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車輪が で、かつその軸が にあり、 される のこと
車輪のみが接地して本体を支持するため、制御なしでは倒立できない
車輪が で、かつその軸が にあり、 される のこと
車輪のみが接地して本体を支持するため、制御なしでは倒立できない

二輪型倒立振子ロボットとは？
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ＰＢＬにおける最終目標

上に物を乗せる 方向転換させる 物を運ぶ
移動機構を作成

②①

３ＤＣＡＤを用いた設計

３次元ＣＡＤで希望の形をモデリング３次元ＣＡＤで希望の形をモデリング

二輪型倒立振子ロボット製作

◇今期目標◇

３次元ＣＡＤで希望の形をモデリング３次元ＣＡＤで希望の形をモデリング

実際に加工を行い、
３ＤCADで設計した
ロボットを製作

実際に加工を行い、
３ＤCADで設計した
ロボットを製作

モータを制御

PID制御を用いたフィードバック制御により安定な倒立を行わせるPID制御を用いたフィードバック制御により安定な倒立を行わせる

ただし、左右の車軸の
摩擦特性が若干異なる

最大1分間
倒立に成功!!

反省点と今後の課題

 基盤等の慣性モーメント、車軸の摩擦特性が正確にわからない
 実験により実機のパラメ タの同定が必要
 基盤等の慣性モーメント、車軸の摩擦特性が正確にわからない
 実験により実機のパラメ タの同定が必要

制御開始
摩擦特性が若干異なる
ため、回転してしまう回転しながらも倒立を維持
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 実験により実機のパラメータの同定が必要 実験により実機のパラメータの同定が必要


