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Werkzeugmaschinen sind meist ausschlieldlich positionsgeregelt, obwohl sich aus der
Kraftregelung wesentliche Vorteile flr die Fertigung ergeben. Die meisten
kommerziellen Steuerungssysteme bieten keine Kraftregelung an. Um Werkzeug und
Werkstuck zu schonen sowie Prozesstabilitat und Qualitat zu erhdhen, hat diese
Arbeit das Ziel, eine Kraftregelung in das Steuerungssystem TwinCAT zu integrieren
und damit an der Hexapodwerkzeugmaschine Felix | praxisrelevante Beispielprozesse
umzusetzen.
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Komplexitat
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