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Self-Balancing Robot

Date de contact: Andrei-Lucian Birziche

Introducere

Proiectul consta in realizarea unui robot pe doua roti care reuseste sa se echilibreze singur.

De cand am vazut prima oara un Hoverboard, am fost fascinat de modul in care se poate autobalansa.
lar daca o echipa de ingineri cu master in sisteme de control automat au putut face asa ceva, m-am
intrebat: “eu nu pot?”. Desigur ca nu, insa ceva la un nivel mai redus reprezinta in momentul de fata
scopul temei. Asa ca am hotdrat sa urmez aceasta idee si sa pun in practica cunostintele dobandite in
cadrul laboratorului de PM si sa realizez ceva, de care sunt sigur ca ma voi bucura pe viitor.

Descriere generala

Microcontroller-ul ATmega324 va primi date in mod continuu de la accelerometru si giroscop, fiind
folosite pentru a cunoaste pozitia curenta a robotului. Pe baza acestora decid daca robotul se inclina
spre fata sau spre spate, iar cu ajutorul algoritmului PID voi incerca echilibrarea sa. Aceste informatii
ajung la driver-ul TB6612, iar in urma lor acesta va controla independent cele doua motoare.

Schema bloc a proiectului:

Hardware Design

Lista de piese:

- Microcontroller ATmega 324

- Modul Accelerometru si Giroscop cu 3 Axe MPU6050
- Driver motoare Dual TB6612FNG

- Motor cu reductor si roata x2

Schema electrica:
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Software Design

Mediul de dezvoltare folosit:

- Sublime Text - pentru editare
- HIDBootFlash - pentru flash-uire
- avr-gcc - pentru compilare

Microcontroller-ul comunica cu senzorul IMU (accelerometru + giroscop) MPU6050, prin 12C, citind
unghiul de inclinatie pe axa Y. Pe baza acestuia, dar si a unor constante alese empiric, calculez
variabilele P, I, D, necesare algoritmului PID, urmand sa le insumez si sa trimit rezultatul la driver-ul
de motoare printr-un semnal PWM. Valoarea rezultata va fi folosita pentru a stabili directia si viteza
motoarelor.

Rezultate Obtinute

[

Concluzii
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Pot spune ca rezultatul final a fost unul pe masura timpului alocat. Am lasat partea software pentru
ultimele zile, iar acest lucru m-a costat, deoarece nu am reusit sa fac debugging la valoarea unghiului
de inclinatie, pentru ca cele 3 constante (Kp, Ki, Kd) sa fie alese mai bine, drept urmare si perioada
scurta de timp in care robotul reuseste sa-si pastreze echilibrul.

Download

sbr_alb332ca.zip

Bibliografie/Resurse

http://davidegironi.blogspot.ro/2013/02/avr-atmega-mpu6050-gyroscope-and.html#.WwQadOiFOUI -
Biblioteca pentru comunicarea 12C cu MPU6050; Aceasta pagina in format PDF - Documentatia.
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