
Modellbildung, Regelung und Inbetriebnahme eines Portalkranmodells

Problemstellung

Aufbau

Problem

I Pendeln der Last unerwünscht

Ziel

I Pendel stabilisieren, wenn Wagen ankommt

Modellbildung
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Abbildung: Wagen und Pendel
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Abbildung: Motorersatzschaltbild
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Annahmen

I Zahnriemen starr

I Wagen in Ruhe: Haftreibung

I Wagen in Bewegung: Gleitreibung
und viskose Reibung
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Abbildung: Reibmodell

Regler

Annahmen

I Vernachlässigung der Stromdynamik

I Vernachlässigung der Reibung

Linearisertes Modell und Basis
I lineares Modell:
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I Basis und Ableitungen:
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Regelgesetz und Blockschaltbild
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ë +

(
a1
a4

− k1

)
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Abbildung: Blockschaltbild des Reglers

Inbetriebnahme und Auswertung der Mess- und
Simulationsergebnisse

I Drei Regler implementiert: Positionsregler,
Regler für die Basis, Regler für das inverse Pendel

I Steuerung über Fernbedienung oder PC

0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4
−0.1

0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5

0.6

0.7

0.8

0.9

tMinMs

B
as

is
Min

Mm

TrajektorienfolgeMderMBasis

Referenz
Messung
Simulation

Abbildung: Trajektorienfolge der Basis Abbildung: Einschwingverhalten der Basis
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