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Uvod

Obvykla manipulace s jerabem bez inteligentniho rizeni
e kyvani bfremene

* dlouhé ustalovani po dokonceni pohybu

* obtizné presné polohovani

* zkusenost obsluhy

Manipulace s jerabem s nekyvavym rizenim
* nekyvavy pohyb bremene nezavisly na obsluze
e presnejsi a rychlejsi manipulace s bremenem

e urychleni prace, a tim snizeni nakladu



Uprava konstrukce laboratorniho
modelu

Plivodni laboratorni model (Fizeno D-Space):




Uprava konstrukce laboratorniho
modelu

—> pohon voziku lankem nahrazen ozubenym remenem
—> konstrukce nového ulozeni pro ozubené remenice
—> konstrukce nového uchyceni motoru a lozisek

—> konstrukce systému napinani remene

—> pro pohon pouzity motory Maxon s prevodovkou a
incrementalnim Cidlem

—> pridany koncové spinace pojezdu voziku
= pridan ovladaci panel jefabu
—> nedilnou soucasti modelu pouzita automatizace od firmy B&R



Uprava konstrukce laboratorniho
modelu

Model nové konstrukce (Inventor):




Uprava konstrukce laboratorniho
modelu

Uchyceni femene na voziku: Ulozeni remenic:




Matematicky popis modelu

* Lagrangeovy rovnice Il. druhu
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* Lagrangeovy rovnice smiseného typu
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Z pohybovych rovnic sestavime simulacni model v SIMULINKu



Odstranéni problému kyvani po
ukonceni pohybu

e (Qdstranéni parazitnich vlivu,

* fizeni necitlivé na parazitni vlivy,
* transformace vstupniho signalu.
 kombinace.

Pro ,fizeni” (ovladani) zvolena metoda transformace signalu.
e Stabilizace protipulzem (simulace),
* silové rizeni modifikaci vstupu (simulace),

e rychlostni rizeni modifikaci vstupu (simulace a realizovano).



Navrh rizeni: stabilizace
protipulzem

1) klidovy stav

2-3) soustave dodame a opét odebereme pfrislusSnym
zpUsobem energii

4) nastane opét klidovy stav bez zbytkového kyvani

- potreba vypoctu vlastni frekvence soustavy
- nespojité fizeni, pohyb je pfedem dan



Navrh rizeni: stabilizace
protipulzem

Vstupni sila do systému Poloha

ridici sila F [N]
poloha [m]
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Navrh rizeni: modifikace vstupu
(silové rizeni

Pohybové rovnice sestaveny pomoci L.E.M.T.

* Sestavime rovnicl pro vykyv bremene respektujici okrajové
podminky nekyvani na zacatku a konci pohybu a dosazenim
do L.E.M.T ziskdme pribéh potrebného silového fizeni.

Prubéh vstupni sily Prubéh polohy bremene a pojezdu
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Navrh rizeni: modifikace vstupu
(rychlostni rizeni)

e Sestaveni shodné s predchozi metodou.

* V\stupem pro fizeni je pouzita rychlost — prepocet ze vstupni
sily (dostatecné dimenzované pohony).

Prubéh polohy pojezdu

Vstupni rychlost do systému .
pRiry y a bremene
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Aplikace na laboratorni model

Ridici systém: B&R Automation
- Control unit: X20 CP 1484
- Digital Input: X20 9371
- Digital Output: X20 9322
- Motor unit: X20 MM2436

Schéma zapojeni elektroniky.



* Modifikace konstrukce.
e Sestaveni matematického modelu jerabu.
* Navrh nekyvavého frizeni.

* Simulace navrzeného rizeni.

* Aplikace rizeni na laboratorni model.

=> nekyvavy laboratorni model



Dékuji za pozornost



Vyjadreni k otazkam oponenta
Proc je model jefabu odvozen dvéma riznymi metodami?

L.R.1l byly pouzity

e pro jejich jednoduchost

* snadnou resitelnost

* neuvazujeme promennou délku lana

L.E.M.T. byly pouzity vdruhém modelu, protoze:
* priprava na model s nekyvanim i v pripade, ze dochazi k
navijeni pri pohybu



* V kapitole 5.21 neni na obrazku vstupni sila

* Sila na obrazku chybi z divodu prekreslovani, v simulaénim
modelu je vsak zahrnuta






Rovnice je linearizovana, za jakych predpokladd?

Vyjadreny Lagrangetv multiplikdtor vyjadruje silu v lané (reakci).
Vzhledem k tomu, ze dynamické ucinky v lané jsou
zanedbatelné, lze vztah nahradit tihou bremene.




Zacatek kapitoly 5.2.1 (str. 37) obsahuje text:

Aby hledanéa funkce [9] zajistovala nekyvani bremene, musi spliiovat tyto

okrajove podminky
o jakou funkci se jedna?
Rovnice, na kterou odkazuji, se nachazi v literature, ze které

jsem Cerpal, proto je v textu uveden odkaz na seznam
literatury. Vztah je uveden na nasledujici strance.
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Z rovnice 5.60 je odvozena rovnice 5.61. Za jakeho predpokladu?
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