Experimentalni systém pro
magnetickou levitaci s rizenim
polohy a rotace
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0. Existujici prace

1. LevitaCni platforma - fyzicka stavba, modularni set, kompenzace

2. Numerické simulace - model, senzory, rozlozeni platformy



Cile

1. Postavit platformu pro magnetickou levitaci

2. Nasimulovat platformu numericky

3. Najit dle simulace matematicky model platformy
4. Implementovat rizeni vysky a rotace

5. Demonstrovat kresleni kulickou



Existujici prace
- uzavieny design

- bez pokrocilych funkci




Levitacni platforma
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Levitacni platforma

Zakladni princip
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LevitaCni platforma

Modularni set - testovani riznych rozlozeni
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Levitacni platforma




Levitacni platforma

Procesni diagram
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Levitacni platforma
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https://docs.google.com/file/d/1GbmKe-WWogaq6zOvQzzixOfYBjufHuw8/preview

Numerické simulace

Ucel simulace

Zjistit a popsat silu magnetl a civek
Najit priblizny model soustavy a navrhnout regulator
Ovérit a kalibrovat senzory pro rizné vysky

Analyzovat rizna rozlozeni civek a magnetu
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Numerické simulace

Comsol multiphysics
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Numerické simulace

Model soustavy - magnety
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Numerické simulace

Model soustavy - regulace
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Numerické simulace

Model soustavy - regulace
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Numerické simulace
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sens_y

Numerické simulace x:0.0533%-38m_m+0-3
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Numerické simulace

Model soustavy - kalibrace pro razné vysky
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Rizeni vy3ky a rotace

Ovladani vysky - vSechny civky najednou - pfiblizne 150 mN / A

Sila mezi magnety
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Rizeni vy3ky a rotace




Rizeni vy3ky a rotace

Ovladani vysky - D regulator
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Rizeni vy3ky a rotace

Netlumeny Tlumeny



https://docs.google.com/file/d/1_CSMC9r-k5ljIuaB_1uptJ5cdc_yL9pv/preview

Rizeni vy3ky a rotace
Ovladani rotace -> interpolovana polarizace
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Rizeni vy3ky a rotace

Ovladani rotace -> int
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https://docs.google.com/file/d/1Gex8ltD5mkj0TCCUTDYfkZRO5dZHoPnv/preview

Demonstrace kresleni kuliCkou
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Déekuji za pozornost
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Dékuji za pozornost
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https://docs.google.com/file/d/1Gex8ltD5mkj0TCCUTDYfkZRO5dZHoPnv/preview

Otazka: umisténi senzoru vertikalné misto horizontalné
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Otazka: umisténi senzoru vertikalné misto horizontalné
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Otazka: alternativni umisténi senzoru
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Otazka: nase umisténi senzoru
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Bonus

Ruzna rozlozeni platformy - vzdalenost civek - zvedaci sila
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Bonus

Ruzna rozlozeni platformy - vzdalenost civek - posouvaci sila
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Bonus

Sila magnetu pro rizné vzdalenosti - X osa
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Electromagnetic force, x component [N]

Bonus

Sila magnetu pro ruzné vzdalenosti - Y osa
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Electromagnetic force, z component [N]

Bonus

Sila magnetu pro ruzné vzdalenosti - Z osa
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