
2.3 Kinetik der Spanneinheit
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Daten Kugelgewindetrieb

PSp 5 mm⋅:= d0_Sp 32 mm⋅:= ηSp_ant 0.9:= ηSp_abt 0.8:=

αSp atan
PSp

d0_Sp π⋅

⎛
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⎝
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:= Steigungswinkel

Cdyn_Sp 21600 N⋅:= Cstat_Sp 40000 N⋅:= αSp 2.847 °⋅=

mSpm 0.62kg:= Masse der Spindelmutter

Hub_gesSp 260mm:=

LSp Hub_gesSp 100mm+:= LSp 360 mm⋅=

Masse der Spindel
mSp LSp 5.45⋅

kg
m

⋅:=
mSp 1.962kg⋅=

Trägheitsmoment der Spindel
JSp 6.05

kg cm
2

⋅

m
⋅ LSp⋅:=

JSp 2.178 kg cm
2

⋅⋅=

MSp_R 1.2 N⋅ m⋅:= Reibmoment (Lagerreibung, Dichtung, Leerlaufmoment)

Daten Motor:

JMo 0.000870 kg⋅ m
2

⋅:= mMo 10.3 kg⋅:=

JBr 0.00055 kg⋅ m
2

⋅:=

M0_Mo 5.5 N⋅ m⋅:= MMo_max 18 N⋅ m⋅:=



Daten Linearführungen:

mFw_hor 0.25 kg⋅:=

Daten Spanneinheit:

mSpEH 25 kg⋅:=

JBC_Cz 5 kg⋅ cm2
⋅:= mBC 3kg:=

mC 3 kg⋅:=

Daten Linearführungen:

FRx 150 N⋅:=

FRy 50 N⋅:=

Kinematik Spanneinheit:
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Weg, Geschwindigkeit, Beschleunigung der Koppelstange BC im Schwerpunkt (x-Richtung)
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Weg, Geschwindigkeit, Beschleunigung der Koppelstange BC im Schwerpunkt (y-Richtung)
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Weg, Geschwindigkeit, Beschleunigung der Spanneinheit (y-Richtung)

yB φ( ) BC sin φ t( )( )⋅:=
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Weg, Geschwindigkeit, Beschleunigung des horizontalen Führungswagen (x-Richtung)
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Winkel, Winkelgeschwindigkeit, Winkelbeschleunigung des Antriebs (Motor, Bremse, Spindel)
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Skizzen der freigemachten Teilsysteme:



Teilsystem 3: horizontaler Führungswagen

Teilsystem 1: Spanneinheit

Teilsystem 2: Koppelstange BC

Teilsystem 4: rotierender Antrieb, Motor/Bremse/Spindel

Jant JMo JBr+ JSp+:= Trägheitsmoment des gesamten rotierenden Antriebs (Motor, Spindel, Bremse)

Jant 1.6378 10 3−
× kg m
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⋅⋅=

Randbedingungen:
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Bewegungsgleichungen (DGL):

Bewegungsgleichungen Teilsystem 4: Motor/Bremse/Spindel

Jant 2t
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Bewegungsgleichungen Teilsystem 3: horizontaler Führungswagen
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Bewegungsgleichungen Teilsystem 2: Koppelstange BC

JBC_MP φ( ) JBC_Cz mBC BC sin φ t( )( )⋅( )2⋅+= Trägheitsmoment der Koppelstange BC um den Momentanpol
(MP)

JBC_MP φ( ) 2t
φ t( )d

d

2
⋅ FC_dyn φ( ) cos φ t( )( )⋅ BC⋅ sin φ t( )( )⋅ FB_dyn φ( ) BC⋅ cos φ t( )( )⋅− mBC g⋅

BC
2

⋅ cos φ t( )( )⋅−=

mBC 2t
yBC_S φ( )d

d

2
⋅ FC_dyn φ( ) sin φ t( )( )⋅ FB_dyn φ( ) sin φ t( )( )⋅− mBC g⋅−=



mBC 2t
xBC_S φ( )d

d

2
⋅ FC_dyn φ( ) cos φ t( )( )⋅ FB_dyn φ( ) cos φ t( )( )⋅−=

Bewegungsgleichungen Teilsystem 1: Spanneinheit
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