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Referat:
Die experimentelle Modalanalyse (EMA) gehört bei Werkzeugmaschinen für die Be-
schreibung des strukturdynamischen Verhaltens seit Jahren zum Stand der Technik.
Ergebnisse sind die Eigenfrequenzen, modalen Dämpfungen und Eigenschwingfor-
men (modale Parameter), auf deren Basis die Verantwortlichen eine Schwachstel-
lenanalyse durchführen sowie evtl. erforderliche konstruktive Verbesserungsmaßnah-
men (sog. Strukturmodifikationen) für das untersuchte Produkt oder dessen Nachfol-
gemodell erarbeiten müssen.

Mit dem erweiterten Workflow zur Virtual Reality (VR)-unterstützten Modalanalyse
erfolgt im Hinblick auf die Optimierung von Werkzeugmaschinen die Verbindung der
experimentellen Eigenschaftsanalyse mit der Virtuellen Realität. Aufgezeigt wird, wie
VR-Technologien eine EMA vor, während und nach der Messung unterstützen. Durch
die Implementierung von Algorithmen zur direkten und inversen Strukturmodifikation
in eine VR-Szene können bei der Auswertung einer EMA geeignete Optimierungs-
maßnahmen mit allen Beteiligten in einer Arbeitsumgebung quantitativ beurteilt und
gemeinsam festgelegt werden.
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Abstract:
The experimental modal analysis (EMA) is a state of the art method for the cha-
racterization of the structural dynamic behaviour of machine tools. Results are the
eigenfrequencies, modal damping values and mode shapes (modal parameters). Ba-
sed on these data responsible persons have to perform a weak-point analysis in order
to decide on improvement measures (so-called structural dynamic modifications) for
the investigated product or follow-up machines.

With respect to the optimization of machine tools, the extended workflow for virtual
reality (VR)-assisted modal analysis allows the connection of experimental property
analysis and virtual reality. It is shown how VR technologies can support an EMA
prior to, during and after the measurement. By the implementation of algorithms for
the direct and inverse structural dynamics modification within a VR scene all persons
involved are enabled to determine applicable and quantifiable optimization steps in
one working environment.
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