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Zpusob aktivni manipulace s bremenem, zarizeni k

jeho provadéni a pfislusny program

Oblast techniky

Vynédlez se tykd zpusobu aktivni manipulace s bfemenem,
pripadné jinym pfedmétem, zejména pomoci jefdbli, s vyhodou
mostovych jefdbd. Dale se vyndlez tyka zafizeni k provadéni

tohoto zplsobu a pfislusného podéitadového programu.

Dosavadni stav techniky

Vét3ina soufasnych mostovych Jjefdbd ma& tfi pohonné
soustavy, a to pohon mostu, jefabové kofky a pohon zdvihu, a
je fizena tak, Ze obsluha Jjetabu pfimo prostfednictvim
raznych tlacitek nebo pédk nastavuje hodnotu poZadované
rychlosti pojezdu. Tim pochopitelné dochazi ke kyvani
brfemene, pfic¢emZ velikost kyvani Jje uamérnad zkuSenosti
obsluhy. Obecné kyvani bfemene sniZuje efektivitu prace a

samoz¥ejmé& i bezpecnost,

Byle vyvinuto mnoho zplsobt, jak eliminovat
nekontrolovany pohyb Dbiemene. Z konstrukéniho hlediska a
podle pouZitého fidiciho systému se stavajici reSeni obecné

rozdéluji na nasledujici skupiny:

1. mechanické tlumeni - princip spoliva v uchyceni bfemene
na vice lanech (zavé3eni do ,VV, ptripadné prostorové

zavé3eni ve tvaru obracené pyramidy). Toto feSeni

NZOS060 (NZ090608e).




elektronikou,

stabilizuje kyvani velmi dob¥fe a rychle, ale je
pouzitelné ©pouze u Jefdbd malych zdvihd. Velikou
nevyhodou je prenos setrvaénych sil do konstrukce

jetfabu a s tim socuvisejici zvySené poZadavky na pevnost

a odolnost systému, které negativné ovliviauji jeho

hmotnest a cenu.

aktivni tlumeni bez zpétné vazby - nejednd se o

regulaci. Vychylka bfemene Jje =zavisld na parametrech

pchybu Jjerabové koCky (zrychleni). Definujeme-1i jeji

Casovy prubéh funkci a

do

pomoci uré&itych tyto pak

dosadime diferencialnich rovnic

popisujicich

dynamicky model soustavy, obdrZime prabé&h fidicich

velic¢in. JestliZe neni teoreticky soustava vyrazné

ovlivAovana

dobfe

poruchovymi velic¢inami, Jje toto feSeni

velice pouzitelné a Jjeho aplikace v praxi

jednoduchd a levnad. OvSem v praxi Jje soustava vZdy

vyrazné ovlivhovana chybovymi velic¢inami, jako Jje Sikmy

tah pfi zvedani bfemene, &i napf. vitr.

aktivni tlumeni se zpétnou vazbou - jednaloc by se o

nejefektivnéj8i zplsob regulace, kdy snimédme aktualni

vychylku bFemene v&etné rychlosti a =zrychleni. Pokusy

na tomto principu byly provadény jiZ v minulém stoleti,

ovSem bez plné& uspokecjivého vysledku.

AZ dosud tedy byla obdobna zarizeni vybavena

kterd zahrnovala pouze vypoCetni model, jak se

pravdépodeobné bfemeno bude chovat pfli manipulaci mostovym

jefabem. Tj.
skute&nosti.
pouZiva pouze mechanicka,

proti kyvani bfemene.

bez moZnosti ovéreni, jak se soustava chova ve

Systém tedy nema zpé€tnou vazbu. Pfipadné se
pasivni stabilizace jako ochrana

Systém pro vyloufeni 3Sikmého tahu pfi

zveddni bfemene neni dosud znamy.
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Napf. CS253147 a 273 436 pfedstavuji mechanické fe3eni

kyvani bfemene u manipulatoru.

