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Stewartova platforma a realizace vybrané stabilizacni ulohy
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1 Uvod

Cil této prace je ndvrh a realizace modelu Stewartovy platformy a zpétnovazebniho fizeni
koncového efektoru. Nejprve bude popsan vytvoreny model Stewartovy platformy. Nasledné
bude diskutovéana elektronika pouZzitd pro tento model. Na zdvér bude ukazano pouZziti Stewar-
tovy platformy pfi feSeni ulohy stabilizace kulicky na naklonéné roviné.

2 Stewartova platforma

Stewartova platforma je zastupce paralelniho manipulatoru se Sesti stupni volnosti. Jedna
se o staticky manipulétor, ktery pohybuje pouze koncovym efektorem. Paralelni se nazyva,
proto Ze vSechny jeho ramena jsou uchycena k jednomu koncovému efektoru. Stupeni volnosti
je pojem, ktery oznacuje, jak se dany manipulator miiZe pohybovat, vii¢i soufadné soustavé ma-
nipulatoru. Tento model miiZze vykondvat translaci v osach x,y a z, dale ve vSech osach muize
vykondvat i rotaci, proto se oznacuje, jako manipulétor se Sesti stupni volnosti. Klasicky navrh
Stewartovy platformy predpokladd, jako pohony linedrni motory, které jsou ke koncovému efek-
toru pfipojeny kiiZem. V této praci jsou linedrni motory nahrazené rotanimi motory. Aby mohl
model fungovat, tak jsou motory doplnéné o ramena, ktera prevadéeji rotacni pohyb na posuvny
pohyb.

Obrazek 1: Model Stewartovy platformy
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3 Ridici elektronika

Ridici elektronika se sklddd ze dvou hlavnich &asti. Prvni je samotny ¥idici hardware,
ktery zpracovava pozadavky na pozici koncového efektoru modelu. Bylo zvoleno pouziti Ar-
duino DUE [1], protoZe umoziuje snadno doplnit o riizné piidavné desky. V tomto piipadé bylo
doplnéno o desku, ve které jsou umisténé fadi¢e krokovych motord, coz je druha dilezita Cast
elektroniky modelu. Radi¢e krokovych motort prevadéji pozadavky na smér a pocet krokd na
tvar signdlu pro krokovy motor. Dalsi prvek, ktery je zahrnut v elektronice modelu je spinaci
relé obvod, ktery zajistuje ochranu pied poskozenim fadi¢t krokovych motord.

4 Stabilizace kulicky na koncovém efektoru Stewartovy platformy

Na modelu Stewartovy platformy byla realizovana tuloha stabilizace kulicky na kon-
covém efektoru platformy. Nejprve byl proveden navrh matematického modelu kuli¢ky na na-
klonéné roviné. Zde byly zavedeny predpoklady, které zjednodusSily navrh matematického mo-
delu, jako zanedbani tieni, kulicka se jen pohybuje, celou dobu je v kontaktu s naklonénou rovi-
nou. Takto ziskany popis systému byl poté pfeveden na prfenosové funkce systému. Pfenosové
funkce slouzily pro navrh a ovéfeni reguldtord v programu Matlab/ Simulink. Nésledné byla
celd uloha ovéfena na modelu Stewartovy platformy, za pouZziti dalStho hardwaru Raspberry Pi
a fidictho systému REX [2], kde byl implementovén fidici algoritmus.
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