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Experimentální zařízení

- Motorizované osy
- Krokové/servo/lineární motory – pohon os
- Koncové spínače – limity os
- Enkodéry – kontrola polohy
- Senzory – siloměry, teplotní čidla



Experimentální zařízení

- 2 zatěžovací osy

- 2 siloměry

- 2 pevné podpory



Experimentální zařízení



Experimentální zařízení

- 1 zatěžovací osa

- 1 siloměr, 1 teplotní čidlo

- „bioreaktor“

- Ohřev kapaliny

- Pumpa



Experimentální zařízení



- Přizpůsobit funkce LinuxCNC

- Použití LinuxCNC Python Interface

- Použitelnost pro různá zařízení

- Více procesů = vyšší výkon

- Dlouhodobé použití

Řídicí software



- Robustní jádro, modulární uživatelské rozhraní

Řídicí software



Uživatelské rozhraní



Uživatelské rozhraní



4-bodový ohyb pískovce



4-bodový ohyb pískovce



4-bodový ohyb pískovce



- Zatěžování lidské kosti

- ve fyziologických podmínkách

- Vzorek z kyčelního kloubu

Zatěžování lidské kosti



Zatěžování lidské kosti



- Únavové chování lidské kosti

- ve fyziologických podmínkách

- Vzorek stehenní kosti

- Zpětnovazební řízení (PID controller)

Únavové chování lidské kosti



Únavové chování lidské kosti



Únavové chování lidské kosti



Únavové chování lidské kosti



Únavové chování lidské kosti



Závěr 

- Univerzální softwarový nástroj pro různá zařízení

- Adaptace pouze změnou parametrů v textovém souboru

- Koměrční nasazení pro Ústav geoniky AV ČR v Ostravě

- Řada publikací, zájem LinuxCNC komunity

- Možný vývoj:

- Pokročilé experimentální procedury (real-time zpracování obrazových
dat – 2D/3D obrazová korelace)

- Vzdálené řízení



Závěr – vzdálené řízení



Děkuji za pozornost