Jefdby s nuZkovou stabilizaci (tzv. ,pantograf™) zcela
zamezuji odklonu bfemene od horizontdlni roviny. Diky
niZkovému mechanismu Jje zaji%téna stabilizace v jedné
pohybové ose jefrdbu. Ve dfuhé ose se Dbfemeno stabilizuje
vlastni hmotnosti, ovSem nedostatedné&, coZ je dano pruZnosti
vodiciho mechanizmu nGZek. Tento systém slouZi =zejména ke
stabilizaci 1leh&ich Dbfemen. Dale se pouZivaji vidy v
kombinaci s urc¢itym manipuléatorem upevnénym na spodni strané
nizZek, ¢&asto s vakuovym manipuldtorem. PouZivaji se pro
mezioperac¢ni manipulace ve vyrobnich provozech, vkladani
vyrobkd do obrabécich center, nakladdku na dal3i manipulaéni
prostfedky, v expedicich, atd. Obdobou Jje stabilizace
bfemene proti kyvani pomoci specidlnich zAavésl, napkt.
teleskopicky, <coZ Jje opét pouZitelné pouze pro lehé&i
bfemena, protoZe mechanickd pruZnost tubusu zdvihu vice

neumcZiuje.

U jiného znamého zafizeni pro potlaceni kyvani bremene
se Fidici systém skladéd =z Fidiciho poc&itade a ¢&idla pro
odméfovani délky zavésného lana. K odméfovani  délky
zdvésného lana Jje pouZito indukéni é&idlo, které 1lze
namontovat na kladkostroj jefabu. Ridici po&itadé snimé
signaly od poZadavku obsluhy na pojezdy ko&ky, portalu
jetrdbu a délky =zAavésného lana. Na zakladé téchto informaci
generuje takovou rozjezdovou a dojezdovou rampu, p¥fi které
nedoch&zi k rozkyvani bfemene. Tento signdl je vstupnim
signdlem pro frekvenéni ménic¢e pifislusnych pohonu. Oviem i
zde je v praxi soustava viZdy ovliviovdna chybovymi
veli¢inami, jako je Sikmy tah pfi zvedani bfemene, &i napf.

vitr.




D4dle je z diplomové prace o ndzvu "Bezsenzorové Ffizeni
mostového jefabu ve dvou osach" autora Radovan Jira, z roku
2006 znamé feSeni mj. problému kyvani bfemen u jefabl pomoci
odvozeni rovnic, které popisujici dynamické chovani
zjednoduseného modelu jefabu. Jejich vhodnou parametrizaci
se usiluje o dosaZeni nulové vychylky bfemene v poZadovanych
fazich pohybu, zejména pfi rozjezdu a zastaveni. Dale je zde
provedena optimalizace parametril vystupujicich v popisu
soustavy a Jjeji vysledky aproximovany neuronovou siti. Cely
algoritmus bezsenzorického tlumeni je poté implementovan na
laboratorni model pomoci pohond realizovanych krokovymi

motory.

Ve v3ech vySe wuvedenych ©pfipadech Jjde o pouhy
pfedpoklad, jak by se soustava méla chovat, nikoliv jak se
chovd ve skute&nosti, v zavislosti na redlnych podminkach,
tj. setrvacnosti, pruohybu mostu, t¥eni, 3ikmém tahu, ktery

zplsobi rozkyvani bremene atd.

Podstata vynalezu

Ukolem vynalezu je odstranit nevyhody stavajiciho stavu
techniky, zejména dosahnout manipulace co nejvice bez kyvani

bfemen a co moZna zamezit vyvolani Sikmého tahu biemene.

Tento ukol Jje feSen zplUsobem aktivni manipulace
s bfemenem, pfipadné jinym pfedmétem, zejména pomoci Jerabt,
s vyhodou mostovych, kde se zji&tuje skuteény pohyb a
zrychleni Dbfemene nebo héku, které se prostfednictvim
softwarového modulu predikce nasledného pohybu bFfemene nebo

haku ¢i jiné zmény jeho polohy vyuZiva jako zpé&tnd vazba do

~NZOKIEU {NZ096664)




fidiciho automatu pro fizeni alespon Jjednoho motoru jerabu

a/nebo jeho kocky.

