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60.000 Mitarbeiter weltwelt in 49 Landern
an Uber 300 Standorten, davon 17.000
Mitarbeiter in Europa

Umsatz: ca. 13 Mrd. US-$ Umsatz

Diversifizierter Hersteller in der Antriebs-
und Steuerungstechnologie

Ca. 3.200 Produktlinien mit iber 1 Mio.
Produkten



Parker Systems Engineering
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Anwendung




Vorgaben

 Positionen
e Gesamthub: 100 mm
» Eingefahren: 0 mm

 Wechselstellung: 0 —50 mm
o Spannstellung: 55 —-98 mm

 Andruckkraft: 2.000—-14.000 N
 Uberkraft beim Auftreffen: max. 2.200 N

o Taktzeit
« Spann < Wechselstellung: 0,6 s —Parker



Hydrauliksystem
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Komponenten ’

o Zylinder: Parker HMI

» Kolbendurchmesser:
« Stangendurchmesser:

* Ventil: Parker D1FP
e Sprungantwort:

* Frequenzgang +/-5%S.:350

50 mm
28 mm

3,5 ms

* Regler: Parker Compax 3 Fluid

» Zykluszeit Regler:
e Programmiersystem:

125 s
CoDeSys

Hz /-3dB /-90°



Simulationsmodell

IST-Geschw
IST-Weg
SOLL-Geschw %&Summe
T v
A '1_'__)%
FederDaempferLos1 Kraft_Tatsachlich
Volunen3 P
SOLL-Kraft ' T *Summe1
Konstante3 v
T <« <«
Geschwindigkeitsdifferenz
® Schaltventil222 ® Schaltventil224 Kraftd Verenz
Signal3
Volumen2 Volumen6é
1 Signal27 Signal43
Mi‘ Foveentitapt 11 591 ) Signal11
egelventi "
Reglerumschaltung Signal10 PIDT11
Blasenspeicher1 ®
Volumen4
Produkt
3 1
° Signal28 * B
> + PIDT12
Signal2
® Schaltventil221 Konstante1
Volumen?7
RohrKonzParam1
DBVstatisch1
Volumen1
6 10 14 200
1
Nenner 2
Pumpe1 8 - ¢
FTaxt X
42
Hydr528igna|1 . % Kraft_aus_Druck1
$
Zaehl >
29 33 :IZF 37 ? T Erreechnet Kraft tiber Druck an A-und B-Seite
Hydro2Signal2
31

43

Signum2
»{signoF

Signal44

Signum1 Signalbegrenzung1
D
2 sian i
95 ax Y Signal38

Signalbegrenzung2
y -: Signal45



Ergebnisse 2.000 N
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Zeit/s
IST-Weg. Wert
IST-Geschw.Wert
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bis 120
bis 250

mm
mm's



Ergebnisse 14.000 N
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Zeit/s
-20 bis 120 mm
0 bis 250 mm/s
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Messungen nach Bau der Anlage

AR TEN TR ET TR EEEe T —————————

'
'
i
'
'
'
r
i

melbccccccccccleccccccccndeccccncccedeccccnnnna

B el e L L

e E R LR R

||||||

B el e

||||||

-536.5860

OFFSET

695.10: 1000N/DIV

Sollwert Kraft
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Soll-Position
680.4: 50mm/DIV
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Vergleich Ergebnisse
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Zeitls
IST-Weg Wert -20 bis 120 mm
IST-Geschw.Wert 0 bis 250 mmvs
0 bis 200 bar
1.Wert 0 bis 10000 :
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Zusammenfassung

e Vorgaben
e Simulation
* Vergleich Simulation / Messwerte

« Fazit: Hydraulische Systemsimulation
auch bei vergleichsweise einfachen
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Fragen / Diskussion

Danke fur Ihre Aufmerksamkeit



