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Im heutigen Zeitalter der Automobiltechnik ist das Zusammenspiel von Elektronik, Informatik und Mechanik

nicht mehr wegzudenken. Die Kombination dieser drei Fachgebiete ertffnet das relativ junge Gebiet der

Mechatronik. Im Bereich der Automobiltechnik wird die Mechatronik unter anderem eingesetzt um Schalt-

vorgange schneller und bequemer auszufiihren. Die ersten elektromechanischen Kupplungssysteme, bei

denen die G&dnge noch manuell gewechselt wurden, waren bereits ein grosser Schritt Richtung neuem

Fahrkomfort. Heute jedoch setzen vollautomatische Schaltgetriebe neue Massstéabe.

Ziel

Das Ziel der Arbeit war es, ein
Funktionsmodell einer mechatro-
nischen Betatigung einer Autoge-
triebekupplung zu entwickeln.
Dazu sollen bereits bestehende
Kupplungssysteme studiert und
verstanden werden. Die daraus
erhaltenen Erkenntnisse sollen in
die Entwicklung des Kupplungs-
systems mit einfliessen. Das ent-
wickelte Funktionsmodell soll als
Demonstrationsobjekt dienen und
als Grundlage fur weitere Projekt-
arbeiten zur Verflgung stehen.

Vorgehen

Bereits im Vorfeld zur Bachelor
Thesis wurde ein Getriebe inkl.
Kupplung organisiert um darauf
aufbauend einen mechatroni-
schen Kupplungsaktuator zu ent-
wickeln.

Nachdem die Recherchen Uber
bestehende Modelle getatigt wa-
ren, wurden in einem weiteren
Schritt  wurden verschiedene
Maglichkeiten betreffend der Sen-
sorik, Steuerung/Regelung, Kupp-
lungsbetatigung und Ubertragung
erarbeitet. Aus den verschiedenen
Losungsansatzen wurden drei
verschiedene Varianten ausge-
wertet. Auf der Entscheidungs-
grundlage des Paarvergleichs er-
folgte die weitere Ausarbeitung
einer Losungsvariante. Dazu ge-
horte das Konstruieren der me-
chanischen Bauteile ebenso wie
die Entwicklung der elektroni-

schen Komponenten und das Pro-
grammieren des p-Kontrollers.

Resultate

Um Warmeausdehnung und Ver-
schleiss automatisch ausgleichen
zu kdnnen, wird eine hydraulische
Betéatigung verwendet. Es zeigte
sich, dass bei einem sehr dynami-
schen Aktuator die Druckverluste
in der hydraulischen Leitung unbe-
dingt beachtet werden mussen.
Die Ansteuerung der Hydraulik er-
folgt Uber eine Kurbel mit Pleuel.
Dadurch kénnen entscheidende
Vorteile fr die Beschleunigungs-
phase des Aktuators erzielt wer-
den.

Der verwendete DC-Motor wird
mit einer Maxon Motorsteuerung
angesteuert. Diese Motorsteue-
rung erhalt ihre Befehle von einem
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Mikrokontroller

Blockschaltbild der Steuerung

Olimex p-Kontroller, welcher das
ganze System steuert und regelt.
Wegen zu langer Lieferfristen
konnte das System nicht mit dem
gewlnschten Motor aufgebaut
werden. Dies hatte zur Folge, dass
die erforderliche Dynamik nicht
erreicht werden konnte. Trotzdem
konnte ein Funktionsmodell entwi-
ckelt werden, welches als gute
Grundlage fur weitere Projekte
dienen wird.
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