Vyhodné provedeni spo¢ivd v tom, Ze se zjistovani
skutecného pohybu a/nebo polohy a/nebo zrychleni bfemene
nebo héaku provadi gravitaénim dvouosym akcelerometrem, a to

v obou horizontdlnich osach pohybu bfemene.

Dalsi vyhodné provedeni spocivd podle vynalezu v tom,
Ze zplUsob déle obsahuje nasledujici kroky:

- zjidtfovéani zatiZeni Jjefdbu a odchylky 1lana od
svislé polohy ve sméru kocCky a mostu,

- potom dotaz, zda je zatiZeni vé&t3i neZ 0,

- pokud ne, Cekani na zvednuti,

- pokud ano, dotaz, zda je absolutni hodnota
odchylky v&t3i nez 0,

- pokud ne, povoleni pohybu nahoru a ukonceni
zpuasobu,

- pokud ano, zakaz pohybu nahoru a

- potom navrat ke kroku zji3tovani zatizZeni jefabu.

Dal3i vyhodné provedeni spociva podle vynalezu v tom,
Ze zpusob obsahuje nasledujici kroky:

- zjidtovani odchylky a rychlosti kyvani bfemene,

- potom dotaz, zda je bfemeno uklidnéno,

- pokud anco, ukonceni,

- pokud ne, provadéni  vypo&tu predikce pohybu

bfemena,
- potom vypodet pohybu jefabu (1),
- nasledné provedeni zmény pohybu Jjefadbu (1) a

navrat k prvnimu krcku.

VySe uvedeny ukol je feSen i zafizenim k provadéni vyse
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uvedeného zplisobu, které obsahuje snimag, ktery je
usporadany na pevném konci lana nebo na hdku a ktery Jje pres
propojeni spojen s fidicim automatem, ktery je upraven pro
fizeni  pifislusného pojezdového motoru pfes ptisluidny
frekvenini ménid.

Vyhodné provedeni =zafizeni spoliva podle vynalezu v
tom, Ze obsahuje snimaé&, ktery Jje upraveny pro zjistovani
zatiZenl Jjetabu a odchylky lana od svislé polohy ve sméru

ko¢ky a mostu a/nebo odchylky a rychlosti kyvani bfemene.

Daldi vyhodné provedeni zafizeni spoivad podle vynalezu

H¢

v tom, ze

¢

idici automat Jje pro izeni pfisludného
pojezdového motoru vybaven programovym nosicem, uspofadanym
ke vlcZeni odpovidajiciho poCitacového programu, a
procesorovou Jjednotkou pro zpracovavani zjisténych udajd a k

vydavani pfislu3nych pifikazi alespon jednomu pojezdovému

motoru podle tohoto programu.

Vy8e uvedeny ukol je feSen i poditadovym programem pro
fizeni zafizeni pro manipulaci s bfemenem, obsahujici kroky

vySe uvedeného zpusobu.

Jinymi slovy ©podstata vyndlezu spociva ve vyuZiti
snimaciho Clenu, instalovaného na jefabu, ktery
zprostfedkuje skutecnou zpétnou vazbu pro £idici systém
jerabu. Tato zpé&tna vazba poskytuje fidicimu systému jefabu
informace o skute&ném pohybu, poloze a zrychleni bFfemene.
Nezbytnou soucasti je softwarovy modul predikce néasledného
pohybu bfemene. Na zakladé téchto informaci pak fidici
systém Jjefdbu eliminuje pomoci pohybu kodky a mostu jefabu

. z z w - 4

kyvdni ¢i Sikmy tah bfemene na minimum,




Snimaci zpétnovazebni <&len wvyuZivd optického a/nebo
elektromagnetického principu, vcetne vyuziti principu

akcelerometru.

ReSeni tedy spo&ivad v aktivni stabilizaci kyvani bfemen
elektronickou cestou, s vyuZitim zpétné vazby o skutedném

chovani bfemene, zejména jeho pohybu.

