
3. Identifikácia žeriava

Daný model žeriava možno analyticky opísať, avšak pre veľmi veľ-
kú zložitosť matematického opisu a veľkú rozmernosť matíc pri
návrhu stavového riadenia by bola dosť náročná jeho priama rea-
lizácia do riadiaceho automatu PLC z hľadiska jeho funkčných,
pamäťových a programových obmedzení. Preto sa pristúpilo k ex-
perimentálnej identifikácii, kde sa prostredníctvom modelu ARX
identifikuje zadaný mostový žeriav a dostali sme linearizované
prenosy sústavy mačky, mosta a zdvihu. Ďalej sa pomocou mode-
lu OE identifikovalo kývanie v smere mačky a mosta.

Model ARX sa v identifikácii používa najčastejšie, pretože vo vek-
tore údajov vystupujú iba priamo merateľné signály a niektoré
veličiny netreba rekonštruovať. Tento model sa používa na iden-
tifikáciu stochastických dynamických systémov a pracuje na pri-
ncípe metódy najmenších štvorcov (MNS), pričom uvažujeme
so stabilným diskrétnym dynamickým systémom podľa obr. 4
so známym vstupom, výstupom a známym rádu n, ktorého di-
skrétna prenosová funkcia má tvar:

(1)

Hodnotu výstupu systému možno vypočítať ako

(2)
kde o(k) je tzv. zovšeobecnená chyba (šum). Rovnica (2) predsta-
vuje takzvaný model ARX (auto-regresive extended model) systé-
mu. Hodnota výstupu y(k) je uvažovaná ako predikovaná hodno-
ta výstupu systému v k-tom kroku, na základe meraných hodnôt
vstupnej a výstupnej veličiny v krokoch predchádzajúcich až
do kroku k – 1. Vektorový tvar rovnice (7.2.2) je:

(3)
kde

(4)

(5)
pričom l(k) je vektor regresných vstupov a výstupov systému 
a θk-1 je vektor parametrov tohto systému. Základnou úlohou
identifikácie je na základe merania vstupu a výstupu systému ur-
čiť vektor parametrov θk-1 (5).

OE model pochádza z anglického názvu Output Error, čiže chy-
ba na výstupe. Predpokladáme, že chyba vstupuje ako aditívny
biely šum k výstupnej veličine (šum merania):

(6)

(7)
Vektor parametrov a vektor údajov sú v tvare:

(8)

(9)
Vzťahy sú vo formálnom súhlase s modelom ARX, avšak vnútor-
ná premenná w(k) nie je pozorovateľná, preto sa iba odhaduje zo
vzťahu:

(10)

Identifikácia sa robila pomocou obdĺžnikového signálu prive-
deného na vstup pohonu (privedením 75 Hz z frekvenčného
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Obr.4 Princíp ARX v identifikácii

Obr.6

Obr.5



meniča na motor) podľa schémy 9. Otáčky pohonu sa snímali
inkrementálnym snímačom pripojeným k automatu PLC 5/25. 

Na obr. 5, 6 sú grafické priebehy reakcie rýchlosti a kývania sa
mačky na obdĺžníkový signál. Simulačné priebehy 7, 8 sú na iden-
tifikáciu pohybu mosta.

Na obr. 5 a 7 sledujeme identifikáciu rýchlosti pohybu mačky
a mosta žeriava podľa referenčnej rýchlosti w3(w3M) [ms-1]. Prie-
beh x3(x3M) [ms-1] predstavuje identifikáciu od požadovanej rý-
chlosti. Simulácie na obr. 6 a 8 zobrazujú kývanie bremena v sme-
re pohybu mačky žeriava w6 a mosta w6M [m] a ich identifikáciu
x6(x6M) [m] pri periodicky sa kývajúcom bremene [2].

Projekt experimentálny mostový žeriav bol realizovaný v spolupráci
s Katedrou konštruovania, dopravy a logistiky a Katedrou kybernetiky
a umelej inteligencie pod vedením Ing. Juraja Ritóka, PhD. a doc. Ing.
Jána Jadlovského, CSc.
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Obr.7

Obr.8

Obr.9 Schéma MATLAB Simulink 
identifikácie mačky žeriava

Obr.10 Reálny experimentálny mostový žeriav 
s vyznačením pohybov
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