Interview mit Uwe Simon, Simon Modellierungen

,Hochdynamisch

und elegant”

Was ist eigentlich mit dem Begriff Green Automation in Motion gemeint und was hat er mit der Robotik
zu tun? Das Fachmagazin ROBOTIK UND PRODUKTION hat Uwe Simon, Geschéftsfiihrer des Unterneh-
mens Simon Modellierungen, um Aufkldrung gebeten.

ROBOTIK: Herr Simon, kénnen Sie er-
klaren, wofir der Begriff Green Auto-
mation in Motion steht?

Uwe Simon: Dieser Begriff hat durchaus
eine Zweideutigkeit. In erster Linie be-
schreibt er eine Automatisierung mit ele-
gantem Bewegungsdesign, wodurch Ener-
gieeinsparungen im mittleren zweistelligen
Prozentbereich zu erreichen sind. In zweiter
Linie besagt er, dass eine griine, weil res-
sourcensparende Automatisierung generell
langsam in Bewegung kommt.

ROBOTIK: Was verstehen Sie unter ele-
gantem Bewegungsdesign?

Simon: Maschinen und Roboter misssen
fur die Massen, die sie bewegen, mit der
nétigen Energie versorgt werden. Wenn
wir uns hier die Natur zum Vorbild neh-
men, stoBen wir auf sehr effiziente Gro-
Ben- und Massenverhéltnisse. Z.B beim
Menschen — wir entwickeln automatisch fir eine gewisse Tatigkeit
den gunstigsten Bewegungsablauf, und suchen uns abhédngig von
der Bewegung gleichzeitig einen geschickten Standpunkt, z.B. um
ein Mébelstiick auf einen LKW zu laden. Genau dieses Verhalten
kann man natdrlich auch einem Industrieroboter abverlangen. Bei
leichten Objekten kommt es vor allem auf die eigene bewegte
Masse an, wieviel Energie man braucht. Industrieroboter mit
einem Eigengewicht bis zu einer Tonne haben aber durchaus ein
paar hundert Kilogramm schwere Massen zu bewegen. Dann
kommt es sehr auf das Zusammenspiel der bewegten eigenen

Uwe Simon ist Uberzeugt: Bei der Bahnplanung
ldsst sich einiges von der Natur abschauen.
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Massen und der Last an. Als Mensch
wéhlt man hier automatisch einen ener-
giesparenden Bewegungsablauf.

ROBOTIK: Das heiB3t Sie versuchen,
die Natur und den Menschen nach-
zuahmen?

Simon: Ja, aber natlrlich nicht eins zu
eins, sondern wir Gbernehmen nur die
gleichen Prinzipien. Man hat lange ge-
glaubt, dass man mit méglichst weichen
Bewegungen nicht so viel Energie ver-
braucht, das ist aber nur zum Teil richtig:
In erster Linie bendtigten Bewegungen
mit méglichst konstanten Geschwindig-
keiten Uber ldngere Strecken weniger
Energie. Das folgt schon allein aus der
einfachen Formel E = 1/2 m v2 welche ja
besagt, dass der Energiebedarf mit der
Geschwindigkeit quadratisch ansteigt.
Hinzu kommt, dass Reibungskréfte mit
héheren Geschwindigkeiten auch ansteigen und einen héheren
Energiebedarf verursachen. Genau hier setzt unser Konzept Green
Automation in Motion an. Wir betrachten dabei eine Maschine
von der Mechanik (ber den meist elektrischen Antrieb bis zur
Steckdose, also das gesamte mechatronische Modell. Dann sehen
wir uns die bendtigten Bewegungen an und nutzen alle Freiheits-
grade, um sie energieschonender zu gestalten. Als Basis nehmen
wir eine méglichst einfache mathematische Funktionenklasse, so-
genannte gegldttete lineare Splines, bei welcher uns eine kaska-
dierte Anpassung erlaubt, gleichzeitig sowohl die Maximalge-
schwindigkeiten als auch die Maximalbeschleunigungen automa-
tisch zu deckeln. Es ist ein bisschen wie bei einem asiatischen
Kampfsportler, der sich hochdynamisch und elegant bewegt: Das
geht nur, indem man all seine Geschwindigkeiten im Zaum hélt
und auch mit den Beschleunigungen haushaltet.

ROBOTIK: Wie bewerkstelligen Sie das bei den vielen Frei-
heitsgraden, die eine Maschine oder ein Roboter bietet, da sie
ja fast beliebige Dynamiken fahren kénnen?

Simon: Genau da setzen wir an und vereinfachen rigoros unser Mo-
dell. Zuallererst beschreiben wir die Bahn oder die Bewegungen der
beteiligten Achsen geometrisch, das heiBt wir setzen die Achswinkel
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und -positionen oder Bahn-
koordinaten in Bezug zum
Bahnparameter, der die
Bahnldnge beschreibt, oder
bei Kurvenscheibenmaschi-
nen zur Leitachsposition. Da-
durch reduziert sich die ge-
samte Dynamik nur auf das
Verfahren dieses einen Bahn-
parameters oder der Leit-
achse, welche in vielen Féllen
ein einfaches Rampenprofil mit hauptséchlich konstanter Geschwin-
digkeit abféhrt. Alle Achsbewegungen bleiben dabei vollstdndig ko-
ordiniert und durch die geschickte Wahl der Beziehung zwischen
Einzelachsbewegung und Bahnparameter oder Leitachsposition ist
die gesamte Bewegung letztendlich energiesparend.

ROBOTIK: Sie modellieren dabei die Maschine oder den Ro-
boter mechatronisch. Wie stellen Sie sicher, dass diese Mo-
delle mit der Realitat libereinstimmen?

Simon: Um unsere Modelle mit der Wirklichkeit abzugleichen, be-
trachten wir die Strom- und Drehzahlverldufe der beteiligten Moto-
ren und Regler. Damit lassen sich die unbekannten Modellparameter
trimmen, um eine méglichst groBe Ubereinstimmung zwischen Mo-
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Um unsere Modelle mit der
Wirklichkeit abzugleichen, betrachten
wir die Strom- und Drehzahlverldufe
der beteiligten Motoren und Regler.

des Unternehmens Simon Modellierungen
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dell und Realitét zu erhalten.
Zum Einsatz kommt hier vor
allem die Software Servosoft
der kanadischen Firma Con-
trolEng, mit welcher man den
mechatronischen ~ Antriebs-
strang gut abbilden kann. Wir
haben unser Verfahren zur
energiesparenden Bewegung
patentieren lassen und bieten
dieses einschlieBlich der zuge-
hérigen Software-Tools Herstellern von PLM-Software und Motion-
Control-Steuerungen an. Auf diesem Weg wollen wir die Idee des
energiesparenden Bewegens mdéglichst weit streuen. AulBerdem rea-
lisieren wir unser Verfahren gerade innerhalb des Servosoft Optimi-
zers, um schon beim Auslegen des Antriebsstrangs entsprechende
Méglichkeiten zur Energieeinsparung zur Verfligung zu haben.

Uwe Simon, Geschdftsfiihrer

ROBOTIK: Vielen Dank fiir das Gesprach.

Firma: ~ Simon Modellierungen

www.green-automation-in-motion.de
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