Vyhodné tedy tentc systém, jako dosud jediny, umoifiuje
potlaceni efektu ,S8ikmého tahu“ bfemene, prfi kterém dochazi
k nebezpeénému rozkyvu bfemene. Ten je velmi cCastou pf¥icinou

nechténého ,kyvani“ bfemene, pfip. jeho rotace.

Pfehled obrazku na vykresech

Vynalez bude blizZe vysvétlen prostfednictvim
konkrétnich piikladt provedeni zn&zornénych na vykresech, na

kterych pfedstavuje

obr. 1 schématické znazornéni umisténi snimace na
pevném konci lana mostového jefabu,

obr. 2 schématické znazornéni umisténi snimac¢e na haku
mostového jefdbu,

obr. 3 algoritmus pro eliminaci Sikméhco tahu,

i =9

obr. algoritmus prc uklidnéni kyvani bremene, se
zpétnou vazbou, v¢. predikce, a

obr. 5 blokové schéma systému.

Pf¥iklady provedeni vynalezu

Na obr. €. 1 je snimaC 6 usporadan na pevném konci 4.1

"NWW




lana 4. V prib&hu manipulace s bremenem 3 snimad vykyv lana
4, resp. jeho pevného konce 4.1. Lano 4, vCetné& jeho pevného
konce 4.1, se kyve souCasné s hakem 3.1, resp. s na ném
upevnénym bfemenem 3. Systém pak prostfednictvim elektroniky
vyrovnava aktualni a budouci vykyv bfemene 3 odpovidajicim

protipchybem.

V této prvnl varianté Jje méfeni kyvani bfemene 3
zaloZené na principu soulasného mérfeni statické slozky
zrychleni (tj. gravitace) a soucCasné dynamické sloZky
zrychleni vyvolané pohybem bfemene 3, a to v obou
horizontadlnich osadch %, y. V =zavislosti na konkrétnich
provoznich podminkdch se miZe pouzit zplsob méfeni opticky,

induké&ni, magneticky, p¥ip. elektromagneticky.

Ve druhé varianté dle obr. 2 je snimani pohybu bfemene
3, resp. haku 3.1 v obou horizontélnich osach X, Y
absolutni, tzn. vi&i zemi. Snimac €, umoZfiujici zpétnou
vazbu, je umistén na haku 3.1 jefdbu 1. Zde jsou pouiivany
akcelerometry, tj. snimace 6 zrychleni, a to jak
gravitaféniho, tak i vlastniho haku 3.1, resp. bfemene 3. Obé

slozky zrychleni jsou pak vyhodnocovany.

Pfi eliminaci &ikmého tahu se vychazi z nasledujicich

velic¢in (viz obr. 4):

Z zatiZeni jeFabu

Xk, Xm odchylka lana od svislé polohy ve sméru kocky a
mostu

Vi, Vn rychlost ko€ky a mostu,.

~

Zarizeni pro eliminaci Sikmého tahu =zac¢ind pracovat
pokud dojde k zvedani bfemene 3. Pokud je zatiZeni 2, tzn.

hmotnost pfemene 3, resp. zatiZenl na haku 3.1, nenulové a

—NZU90B0 (NZ09000=a)




existuje 3ikmy tah, tzn. Ze plati vztah

(abs (%) >0 nebo abs{xy)>0) (1),

zablokuje se pohyb nahoru a pohybem ko&ky 2 a/nebo

mostu se 3ikmy tah vyrovna. Teprve po vyrovnani je povolen

pohyb vzhGru a je moZno bfemeno 3 zvednout.

Velice vyhodné je zafizeni také moZno pouzZit k ruéni
manipulaci s bfemenem 3. Pokud totiZ manualné =zatladime na
visici bfemeno 3, kocka 2, resp. most jerdbu 1 vychylku ve
smyslu vy3e uvedeného sleduje a svym pohybem nasleduje

b¥emeno é.

