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•پژوهشگران: حسين ذبيحی خيبری و مهدی اكبری
•عنوان طرح : ربات با چرخ توپي
•همكار: عاطفه سادات موسوی نژاد

•مشاوران: دكتر كراری و مهندس سيد محمد مهدی رشتی
•مؤسسه همكار: مؤسسه آموزش عالی شهاب دانش قم

چكيده طرح: 
رب��ات با چرخ توپي  ق��ادر است تعادل خود را ب��ر روی توپ حفظ 
كن��د. اين ربات می توان��د در جای خود دور بزن��د و در اصطلاح شعاع 
گردش��ی معادل صفر دارد. ب��رای اين ربات م��اژول IMU طراحی و 
ساخت��ه شده است. در اين ماژول سه سنس��ور شتاب سنج، ژيرسكوپ 
و مغناطي��س سنج بوسيله كالمن فيلتر تركيب شده است كه قادر است 
ب��دون تاثيرپذي��ری از اغتشاش ه��ای حركتی، زاوي��ه دوران را در سه 
محور با دقت استاتي��ك 0/09 درجه تشخيص دهد و 400 بار در ثانيه 
اطلاعات خروجی خود را بروز كند. اين ماژول بر روی ربات نصب شده 
و فيدب��ك دقيقی را به برد كنترلی انتق��ال می دهد. برد كنترلی نيز كه 
بر روی آن كنترل��ر PD پياده سازی شده است، فرامين كنترلی را به 
سه موتور دی سی ارسال می كند.  سه موتور دی سی كه بر روی توپ 
قرار گرفته اند می توانند با دقت يك ميكرومتر چرخ ها را حركت دهند. 
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