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Funktionserprobung von aktiven Wankstabilisatoren

Produkt kennenlernen Erfahrungen sammeln Optimierungen umsetzen

Neue Produkte ergeben neue Erste Priferfahrungen mit Konkrete Umsetzung in neue
Prufanforderungen flexiblen Prufaufbauten sammeiln Pruftechnologie
A FailSafe A Betrieb von zwei Systemen parallel A Méglichkeiten der Automatisierung
A Eunktion (Mechatronik & mechanische nutzen

Belastung) A Standardisierung der Versuche

A Performance
A Hoher Bedienaufwand
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Anforderungen an den neuen Funktionsprufstand

7 E—

¢ Temperaturbereich

Gegenkraftanlage Bordnetzsimulation

A Weg (bis 5Hz) +-125mm A Strom +-100A

A Weg (bis 20H2) +-20mm A Spannung 0..80V

A Geschwindigkeit +-4m/s A Klemmensteuerung je 2x Kl. 15, 30, 40
A Gegenkraft (statisch) +-20(32)kN

A

Gegenkraft dynamisch +-18kN

\i; Pruflingsgeometrie / - Verstellbereich

A Effektiver Hebelarm 100 ..410mm
; A Koppelstangenlange 50 .. 470mm
: A Lagerabstand 500 .. 950mm

A

A

Kraft / Weg
Folgeregelung
Storgroéfienregelung
Ohne lteration

Spurbreite 800 .. 1600mm Ohne Identifikation
Pfeilung -25 .. 25°
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Funktionsdiagramm ERC Funktionsprifstand
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ZF Softwarebaukasten aus dem Projekt Active Kinematic Control
(AKC)

@ Visual Studio

Parameters and Test schedule
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GAP Analyse

Was ist vorhanden Was fehlt

A Schnelle hydraulische
Gegenkraftanlage

A Testablaufsteuerung

A Restbussimulation
A Regelung ohne lteration

A Diagnose / Fehlerspeicher
A Integration in die bestehende

A Steuergeratedaten tiber XCP Toolkette

1/

f. ’ ‘J
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A Performante Datenschnittstelle ins

A Ansteuerung von Peripherie
9 b CANoe

A Klimagerat

A Bordnetz
A Planung und Umsetzung des

Maschinenbaus
A Einfacher PID Regler auf FPGA Basis
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Integration der neuen Systeme in die bestehende Toolkette
-Netzwerktopologie

(CZF7) (1aBG )
Firmen-

netzwerk
P Ethernet N | Ethernet
N N
i::N ET-API ‘aci E *ch ‘g
arameter 3 & 8 5
Anlager)steuerung T i i T
Statussignale
Ethernet
FDX Schnittstelle
Sollwerte
Messsignale \l/
CAN Analoge [ Safety ]
FlexRay Messverstarker SPS
EtherCAT
Feldbus-
klemmen
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Weitere Herausforderungen

statisch / dynamisch aktiv / passiv
Stor- / Fihrungsverhalten Steifigkeit
Kraft-/ Wegregelung Software
unterSChl?d“Che . Var!lerende effektiver Hebelarm
Lastfalle Pruflingseigenschaften Spurbreite

b

— Pendelstltzenlange

Pfeilung
Temperaturbereich Priflingsgeometrie
Messtechnik Querkraftaufnahme

Regelung Hydraulik
keine Iteration Zentralhydraulik (210 bar)
keine ldentifikation
.NET-API
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