Co se tyka vlastniho postupu, resp. algoritmu (viz obr.
4) pro uklidnéni kyvani bifemene 3, se zpétnou vazbou, vc.
predikce, Jje mozZno piikladné uvést nasledujici. V prvnim
ptibliZeni 1lze povaZovat bfemeno 3 visici na Jjerdbu 1 =za

matematické kyvadlo, jehoZ pohyb se fidi vztahem:

X = Xg cos(2n/T *t) (2),
kde e

b4 ocdchylka brfemene 3 od svislé osy

Xg maximalni odchylka bfemene 3 od svislé osy

1
T perioda kyvu T = ZRJ:-
g
1 délka lana 4
gravitaéni zrychleni

-

cas

Zzde Jje tfeba poznamenat, Ze pohyb v obou osach je

popsan stejnymi rovnicemi a postup vypoltu je stejny.

—NZ0D0B0-(NZO9660a)—
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P¥i pohybu dochazi neustdle k pfeméné kinetické energie
na potenciédlni energii a zpét, takzZze celkovy soculet je pokud
zanedbdme tfeni staly. K uklidnéni kyvani Jje nutno tuto
energii odebrat. Lze to provést vhodnym pohybem horniho
zavésu kyvadla, nebo-1li pohybem koCky 2 a/nebo mostu jefabu
1.

Pro kinetickou a potencialni energii plati:

By = lm(v+vk)2 (3)

Ep = 2n2 (Xb - Xk)z (4)

=

Pro zménu celkové energie v Gase plati:

%%— = mv + v,) (A+%}+4n2%(xb—xk) v - v,) (5)

kde je

Ex, Ep, Ec kineticka, potenciidlni a celkovad energie

m hmotnost bfemene 3

\% rychlost pohybu bfemene 3 vzhledem ke koCce 2

Vi rychlost pohybu kocky 2

Vp rychlost pohybu bfemene 3 vzhledem k zemi

X poloha bfemene 3 vzhledem ke ko&ce 2 (odchylka
od svislé osy)

Xx poloha kocCky 2

Xp polcoha bfemene 3 vzhledem k zemi

A zrychleni bfemene 3 vzhledem ke kolce 2

Pokud nastavime rychlost koCky 2 a Jeji zménu (v,

~NZOBOBE-NZO9080T
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dvy/dt) tak, aby energie klesala (dE./dt<0) deojde k uklidnéni
kyvani.

S ohledem na reéalné vlastnosti

zatizeni je nutno

pofitat s omezenimi: Rychlost jetabu 1 je omezena vztahem
(abs (Vk)gvmax) (6)

a rozjezdové a zastavovacl rampy jsou konelné ve smyslu

vztahu
(abS(de/dt)ngax/R) {7),

kde je
Vmax Maximalni rychlost jefdbu 1 a

R rampa.

Vzestupnd rampa Jje pfitom doba, za kterou se Jjeféb
rozjede z nuly na plnou rychlost, sestupna Jje pak doba, za

kterou z plné rychlosti zastavi. Vztah k zrychleni je:
a[m/s2] = Max. rychlost[m/s]/Rampal(s] (8)

ProtoZe méfeni veliéin kyvu, vypocdet regulaéniho zéasahu
i wvlastni regula&ni zasah trva jistou dobu, je doba reakce
¢asto nezanedbatelna vzhledem k dobé kyvu a proto by
regulaéni zédsah mohl prob&hnout v jiné fazi kyvu, neZz pro
ktery byl vypolitan, a v extrémnim pfipadé by mohl naopak
kyvanli zesilovat. Proto je nutné eliminovat dopravni
zpozdéni p¥fi regulaci. PFi1i predikci budoucich hodnot Jje

vychadzeno =z naméfenych a vypoctenych parametrt pohybu:
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A
X + VAt + #_azt (9)

w
It

<
il

v + a At (10)

a z rovhnice periodického pohybu kyvadla:

Xo = X+ v’ (11)
2n

tg(2n/T*t)= -vT/x2n (12)

X' = %y cos{2n/T *(t+At)) (13)

v' = -xp 2n/T sin(2n/T * (t+At)) (14)

