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integrierte hydraulische Antriebe — Merkmale

300bar konstant




LCMGE

LINZ CENTER OF MECHATRONICS GMBH

integrierte hydraulische Antriebe — Merkmale

e Konstantpumpe

e drehzahlvariabler Elektromotor I I

|
* Verzicht auf Servo- oder Proportionalventile

» kompakte Bauweise
» geschlossene Systeme maoglich

» keine oder wenig Hydraulik erkennbar
(,hidden hydraulics®)
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung
Steuerung
» Widerstandssteuerung

* Prop- & Servoventile
——

konv. Hydraulik
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung

Steuerung Energiebereitstellung
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* Prop- & Servoventile o Elektromotor
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung

Steuerung Energiebereitstellung

% konv. Hydraulik
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integrierte hydraulische Antriebe — energetische Betrachtung

Steuerung Energiebereitstellung
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integrierte hydraulische Antriebe — Regelung & Steuerung

 einfache Einbindung in Steuerungs- & Regelungsumgebung

» keine spezielle Elektronik erforderlich (Servo-/Propventiltechnik)
* Druck- und Volumenstromregelung einfach umsetzbar

* Regler direkt in Servoantrieb integrierbar

 Reduktion der erforderlichen Schnittstellen

LINZ CENTER OF M\ TRONICS GMBH
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integrierte hydraulische Antriebe — Komponenten

* Einsparung aufwendiger Ventilschaltungen

e geringe TankgrolRen

 geringe Verlustleistung = meist keine Kuhlung erforderlich
 einfachste Ventiltechnik (Schaltventile)

» geringere Anzahl an Komponenten - Montageaufwand, Komponentenrisiko
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integrierte hydraulische Antriebe — Systemintegration

» Verrohrungsaufwand kann erheblich reduziert werden
 deutlich geringerer Platzbedarf
 deutlich geringere Tankgrof3en

e annahernd freie raumliche Anordnung der Komponenten

LINZ CENTER OF MECHATRONICS GMBH
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integrierte hydraulische Antriebe — Hydraulikfluid

« geringere Anforderungen an Olreinheit (keine Servoventile)
« geringere Fluidtemperaturen dadurch wesentlich hohere Ollebensdauer

 geringere Fluidmenge (Kosten, Auflagen flr Brandschutz &
Umweltvertraglichkeit)

C/\ [ Tankvolumen

o W72 Entnahmevolumen
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konv. Hydraulik integr. Hydraulik



I CM@ osterreichs nr. 1 in der
LiwE CENMTER Mi L5 G

angewandten mechatronikforschung

OF MECHATROM LAjsley

Vergleich mit elektromechanischen
Antrieben



L CM \J
\ )
LINZ CENTER OF MECHA

TRONICS GMBH

Integrierte hydraulische Antriebe —

Vergleich mit elektromechanischen Antrieben

 hydraulisch kdnnen hohe Kréafte verwirklicht werden
 hydraulische Antriebe haben geringeren Verschleil3

* bei integrierten hydraulischen Antrieben geringere Komplexitat der
mechanischen Bauteile

 bei integrierten hydraulischen Antrieben annéahernd freie raumliche
Anordnung der Komponenten
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Anwendungsmaoglichkeiten & Beispiele
integrierter hydraulischer Antriebe
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geschlossener integrierter hydraulischer Antrieb

load force (elastomer blocks) h
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mobile integrierte
hyd raulische Antriebe Zuverlassigkeit trifft Unabhangigkeit

Die akkubetriebenen elektro-hydraulischen
Rettungsgerate von WEBER-HYDRALULIK

Zylindergehause und Hopfsilck

Gewicht- und raumsparend aus hochfester Aluminiumlegierung
durch schlanke Form mit verschleilfester
Oberflache
4 3 Arme aus hochvergiitetem Werkzeug-
FAN | Arme mit Innenriffelung stahl,die dber die ganze Linge zum
SN / zum Quetschen Spreizen belastet werden kiinnen

Quelle: REHAU GmbH Quelle: LUKAS Hydraulik GmbH
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geschlossener integrierter —

hydraulischer Antrieb 9 L
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Quelle: Voith Turbo H+L Hydraulik GmbH&Co. KG
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Integrierte hydraulische Antriebe
Druckversorgungen

Quelle: Bosch-Rexroth AG
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Herausforderungen bei der
Entwicklung integrierter
hydraulischer Antriebe
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Herausforderungen bei der Entwicklung integrierter hydraulischer Antriebe

* Mechatronisches System (Denken im Gesamtsystem)

» Beherrschung unterschiedlicher Disziplinen erforderlich (Elektrische-
und hydraulische Antriebstechnik, Regelungs- und Steuerungstechnik)

» Benefit dieser neuen Technologien bei entsprechendem know-how der
Regelungs- und Steuerungstechnik optimal nutzbar
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LCM und integrierte hydraulische
Antriebe
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LCM und integrierte hydraulische Antriebe

» Langjahrige Erfahrung bei der Entwicklung integrierter Antriebe
» Beherrschung samtlicher Disziplinen auf h6chstem Niveau

» von der Grundlagenforschung Uber die technische Entwicklung bis hin
zur betreuten Serieneinflihrung

« Uberfilhrung neuester Forschungsergebnisse in technisch realisierbare
Losungen

 moderne Labor und Versuchseinrichtungen
« Simulationsunterstttze Entwicklung

» Herstellerunabhangigkeit
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