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1. Projektvorstellung

Schwungrad & Halterung: Fir Schwungrad & Halterung nutzten wir den 5. Projektplan
3D-Druck mit einem FDM-Drucker, um schnelle und kostengins- S esal =

Das Projekt , Selbstregelndes Schwungrad” im Rahmen des Moduls ,Mecha-

||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||

tronische Systeme 2" im 5. Semester des Studiengangs Mechatronik han- tige Profotypen zu erstellen. Das rotationssymmetrische

delt von einem Schwungrad, welches

durch einen Motor an einer Halterung

T

angebracht ist. Die Halterung ist an

einer Stelle mit dem Boden verbun-
den, kann aber entlang einer Ebene Die Halterung, ebentalls entworten £
um diesen Punkt rotieren. Durch ein in CAD, gewdhrleistet eine sta- ——
Gyroskop erkennt ein Arduino, ob bile, vibrationsfreie Verbindung =_
die Halterung senkrecht stehen. Sollte zum Boden und biefet flexible =
etwas die Halterung in eine Richtung Montageoptionen fir den Motor. Zwei spezielle
kippen lassen, kann das Schwungrad l6cher zur Betestigung des MPUG050 Gyroskops N ©® 2/ =
durch gezielte Drehungen dem entge- sorgen 1Ur eine prazise Montage des Sensors.
y genwirken und sich wieder senkrecht 6. Simulink
STT7T777777777777777777 aufstellen. 4. Software  SJIMUIlIN
Unser Programmplanung zielte daraut ab, das selbstregelnde Schwung- T:::::D
rad nach dem EVA-Prinzip (Eingabe, Verarbeitung, Ausgabe) zu steuern. e
2. Meilensteine Dies umtasste die Erfassung von Sensordaten (Eingabe), deren Verarbeitung j - Lo Sl A o v =
—— Mellenstein oot Start durch einen eigens entwickelten Re.g|er. und die j}:mg_[}’ e J “““““““““““““ —
28.09.2023 Projektstart Kick-off Veranstaltung GET-Fachpraktikum Umsefzung der berechnefen \/\/erfe I dle /\/\OTOF‘ — s
03.10.2023 Vorbereitung abgeschlossen Projektidee eingereicht und Projektplan erstellt SetUp(PWthF:ESUf Frequenz STGU@FUI’]Q (Ausgobe). E ] J:U]
17.11.2023 Planung abschlieRen Anforderungen, Systementwurf, CAD-Datein, Schaltplane, Bauteile bestellen . . . Drehrichfungsgeber
25.12.2023 Projekt umgesetzt Projekt fertig aufgebaut, Einzelkomponenten getestet und Programm fertiggestellt — | Im Emgqbebe.rem.h m.JTZTT.n ler' d|en MPUéOjO
18.01.2024 Projektmesse Tests erfolgreich bestanden, Dokumentation in Wiki&Video ! Ee.nsor/ 'megr'e.” in Simu ) e miftels eines vor e_ | r (+) B
Eingabevon inierten Bausteins, um prazise Beschleunigungs oD
Beschleungungsdaten / und Gyroskop-Daten zu erfassen. Der Regler e DN R | LT
3. Hardware dureh SenserPUGOE’O verarbeitete diese Daten, um die Motordrehge- : =
Motor: Das Projekt wurde begonnen mit dem Einsatz N schwindigkeit anzupassen. In der Ausgabephase
eines 12V DC Motors und eines L298N Motortreibers poiﬁji,ﬁjﬂ';;‘sﬂiu”n”gﬂais wurde die Motorsteuerung genau aut diese VWer- Regler
tur ein Schwungrad, jedoch zeigten sich Leistungsde- und ermittelung der Stellgrole |  te gbgestimmt. o
fizite. Eine Uberlegung war der Einsatz eines Nema I . B i ‘
1/ Schrittmotors, der sich aber autgrund seiner kom- h’i‘;‘;%g%en;f;”n Als Motor verwenden wir einen Nidec 24H Motor e : T S

(PWM/Drehgeschwindigkeit/ ~ mit integriertem Treiber. Die Herausforderung be-
Drehrichtung; Bremse)

v

plexen Ansteuerung als ungeeignet erwies. letzfend-
lich fiel die Wahl auf einen Nidec 24h Servomotor,
dessen integrierter Treiber eine unkomplizierte Imple-
mentierung erlaubte.

Au Median
Ar Filter

stand darin, ein PYWM:-Signal mit einer Frequenz
y von 15-25kHz zu erzeugen, im Vergleich dazu
hat ein normales Arduino PVWM Signal eine Fre-
Ende quenz von circa 500Hz. Dies |6sten wir mit der

Gyroskop: Das Gyroskop MPU6050, das sowohl ein Gyroskop

als auch einen Beschleunigungssensor integriert, liefert pré-
zise Daten Uber Orientierung, Beschleunigung und Rotati-
Xz, on. ldeal fir Bewegungsanalyse und Lagebestimmung,
e "*‘%’. wie in unserem Schwungrad-Stabilisierungsprojek,
7 kommuniziert es effizient via |2C-Bus mit Mikrocon-
trollern wie Arduino. Mit Unterstitzung der Simulink
Arduino Library lassen sich die Daten einfach auslesen
und im Regelkreis verwenden, um das Schwungrad senk-
recht zu halten.

AVR_PWM Library, um so die Motorgeschwin-

digkeit prazise zu regulieren. Jeder Bereich unseres Systems wurde durch
spezifische Komponententests Uberpritt, um Funktionalitét und Effizienz zu
gewdhrleisten.

4. Komponententests

Test- . ) .
. Bauteil Testinhalt Ergebnis Kommentar
r.

Einfacher DC-Motor Uber L298N Motortreiber ansteuern, ) ) ]
1 Motor ) Durchgefallen | Richtungswechsel nicht schnell genug méglich
schnelle Richtungswechsel

2 Motor Nema 17 Schrittmotor ansteuern, schnelle Richtungswechsel | Durchgefallen | Schnelle Ansteuerung der Phasen nur schwer maglich ohne zuséatzlichen Treiber
3 Motor Nidec 24h ansteuern, schnelle Richtungswechsel Erfolgreich Schnelle Richtungswechsel und prazise Steuerung gut méglich.
4 Halterung | Halterung mit wenig Reibung auf Basisplatte montieren Erfolgreich Mithilfe von 2 Stehkugellagern senkrechtes Aufstellen mit wenig Reibung bei Bewegung.

o ) ) ) Mithilfe eines Blocks aus dem Arduino Support Package, konnten alle Werte ausgelesen
& Gyroskop | Gyroskop auslesen und Werte in Simulink anzeigen Erfolgreich o .
und in Simulink angezeigt werden.




