B O Co/ I U M T o,

DIE TIROLER PRIVATUNIVERSITAT

Modellpriadiktive Regelung (MPC) eines elastischen Schlittens

Ansprechpartner: Thomas Auer (thomas.auer@umit-tirol.at)

Uberblick: Im Rahmen dieser Abschlussarbeit soll der Einsatz von modellpridiktiver Regelung
(MPC) fiir einen elastische gelagerten Antrieb mit 2 Schlitten untersucht werden. Oftmals kommen
fiir Punkt-zu-Punkt Uberfiihrungen sogenannte Double-S-Velocity-Profile zum Einsatz, welche die
Ausreizung der dynamischen Beschrankungen erlauben und damit hohe Durchsétze ermdglichen.
Fin unerwiinschter Nebeneffekt dieser Trajektorien ist oftmals die Anregung von Eigenfrequenzen
der Fertigungsanlagen, was zu Schwingungen fithrt. Miissen diese Schwingungen verhindert werden,
stehen unterschiedliche Konzepte zur Verfiigung: Die Planung von Trajektorien, welche die Eigen-
frequenzen nicht anregen, ist eine mogliche Herangehensweise (zB. mittels Trajektorienfilter [1]).
Oftmals wirken sich diese Planungsverfahren jedoch negativ auf die Verfahrzeiten aus und Verlang-
samen die betrachteten Prozesse. Eine alternative Losungsmethode liegt in der aktiven Ausregelung
der Schwingungen mit geeigneten Regelungsalgorithmen. In dieser Arbeit soll modellpradiktive
Regelung (MPC) zum Einsatz kommen, um sicherzustellen, dass eine Punkt-zu-Punkt-Uberfiihrung
am Ende schwingungsfrei ist. Zur Implementierung soll auf bestehende Toolboxen wie GRAMPC [2]
zuriickgegriffen werden. In dieser Art der Regelung werden immer Maschinenparameter bendtigt.
Da sich diese im Lauf der Zeit dndern kénnen, soll zuséatzlich ein Online-Parameterschétzer zum
Einsatz kommen. Damit soll erreicht werden, dass der Betrieb auch auf langere Sicht sichergestellt
werden kann.

Verfahrbereich Schlitten 1 Verfahrbereich Schlitten 2

>

Iy

Vereinfachte Darstellung der elastisch gelagerten Antriebseinheit

Aufgabenstellung:

o Einarbeiten in das Themengebiet der modellpréadiktiven Regelung
e Einarbeiten in das Themengebiet der Online-Parameteridentifikation

e Implementierung und Test der Regelungsalgorithmen in Simulation sowie am Priifstand
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