Modellbildung, Regelung und Inbetriebnahme eines Portalkranmodells

Problemstellung

Aufbau

Problem

» Pendeln der Last unerwiinscht

Ziel

» Pendel stabilisieren, wenn Wagen ankommt

Modellbildung
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Abbildung: Wagen und Pendel

Modellgleichungen
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Annahmen

» Zahnriemen starr
» Wagen in Ruhe: Haftreibung

» Wagen in Bewegung: Gleitreibung
und viskose Reibung
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Abbildung: Motorersatzschaltbild
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Abbildung: Reibmodell

Regler

Annahmen
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Abbildung: Trajektorienfolge der Basis

» Basis und Ableitungen:

» Vernachlassigung der Reibung

Linearisertes Modell und Basis
» lineares Modell:
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» Vernachlassigung der Stromdynamik

Regelgesetz und Blockschaltbild
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» Steuerung liber Fernbedienung oder PC
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Abbildung: Blockschaltbild des Reglers

Inbetriebnahme und Auswertung der Mess- und
Simulationsergebnisse

» Drei Regler implementiert: Positionsregler,
Regler fiir die Basis, Regler fiir das inverse Pendel

Einschwingverhalten der Basis
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Abbildung: Einschwingverhalten der Basis
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