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Zur Berechnung von rdumlichen Zahnflanken muf3 deren CanogusHor
Fertigung simuliert werden. Die Zahnflanke wird fur die
Tragfahigkeitsberechnung einschliellich den Krimmungen
(Fundamentalformen) bendtigt.

Die Werkstuckflache ist die Hullflache der Werkzeugflache.
Die Maschinenkinematik bestimmt den Zwanglauf zwischen
Werkzeug- und Werkstticksystem. Fir die Berechnung der
Fundamentalformen werden die Geschwindigkeiten und
Beschleunigungen bendtigt.
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Jede Werkzeugmaschine wird als
,,Kinematische Kette*, bestehend aus Dreh- und
Schubgelenken dargestellt.

Die Bewegung zwischen Werkzeug und
Werkstuck wird durch die Hintereinander-
ausfuhrung der Achsentransformationen
berechnet

= Transformation der Koordinaten vom ’ x(u.v)
a8 e By Werkzeugsystem (X ) ins Werkstiicksystem (X ).
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@?ﬁ% Die _Verwendung von_Quaternionen statt Dr_ehmatrizen, >
&% schlielt Probleme bei der Riicktransformation aus! \
Die Theorie ?(t) = 1(t) + Q(t) X Q(t) X(u,v)

Geschwindigkeiten und Beschleunigungen werden liniengeometrisch
als Winder dargestellt.

Idee: Die Bewegungswinder im Gangsystem darstellen und im Gangsystem ableiten!
X, = Q(t)(V, + dx X +X,)Q(t) X, = Q(Vo,t + X +® XX+ 20xX, +Ox (V, + DX X))Q
Bewegungswinder : b =(&,7, ) b, =(®,.,,) ®=2QQ,

Differentiation bei zusammengesetzten Transformationen und den Bewegungswindern:
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%, = t+T(T+TX) baus (f,T), baus (,T)
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b,=b+T'b=(G+T'®V+T (V+ox1))
b, =(b+T'D), =b, +T'hxb+T'b,

bs’tt =D, +'i_t5tt +'i't5t xb+2T'hx b, + ('i'tB xb)x b
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=Gleicher Formalismus fur Winder wie bei Geschwindigkeiten und Beschleunigungen
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