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Stewartova platforma a realizace vybrané stabilizačnı́ úlohy
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1 Úvod
Cı́l této práce je návrh a realizace modelu Stewartovy platformy a zpětnovazebnı́ho řı́zenı́

koncového efektoru. Nejprve bude popsán vytvořený model Stewartovy platformy. Následně
bude diskutována elektronika použitá pro tento model. Na závěr bude ukázáno použitı́ Stewar-
tovy platformy při řešenı́ úlohy stabilizace kuličky na nakloněné rovině.

2 Stewartova platforma
Stewartova platforma je zástupce paralelnı́ho manipulátoru se šesti stupni volnosti. Jedná

se o statický manipulátor, který pohybuje pouze koncovým efektorem. Paralelnı́ se nazývá,
proto že všechny jeho ramena jsou uchycena k jednomu koncovému efektoru. Stupeň volnosti
je pojem, který označuje, jak se daný manipulátor může pohybovat, vůči souřadné soustavě ma-
nipulátoru. Tento model může vykonávat translaci v osách x,y a z, dále ve všech osách může
vykonávat i rotaci, proto se označuje, jako manipulátor se šesti stupni volnosti. Klasický návrh
Stewartovy platformy předpokládá, jako pohony lineárnı́ motory, které jsou ke koncovému efek-
toru připojeny křı́žem. V této práci jsou lineárnı́ motory nahrazené rotačnı́mi motory. Aby mohl
model fungovat, tak jsou motory doplněné o ramena, která převádějı́ rotačnı́ pohyb na posuvný
pohyb.

Obrázek 1: Model Stewartovy platformy
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3 Řı́dicı́ elektronika
Řı́dicı́ elektronika se skládá ze dvou hlavnı́ch částı́. Prvnı́ je samotný řı́dicı́ hardware,

který zpracovává požadavky na pozici koncového efektoru modelu. Bylo zvoleno použitı́ Ar-
duino DUE [1], protože umožňuje snadno doplnit o různé přı́davné desky. V tomto přı́padě bylo
doplněno o desku, ve které jsou umı́stěné řadiče krokových motorů, což je druhá důležitá část
elektroniky modelu. Řadiče krokových motorů převádějı́ požadavky na směr a počet kroků na
tvar signálu pro krokový motor. Dalšı́ prvek, který je zahrnut v elektronice modelu je spı́nacı́
relé obvod, který zajišt’uje ochranu před poškozenı́m řadičů krokových motorů.

4 Stabilizace kuličky na koncovém efektoru Stewartovy platformy
Na modelu Stewartovy platformy byla realizována úloha stabilizace kuličky na kon-

covém efektoru platformy. Nejprve byl proveden návrh matematického modelu kuličky na na-
kloněné rovině. Zde byly zavedeny předpoklady, které zjednodušily návrh matematického mo-
delu, jako zanedbánı́ třenı́, kulička se jen pohybuje, celou dobu je v kontaktu s nakloněnou rovi-
nou. Takto zı́skaný popis systému byl poté převeden na přenosové funkce systému. Přenosové
funkce sloužily pro návrh a ověřenı́ regulátorů v programu Matlab/ Simulink. Následně byla
celá úloha ověřena na modelu Stewartovy platformy, za použitı́ dalšı́ho hardwaru Raspberry Pi
a řı́dicı́ho systému REX [2], kde byl implementován řı́dicı́ algoritmus.
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