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PRODUKTENTWICKLUNG
SIMULATION UND VIRTUELLE INBETRIEBNAHME 

Zum einen lassen sich eingesetzte Kompo-
nenten wie der Antriebsmotor, die Stelltech-
nik oder mechanische Übertragungselemen-
te im Antriebsstrang variieren, zum anderen 
ist es durch die Modelltreue zu realer Stell-
technik möglich, achsspezifische Parameter 
wie Reglereinstellung oder sollwertseitige Be-
grenzungen einzustellen und die Regelkreise 
virtuell in Betrieb zu nehmen. Aus der Simu-
lation heraus lassen sich dabei Zielkriterien 
des Entwurfs (z.B. Energieverbrauch, Sys-
temdynamik, Genauigkeit) als Basis zur Op-
timierung ableiten. Durch Kombination mit 
der ebenfalls im Projekt realisierten NC-VR-
Maschinensimulation lässt sich der Mehrwert 
in der VR‑Umgebung in Relation zu einer ge-
forderten Bearbeitungsaufgabe bzw. einem 
eingesetzten NC-Programm nutzen und Er-
gebnisse anschaulich darstellen.

Um einen breiteren Einsatz virtueller Prototy-
pen in der Produktentwicklung zu ermöglichen  
gilt es, wesentliche Kerneinheiten des Produk-
tes mit einem höheren Modellierungsgrad hin-
sichtlich der Funktionalität abzubilden. Für die 
Werkzeugmaschine sind die elektrischen An-
triebe mit zugehöriger Mechanik, insbesondere 
die Vorschubachsen, beispielhaft herausgegrif-
fen worden. Deren Funktion hat Einfluss auf we-
sentliche Eckdaten der Maschine wie z.B. die 
Span-zu-Span-Zeit, Leistungsaufnahme oder 
Genauigkeit. Die realisierte Antriebssimulation 
umfasst hier neben dem eigentlichen Antriebs-
motor eine Abbildung eingesetzter industrieller 
Stelltechnik und auch eine ggf. schwingungs-
fähige Mechanik um Rückwirkungen auf den 
Antrieb wiedergeben zu können. Somit können 
in der Entwurfsphase verschiedene regelungs-
technische Aspekte vorab untersucht werden. 
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kÓ1=16.651·106 N/m
dÓ1=2.5·103 N·s/m

kÓ2=55.716·106N/m
dÓ2=10·103 N·s/m

reduzierte Masse
ml2=405 kg

reduzierte Masse
ml1=360 kg

reduziertes Trägheitsmoment
Jm=2871·10-6kg·m2

(entspr. Masse 1135 kg)
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