V obecném schématu zapojeni systému aktivni stabilizace
(viz obr. 5) nejsou 2z duvodd jednoduchosti a pfehlednosti
zakresleny bezpecnostni prvky, napf. koncové spinale. 2
tohoto zjednodud3eného blokového schématu systému je zfejmé,
Ze na Fidici automat 8 je jednak vhodnym zpasobem napojen
dvouosy akcelerometr 9, ktery ¥idicimu automatu 8 dodava
zjisténé veli&iny k daldimu zpracovani. Ridici automat 8 je

pro ¥izeni ptislusného pojezdového motoru 1lk, 1lm, 1llz

vybaven programovym nosicem, uspofadanym ke vloZeni
odpovidajiciho poditacového programu, a procesorovou
jednotkou pro zpracovavani zjisténych uddajd a k vydavani
pfisludnych ptikazl alespofl jednomu pojezdovému motoru 1llk,
1lm, 11z podle tohoto programu, a to vyhodné prostfednictvim

pfislusdného frekvenéniho ménice 10k, 10m, 10z.

U zplGsobu aktivni manipulace s bfemenem 3, prfipadné
jinym predmétem, se Jjinymi slovy zjiStuje skuteény pohyb a
zrychleni b¥emene 3 nebo héku 3.1, které se prostfednictvim
softwarového modulu predikce nasledného pohybu bremene 3
nebo hdku 3.1 &i jiné zmény Jjeho polohy vyuziva jako zpétna

vazba do fidiciho automatu 8 pro fizeni alesponn Jjednoho
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motoru 1lk, 1llm, 1lz jefdbu 1 a/nebo jeho kolky 2

Zjistovani skutedného pohybu a/nebo polohy a/nebo
zrychleni b¥femene 3 nebo haku 3.1 se provadi gravitalnim
dvouosym akcelerometrem 9, a to v obou horizontalnich osach

pohybu bfemene 3.

Vlastni postup pak obsahuje nédsledujici kroky (obr. 3):

- zjistovani zatiZeni jerdbu 1 a odchylky lana 4 od
svislé polohy ve sméru koCky 2 a mostu,

- potom dotaz, zda je zatiZeni vétsi nez 0,

- pokud ne, &ekani na zvednuti,

- pokud ano, dotaz, zda Jje absoclutni hodnota odchylky
vét3i nei O,

- pokud ne, povoleni pohybu nahoru a ukoenceni zpusobu,

- pokud ano, zakaz pochybu nahoru a

- potom navrat ke kroku zji3tovani zatiZeni jefabu 1.

Variantné pak postup obsahuje ndsledujici kroky (obr.
4):

- zjistovani odchylky a rychlosti kyvani bfemene 3,

- potom dotaz, zda je bfemeno 3 uklidnéno,

- pokud ano, ukonéeni,

- pokud ne, provadéni vypoltu predikce pohybu bfemena 3,

- potom vypocet pohybu jefabu 1,

- nasledné provedeni zmé&ny pohybu jefabu 1 a navrat k

prvnimu kroku.

PfestoZe byl predloZeny vynadlez popsan v souvisleosti s
pfednostnimi provedenimi za pouZiti mostového Jjefabu 1 k
manipulaci s hakem 3.1, resp. na ném upravenym bIfemenem 3,
neni uUmyslem tohoto popisu omezit jeho rozsah pouze na tato

popsand provedeni. Naopak, zamé&rem tohoto  popisu je

—NZOBOBO(NZ0Q0B0a)

ased
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obsahnout a pokryt vSechny alternativy, modifikace a

ekvivalenty provedeni a aplikaci, které spadaji do podstaty

a narokovaného rozsahu predloZeného vynalezu tak, Jjak je
tento definovany v pfipojenych patentovych narocich, resp.
jak vyplyvd odbornikovi z daného oboru z popisu a

ptipojenych vykresua.

. —NZ0906O-{NZO806Qa) .




