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Inverzni rotacni kyvadlo FPM-211/210

Zakladni popis

Laboratorni model inverzniho rotacniho kyvadla je
urcen pro vyuku a demonstraci algoritmi automatic-
kého fizeni. Jeho konstrukce umoznuje ilustraci fady
situaci, se kterymi se Ize v oblasti automatizace a re-
gulace setkat. Pomoci motorem ovlddaného otoéného
ramene Ize vynutit nebo potlacit pohyb volné otoéné-
ho kyvadla a dosahnout tak pozadovaného efektu.

Jadrem modelu je fidici systém REX, ktery zpraco-
vava signaly ze senzorii, realizuje dané fidici algoritmy

FPM- 211

a ovlada motor. Soucasti systému REX jsou knihovny
funkénich bloki, z nichz se v grafickém prostredi skla-
da vysledny algoritmus. Tyto funkéni bloky pokryvaji
nejen viechny bézné oblasti automatizace a regulace,
ale nabizeji navic i fadu prvki pro tvorbu pokrocilych
algoritmii fizeni. Specialni a zcela vlastni algoritmy je
mozné zaradit vyuzitim volné& programovatelného bloku.

V pripadé, ze je k dispozici licence systému Mat-
lab®-Simulink®, je diky vzajemné kompatibilité mozné
navrzeny algoritmus simulovat a otestovat jesté pred
jeho nasazenim pro fizeni fyzického kyvadla.

FPM-210

Rozvadéc véetné dotyko-
vého displeje pro vizuali-
zaci a ovladani

Laboratorni model inverzniho
rotacniho kyvadla

Rozvadéc pripraveny pro
ovladani a vizualizaci ze
vzdaleného pocitace

Ulohy automatického Fizent

O Matematické modelovani elektromechanickych
soustav
O  Stabilizace nestabilniho systému pomoci PID

regulatoru, stavové nebo vystupni zpétné vazby
(balancovani kyvadla v horni vzpfimené poloze)

() Potlaceni rezidualniho kmitani pomoci zpétné
vazby nebo tvarovanim akéni veliciny (zamezeni
kyvani kyvadla)

Rekonstrukce stavu

Regulace rychlosti a polohy

Prepinani aktivniho regulatoru

Nelinearni algoritmy fizeni

Analogické praktické alohy: jerab manipulujici se
zavésenym bremenem, potlaceni nezadoucich vi-
braci konstrukci, stabilizace rakety pfi startu a
dalsi regulace rychlosti a polohy
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REX - Rego ergo sum
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Vizualizace a ovladani

Vizualizace pomoci pohyblivého 3D
modelu, ktery na obrazovce v realném
Case kopiruje pozici fyzického modelu
Moznost pohledu z libovolného thlu
Vytvoreno v jazyce Java, zalozeno na
open-source knihovné Java3D, nezavis-
lost na platformé

Nastavovani pozadovaného natoceni
ramena
Export namérenych signald do CSV
souboru
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Programovani
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Schématické zapojeni modelu
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Grafické programovani fidicich algorit-

alpha_wel

m

Knihovny funkénich bloki

Rozdéleni ridicich algoritmi na funké-
ni celky (vyhoupnuti kyvadla do horni
polohy, stabilizace kyvadla, potlaceni
kyvani kyvadla, osSetfeni chybovych
stavi, atd.)

On-line monitorovani signali
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Standardni PC/Panelové PC

konfigurace uziv. rozhrani OPC server
diagnostika vizualizace -

ALIX SBC

LAN/
Internet
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REX - Ridim, tedy jsem

Obsah dodavky

o

Rotacni inverzni kyvadlo s motorem
(v€etné propojovacich kabeli)
Rozvadé&¢ s fidicim pocitatem ALIX,
se Snfirou pro napajeni ze zasuvky
230V

Panelové PC s dotykovou obrazovkou
(jen pro typ FPM-211)

CD s prislusnymi programy, ukazko-
vymi algoritmy a dokumentaci véetné
odvozeni matematického modelu
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