Modellpradiktive Kranregelung
Bachelor-/Masterarbeit

Entwicklung und Optimierung einer modellpradiktiven

Lastpendeldampfung fiir einen Einseilkran o0 ] :
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Ziel ist die Entwicklung einer Regelung zur Lastpendeldampfung, die S R

die Schwingungsamplitude der Kranlast wahrend Beschleunigungs- und 0 ;‘; ——f; 7}[ 0

Fahrvorgangen aktiv minimiert. Dafur wird ein modellpradiktiver Ansatz o0 o -z T

(Model Predictive Control, MPC) eingesetzt. Hierzu entsteht ein

kranspezifisches, datenbasiert parametrisiertes Zustandsraummaodell.
Die Wirksamkeit der Regelung wird am Versuchsstand experimentell ( System ]
validiert.
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