.: :.'. .... : -: ...
|l'lg. '15' : .... - : ::.:O » : :
patentovy-zéstupce ceesve’ T G ate Ten

PATENTOVE NAROKY

Zpusob aktivni manipulace s b¥emenem, pripadné Jinym
pfedmétem, zejména pomoci jefabu, s wvyhodou mostovych,
vyznacujici se tim, Ze se zjistuje skutelny
pohyb a zrychleni bfemene (3) nebo hédku (3.1), které se
prostfednictvim scftwarového modulu predikce néasledného
pohybu b¥femene (3) nebo haku (3.1) &i jiné zmény jeho
polohy vyuZiva Jjako zpétnd vazba do Eidiciho automatu
(B) pro fizeni alespofl jednoho motoru (11lk, 1lm, 1l1z)

jefdbu (1} a/nebo jeho kocky (2).

Zpuscb podle naroku 1, vyznacdujici se tim, Ze
se zjistovani skute&ného pohybu a/nebo polohy a/nebo
zrychleni  bfemene (3) nebo  haku (3.1) provadi
gravitaénim dvouosym akcelerometrem (9), a to Vv obou

horizontalnich oséch pohybu bfemene (3).

Zpusob podle naroku 1 nebo 2, wvyznacdujici se

tim, Ze obsahuje nasledujici kroky:

- zjistovani zatiZeni jefabu (1) a odchylky lana (4)
od svislé polohy ve sméru kolky (2) a mostu,

- potom dotaz, zda je zatiZeni vét3i neiZ 0,

- pokud ne, &ekani na zvednuti,

- pokud ano, dotaz, zda Jje absolutni hodnota
odchylky vé&t3i nez 0,

- pokud ne, povoleni pohybu nahoru a ukonceni
zpusobu,

- pokud anco, zakaz pohybu nahecru a

- potom navrat ke kroku zjidfovani =zatiZeni jefabu

(1) .

~NZO2080~(N2000E60a)

oo PV 2040-292
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Zpusob podle naroku 1 nebo 2, vyznadujici se

tim, Ze obsahuje néasledujici kroky:

- zjiStovani odchylky a rychlosti kyvédni bfemene
(3),

- potom dotaz, zda je b¥femenc (3) uklidnéno,

- pokud aneo, ukoncéeni,

- pokud ne, preoevadéni  vypoltu predikce pohybu
bfemena (3),

- potom vypofet pohybu jefabu (1),

- nasledné provedeni zmény pohybu Jjeidbu (1) a

navrat k prvnimu kroku.

Zafizeni k provadéni  zplsobu podle nékterého =z
pfedchézejicich nérokl, vyzmadujici se tim, ‘e
obsahuje snima¢ (6), ktery je uspofddany na pevném
konci (4.1) lana (4) nebo na hdku (3.1) a ktery je ptFes
propojeni (7) spojen s fidicim automatem (8), ktery je
upraven pro fFizeni pfislu3ného pojezdového motoru (11k,
1lim, 1llz) pfes piislusSny frekvenéni ménié& (10k, 10m,

10z).

Zatrizenil podle naroku 5, vyznrpadujici se tim, Ze
obsahuje snima¢ (6), ktery Jje upraveny pro zjistovani
zatiZeni Jjefdbu (1) a odchylky lana (4) od svislé
polochy ve sméru kolky {2) a mostu a/nebo odchylky a

rychlosti kyvani bfemene (3).

Zafizeni podle narcku 5 nebo 6, wvyznadujici se
tim, Ze Fidici automat (8) je pro frizeni piislusného
pojezdového motoru {11k, 1lim, 1l1lz) vybaven programovymn
ncsicem, usporadanym ke vlcoZeni odpovidajiciho

po&itaCového programu, a procesorovou Jjednotkou pro

“NZOYoBO(NZ60060a) —___
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zpracovavani zjisténych uddajlt a k vydavani pfislusSnych
pfikazli alespon jednomu pojezdovému motoru (1lk, 1lm,

11z) podle tohoto programu.

PoCitacovy program pro ¥izeni zafizeni pro manipulaci s

bfemenem, obsahujici kroky naroku 3 a/nebo 4.

Ing. Novotny v.r.
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