URCENIE VYKYVU BREMENA NA ZAKLADE DYNAMICKE ANALYZY

DETERMINATION OF LOAD SWINGING OUT ACCORDING TO
DYNAMICAL ANALYSIS

Juraj Riték, Peter Bocko'

Abstrakt: This paper examines the challenges and opportunities for realizing the
load swinging out according to dynamical analysis. Simulation was performed by
Simulink (Matlab) and MSS (Mechanism System Simulation) especially for lifting
devices. This analysis was used for swinging out magnitude regulation. The target of
this regulation is increasing the productivity, energy saving and resultant cost saving.
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1. Uvod

Skumanie vplyvov pésobiacich na velkost vykyvu bremena zaveseného na
lane zohrava ddélezitu ulohu pri prevadzkovani a pojektovani zdvihacich zariadeni.
Potreba minimalizacie vykyvu ma coraz vacsi vyznam najma vzhladom
k poziadavkam vysSich rychlosti a presnosti manipulacie.

2. Vplyvy pésobiace na kyvanie bremena

Na velkost vykyvu bremena okrem rychlosti a zrychleni pojazdov macky
a mosta vplyva najmé dizka, tuhost a timenie lana a hmotnost zaveseného bremena.
Tieto parametre je potrebné zohladnit pri tvorbe matematického modelu kyvania.
Okrem toho je mozné uvazovat s tlmenim lana v mieste votknutia a nabehu na
bubon, asymetriou pri nabiehani lana na bubon a odporom vzduchu. Tieto vplyvy su
v8ak oproti predchadzajucim zanedbatelné.
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Zatial &o dizka lana zavisi od typu a konstrukcie konkrétneho zdvihacieho
zariadenia (vySky zdvihu), tuhost a timenie pouzitého lana je potrebné urcit na
zaklade experimentalneho merania. Tieto hodnoty mézu byt urCené aj na zaklade
korelacie experimentalne zistenej vychylky s vychylkou urCenou na zaklade
matematického modelu, pri tych istych rychlostiach pohybu a hmotnosti bremena.
Tento pristup sa oznaCuje ako simulacia s vyuzitim empirického dynamického
modelu — EDM (Empirical Dynamic Model).

Obr.1 Model laboratérneho mostového Zeriava Obr. 2 Laboratérny mostovy Zeriav

3. Simulacia kyvania bremena
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Obr. 3 Usporiadanie mechanickej Casti Obr. 4 Simulacia kyvania (MSS)
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Obr. 5 Velkost vykyvu pri pohybe mosta z polohy 1.8m do polohy 0,2m bez regulacie kyvania



Model kyvania bol vytvoreny v Simulinku (Matlab) a zaroven v programe pre
mechanicku simulaciu systémov — MSS (Mechanism System Simulation). Model
vytvoreny v MSS je sucCastou komplexného modelu laboratérneho mostového
Zeriava, ktory umoZzhuje analyzu a optimalizaciu pohybov zdvihacich zariadeni
(napriklad pohybu, prie€enia a zivotnosti)

4. Regulacia kyvania bremena

Pre zabezpeCenie regulacie kyvania bremena je potrebné zabezpecit
snimanie okamzitého vykyvu lana v kazdom Casovom okamihu. Na zaklade tejto
hodnoty je mozné znizit vykyv bremena posunom lana v smere vykyvu. Pre urCenie
smeru a velkosti vykyvu je mozné vyuzit laserové snimace, Hallove sondy alebo
snimace na principe zmeny odporu respektive induktivity.
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Obr. 6 Blokova schéma riadenia macky ( resp. mosta)

Vysledky simulacie pomocou softvérového produktu Simulink (Matlab) pre most
Zeriava su na obrazku 7 a 8.
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Obr. 7 Vlavo vykyv bremena voci mostu pri rozbehu
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Obr. 8 Vlavo poloha bremena, vpravo poloha mosta
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Obr. 9 Velkost vykyvu pri pohybe mosta z polohy 1.8m do polohy 0,2m pri automatickom rezime

5. Zaver
Na zaklade optimalizacie kyvania bremena je mozné zvySit rychlost

a presnost polohovania bremena, ¢o umoziuje zvySenie produktivity, usporu
energie a s tym suvisiacu finanénu usporu. Z porovnania nameranych hodnét vykyvu
vyplyva, Ze k stabilizacii bremena s pouzitim regulacie déjde uz po 3 sekundach,
zatial €o bez regulacie sa bremeno neustali ani po 60 sekundach.
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