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3. Identifikacia zeriava

Dany model Zeriava mozno analyticky opisat, avsak pre velmi vel-
ku zlozitost matematického opisu a velkd rozmernost matic pri
navrhu stavového riadenia by bola dost naro¢na jeho priama rea-
lizdcia do riadiaceho automatu PLC z hladiska jeho funkénych,
pamértovych a programovych obmedzeni. Preto sa pristipilo k ex-
perimentalnej identifikdcii, kde sa prostrednictvom modelu ARX
identifikuje zadany mostovy Zeriav a dostali sme linearizované
prenosy siistavy macky, mosta a zdvihu. Dalej sa pomocou mode-
lu OE identifikovalo kyvanie v smere macky a mosta.

Model ARX sa v identifikacii pouziva najcastejSie, pretoze vo vek-
tore udajov vystupuju iba priamo meratelné signily a niektoré
veli¢iny netreba rekonstruovat. Tento model sa pouziva na iden-
tifikaciu stochastickych dynamickych systémov a pracuje na pri-
ncipe metédy najmensich $tvorcov (MNS), pricom uvaZujeme
so stabilnym diskrétnym dynamickym systémom podla obr. 4
s0 zndmym vstupom, vystupom a znamym radu n, ktorého di-
skrétna prenosova funkcia ma tvar:
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Obr.4 Princip ARX v identifikacii
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Hodnotu vystupu systému mozno vypocitat ako
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kde o(k) je tzv. zovseobecnend chyba (Sum). Rovnica (2) predsta-
vuje takzvany model ARX (auto-regresive extended model) systé-
mu. Hodnota vystupu y(k) je uvazovana ako predikovand hodno-
ta vystupu systému v k-tom kroku, na zdklade meranych hodnot
vstupnej a vystupnej veli¢iny v krokoch predchiadzajicich az
do kroku k — 1. Vektorovy tvar rovnice (7.2.2) je:
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pricom I(k) je vektor regresnych vstupov a vystupov systému
a 01 je vektor parametrov tohto systému. Zakladnou ulohou
identifikacie je na zdklade merania vstupu a vystupu systému ur-
¢it vektor parametrov Ok (5).

systém

OE model pochadza z anglického nazvu Output Error, ¢ize chy-
ba na vystupe. Predpokladame, Ze chyba vstupuje ako aditivny
biely Sum k vystupnej veli¢ine (Sum merania):
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Vektor parametrov a vektor idajov sd v tvare:
Ok = (f1, Fog by by ) ®)
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Vztahy sd vo formédlnom sidhlase s modelom ARX, av8ak vnutor-
na premennd W(k) nie je pozorovatelnd, preto sa iba odhaduje zo
vztahu:

wit)=yt) (10)

Identifikdcia sa robila pomocou obdiznikového signdlu prive-
deného na vstup pohonu (privedenim 75 Hz z frekvenc¢ného
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menica na motor) podla schémy 9. Ota¢ky pohonu sa snimali
inkrementdlnym snimacom pripojenym k automatu PLC 5/25.

Na obr. 5, 6 st grafické priebehy reakcie rychlosti a kyvania sa
macky na obdlznikovy signal. Simulaéné priebehy 7, 8 sii na iden-
tifikdciu pohybu mosta.

R

_Adt] AutoRegressive
with eXtemal input
model estimator

Crab Speed
12824z
[T Crab_sct] > !
z20.623820.005812
Crab Action Force
(T Crab_Sp
s :ﬂ
Dutput-arror
model estimator
[T" Crab_Bet]
proee
In Crab Direction 0.076172+0.078139

L4

221.9412200.99508

Obr.9 Schéma MATLAB Simulink
identifikacie macky Zeriava

Obr.10 Realny experimentalny mostovy Zeriav
s vyznacenim pohybov

Na obr. 5 a 7 sledujeme identifikdciu rychlosti pohybu macky
a mosta zeriava podla referenénej rychlosti ws(wsy) [ms']. Prie-
beh X3(Xam) [ms!] predstavuje identifikiciu od pozadovanej ry-
chlosti. Simulécie na obr. 6 a 8 zobrazuji kyvanie bremena v sme-
re pohybu macky Zeriava Ws a mosta Wem [m] a ich identifikaciu
X6(Xem) [m] pri periodicky sa kyvajicom bremene [2].

Projekt experimentdlny mostovy Zeriav bol realizovany v spoluprdci
s Katedrou konstruovania, dopravy a logistiky a Katedrou kybernetiky
a umelej inteligencie pod vedenim Ing. Furaja Ritoka, PhD. a doc. Ing.
Fana Fadlovského, CSc.
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