bewe, ung ist in
i#(0) = @i(rp/n) = 0, und fiir die NUF 1. bzw.

den Anschlufipunkten §(0) = glapn) = 1

2. Ordnung gelten die Randhedingungen

0 =7 =0,
1740) = (1) = 0.
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b xpry heibl zp oder 1.



Definition des Bewegungsgesetzes Verfahrberelct Randwerte Links Randwerte Rechts | Max (nicht éiberall berticksichtig) = WPV FiexSchritt
‘am Eingang MotionLaw {ProfileStepAdr) Hub  Bareich | StGesch StBesch StRuck  EndGesch EndBesch EndRuck [MaxGesch MaxBesch MaxRuck méglich = méglich
Rast in Rast
Stillstand REST_IN_REST_LINEAR 2048 0 . i 0 0 0 1] 0 = = = X
Sinuslinie REST_IN_REST_SINE 2560 * * 1] o = o 0 = = = = X
Geneigte Sinuslinie REST_IN_REST_INCLINEDSINE 0 . * i} 0 = 0 0 = = = = x
Beschleunigungsoptimale geneigte Sinuslinie REST_IN_REST_SINEACC 3072 . . 0 0 = 0 0 = = = i X
Momentenoptimale geneigte Sinuslinie REST_IN_REST_SINETORQUE 3328 * ! o] 0 = 0 0 = = = = 2%
Sinoide von Gutman REST_IN_REST_GUTMANSINE 2816 - . 1] a = 1] 0 = = = = X
Modifizierte Sinoide REST_IN_REST_MOD_SINE 3840 v ¥ 0 0 = 1] o = = = = X
Modifziertes Beschleunigungstrapez REST_IN_REST_MOD_TRAPEZE ¥ 3584 b * 0 ] = 0 o = = = = X
Quadratische Parabel REST_IN_REST_POLY5 256 * * a = = 0 = = = = = x
Polynom 5. Ordnung REST_IN_REST_POLY? 2304 ¥ s 0 0 & 0 0 = = = = X
Polynom 7. Ordnung REST_IN_REST_POLYS £ 5120 i * 0 0 0 0 o 0 = = = X
Palynom 8. Ordnung REST_IN_REST PARABOLA 4864 * * 1] "] ] i 0 0 = = = X
Rast in Geschwindigkeit
Palynom 5. Ordnung REST_IN_VELOCITY_POLYS 512 4 * 4] ¥} = * 0 = = = =
Polynom 7. Ordnung REST_IN_VELOCITY_POLY7 768 * * 1] 1] 0 * 0 ] = = =
Geschwindigkeit in Geschwindigkeit
Konstante Geschwindigkeit CONSTANT_VELOCITY 1536 % * = o 0 = 0 0 = = =
Polynom 5. Ordnung VELOCITY_IN_VELOCITY_POLY5 1792 * % * 0 = " 0 = = = =
Polynom 7. Ordnung VELOCITY_IN_VELOCITY_POLY7 4086 * : . 0 0 * ] 0 = = =
Modifizierte Sincide VELOCITY_IN_VELOCITY_MOD_SINE 4352 * # . 0 = * 1] = = = =
Geschwindigkeit in Rast
Polynom 5. Ordnung VELOCITY_IN_REST_POLY5 1024 " * * o = 0 o = = = =
Poalynom 7. Ordnung VELOCITY_IN_REST_POLY7 1280 % = % 1] 0 0 o 0 = = =
Allgemeine Bewegung
Palynom 2. Ordnung COMMON_POLY2 16896 ¥ L & = = = = = = = =
Polynom 3. Ordnung COMMON_POLY3 17152 * * = = =
Polynom 4, Ordnung COMMON_POLY4 17408 . x = = =
Polynom 5. Ordnung COMMON_POLY5 16384 b 4 . . n
Polynom 7. Ordnung COMMON_POLY7 16640 ¥ 1 . = =
Polynom 8. Ordnung COMMON_POLYS 17664 L " . = =
Erweiterte Bewegung
Resultierender Hub
Geschwindigkeit 2. Ordnung (Startbeschl. Null) X_VEL_STARTACC 33280 = * " 0 = . = = = = =
Geschwindigkeit 2. Ordnung (Endbeschl. Null) X_VEL_ENDACC 33280 = * * = = . ] = = = =
Lineare Geschwindigkeit X_LINEAR_VEL 33024 = # # ] - . = = = = =
Lineare Beschleunigung X_LINEAR_ACC 32768 = " 3 . = = E = = = =
Resultierender Leitachsabschnitt
Beschleunigungsbeg. Bewegung (Trapezprofil) X_FIT_VEL_TRAPEZE_ALIM 7000 a = . = = . = = % . =
Beschleunigungsbeg. Sinuslinie X_FIT_SINE_TRAPEZE_ALIM 28928 * = . = = * = = . i =
. Ruckbegrenzte Bewegung (Trapezprofil) X_FIT_ACC_TRAPEZE_JLIM 29184 ¥ = * = = * = = * * -
Sonstige -
Geschwindigkeitsbeg. Polynom 5. Grades X_MOTION_IN_MOTION_POLY5_VLIM 24576 " * * . = 1 k = * = &
Uberschwingungsfreies Polynom 5. Grades X_MOTION_IN_MOTION_POLY5_SLIM 24832 4 = z 0 = x 4] = = = =
_ Beschleunigungsbeg. (Trapezprofil) X_VELOCITY_IN_VELOCITY_TRAPEZE_ALIM 20480 - - o 0 = n 0 = ¥ b =
Punktetabelle
Kurvenscheibe CAMTABLE_1 1.8 . * = = = = = = = = =
|Legende
0 Explizit 0

* Benutzerdefiniert
= Automatisch berechnet




