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Rysunek 1: Schemat uktadu regulacji

1. Wprowadzenie

i 3. Wyniki analizy regulacji
Robot jest platformg, poruszajaca sie na kuli za Robot balansujac y yreg J

posrednictwem trzech két wielokierunkowych, co czyni
uktad niestabilnym. Réwnowage robota zapewnia uktad
pomiarowo-sterujacy i algorytm dynamicznej stabilizacji,
w ktéry wyposazony zostat robot.

Wykres na rysunku 2 prezentuje sytuacje, w Kktérej robot =zostaje wytragcony
z potozenia réwnowagi na skutek pchniecia, po czym wraca do potoZenia réwnowagi.
Wytrgcenie nastepuje w 4,5 s, nastepnie na skutek dziatania regulatora ma miejsce
przeregulowanie w 5,2 s, by ostatecznie powrdci¢ do stabilnego potozenia w 5,7 s.
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Podobne roboty powstaly na zaledwie kilku
prestizowych uczelniach na catym $wiecie i byly inspiracja
do zbudowania przedstawianego robota. Przyktadem sa
konstrukcje powstate na Uniwersytecie Carnegie Mellon
w Pittsburghu w USA a takze na Uniwersytecie Tohoku
Gakuin w Japonii. Swiadczy to o nie trywialnoéci zadania
jakim jest budowa tego typu robota.

0.125 {
0.100 1
0076 ¢
0.050 1

o > "*\,_./-

0.000 -w
0026 {

0,050 {

0075 {

0.100 |

0.125 ¢

0150 {

0175 1

-0.200 ¢

Value (rad)

Praca skupia sie na aspektach zwigzanych
Z nietypowym sposobem poruszania sie robota na kuli oraz
algorytmach odpowiadajacych za dynamiczng stabilizacje : i
uktadu w trzech wymiarach. Zawarta tre$¢ wyjasnia sposéb doboru wykorzystanych podzespotéw ol
mechanicznych wraz z ich charakterystyka. Opisane zostaty czujniki inercyjne, do ktérych s T R W—"S — —————
zaliczajg sie akcelerometr i zyroskop. Przedstawiono schematy elektroniczne i elektryczne. | | | ' | CTme(s) ' | | |
Zaprezentowano wyniki pomiaréw zebrane podczas dziatania robota. E—

Rysunek 1: Schemat uktadu regulacji

2. Regulacja kaskadowa

Rysunek 1 przedstawia schemat uktadu regulacji, ktory zostat zastosowany 5. Wnioski
w postaci cyfrowej w algorytmie robota. Jest to regulacja kaskadowa z regulatorem wewnetrznym
typu PID i zewnetrznym typu P. Warto$ci zadane oznaczone sg symbolami @y i Bxo. Odpowiednio e Kaskadowy uktad regulacji zapewnia stabilnos¢ uktadu robota balansujgcego na kuli
warto$¢ @y oraz 3y oznaczaja katy miedzy osig pionowq a robotem oraz robotem a kulg. Warto$¢ e Robot poddany wychyleniom wraca do potozenia réwnowagi
V, oznacza warto$¢ predkosci. Uchyb regulator6w oznaczono przez E; i E,. Zaktocenia, ktére
wchodza do uktadu oznaczono symbolem Z.
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