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Allt eftersom automation blir mer och mer
pataglig inom alla brancher sa blir det ocksa vik-
tigare att utveckla effektiva automatiserade pro-
cedurer for att ta fram bra reglerparametrarna.
Genom att bygga simuleringmiljoer och integr-
era dessa med optimeringsalgoritmer kan fore-
tag spara resurser genom att bestdmma dessa
parametarar i forviag. I examensarbetet ” Au-
tomatic Procedure for Determining Control Pa-
rameters for Ship-to-Shore Cranes” sa utvidgas
en existerande modell att ta hansyn till mer dy-
namik i processen och sedan integreras for att
kunna koéra optimeringsfunktioner for att kunna
bestamma de optimala reglerparametrarna.

Bild 1: Bild pa Ship-to-Shore kranar
FRAMTAGNING UTAV PROCEDUR

Detta dr en sammanfattning utav examensarbetet
” Automatic Procedure for Determining Control Param-
eters for Ship-to-Shore Cranes” [2] som utférdes i sam-
marbete med ABB Crane Systems [1] i Vésteras for att
ta fram en automatiserad procedur for att bestdmma
reglerparametrarna till deras styrsystem.

Med det snabbt fallande priset pa elektronik och
reglerenheter sa blir fler och fler produkter integrerade
med elektroniska reglersystem. Da antalet system okar
sa Okar ocksa antalet parameterar som styr dessa sys-
tem. For att varje system ska fungera sa optimalt
som mojligt dr det viktigt att dessa parameterar ar sa
véalstamda som mojligt. Att hitta de optimala véirdena
pa dessa parametrar blir svarare nar antalet parame-
trar bli stort och nér varje produkt kréver olika regler-
parametrar da varje produkten ar unik.

Detta ar fallet for Crane System ABB som leverar
reglersystemen till Ship-to-Shore kranar som kan ses i
figur 1, dar varje kran ser olika ut, med avseende pa
héjd, storlek pa den drivande motorn, vikt bland an-

nat. Darfor blir ocksa de optimala reglerparametrarna
olika for varje kran. Eftersom kranarna finns 6ver hela
varlden blir det dyrt att skicka experter for att ta fram
dessa parametrar.

De parametrar som har tagits fram &r de som styr
kranen nér en foérare slapper styrkonsolen och det ar
styrsystemets uppgift att stanna containern som hanger
fran kranen. Utover de parametrarna sa ska ytterli-
gare en uppsittning parametrar bestdmmas, ndmligen
de som styr kranen nar kranen ska kora autonomt till
en onskad position.

For att bestimma reglerparametrarna sa behovs en
kostnadsfunktion. Denna defineras utifran vad som &r
den optimala 16sningen. I de fall dar kranen kor au-
tonomt behéver kranen vara sa snabb som mojligt, det
andra fallet nar det finns en interaktion mellan maskin
och ménniska sa maste det beteende som &r oénskat
identifieras, vilket ska resultera i en hégre kostnad. Med
detta i atanke sa kan en kostnadsfunktion tas fram.

For att sedan bestamma de optimala parametrarna
sa anvéandes optimeringsalgoritmen Particle Swarm.
Denna optimeringsmetod ar baserad pa flockbeteendet
hos djur, dér varje partikel i svarmen ror sig i forsta
hand efter sin egen historiskt basta position och i andra
hand efter den resterande svérmens bésta position [3].
For att minimera det antal ganger, som optimeringal-
goritmen behover kora simuleringen, sé gjordes vissa
modifieringar.

Genom att ta bort de partiklar som ar tillrackligt
néra varandra, da dessa ansags inte tillféra nagon ny in-
formation till optimeringen. Aven si anpassades opti-
meringsalgoritmen for diskretiserade parametrar vilket
tillsammans med simuleringsmiljon ger en optimering-
funktion som effektivare kan ge de optimala regler-
parametrarna for en kran.
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