e Institute for System Dynamics
Prof. Dr.-Ing. O. Sawodny

University of Stuttgart

Germany

BA/SA/MA: Standsicherheit eines
Grofiraummanipulators unter
Beriicksichtigung der Dynamik

Hintergrund & Motivation

Im Industrieprojekt mit der Magirus GmbH
wird ein digitaler Zwilling entwickelt, der
die Dynamik einer Feuerwehrdrehleiter mod-
elliert. Die Fahrzeuge miissen im Betrieb
abgestiitzt werden, sodass man die Leiter aus-
fahren kann. Dabei ist die Standsicherheit
ein grofles Thema: Die Leiterlinge wird im
Betrieb abhéngig von der Konfiguration so
begrenzt, dass man die Standsicherheit der
Drehleiter gewahrleisten kann. Zur Bestim-
mung dieser Grenzen werden bisher meistens

nur statische Berechnungen verwendet. In dieser Arbeit sollen nun Konzepte untersucht und
implementiert werden, die bei dieser Problematik noch zusétzlich die Dynamik des Manipula-
tors beriicksichtigen. Damit kénnen in Zukunft zum Beispiel Beschrankungen fiir Trajektorien

bestimmt werden oder die Ausladungsgrenzen eventuell optimiert werden.

Aufgaben

o Erstellen eines dynamischen Modells

¢ Untersuchung verschiedener Verfahren zur Bestimmung der Standsicherheit

unter Beriticksichtigung der Dynamik

e Implementierung, Simulation und Auswertung der Ergebnisse

Voraussetzungen

e Selbststandige und strukturierte Arbeitsweise
e Gute Kenntnisse in Dynamikmodellierung und Systemdynamik

e Gute Programmierkenntnisse in Matlab & Simulink

Die Arbeit kann in deutsch oder englisch verfasst werden.
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