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РЕФЕРАТ

Дипломный проект 70 с, 14 рис., 25 табл., 20 источников,. 4 пмл

АВТОНОМНЫЕ РОБОТЫ, ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ, РОБОТЫ С 
АВТОМАТИЧЕСКОЙ СИСТЕМОЙ СТАБИЛИЗАЦИИ.

Объект исследования: двухколесное мобильное устройство с автоматической 
стабилизацией вертикального положения.

Цель: разработка мобильного устройства с автоматической системой стабили
зации, способного переносить небольшую полезную нагрузку и вести видеотрансля
цию в режиме реального времени.

В результате разработана собственная модель двухколесной мобильной си
стемы с автоматической стабилизацией вертикального положения. Подобраны ком
поненты, разработаны блок-схема, структурная схема, электрическая схема подклю
чения компонентов. Произведено 3D моделирование и написан код программы. 
Устройство готово к сборке. Поддержка равновесия будет осуществляться с помо
щью поворота колес в сторону падения робота. Ориентацию в пространстве обеспе
чит система датчиков акселерометр+гироскоп. Видеотрансляция может произво
диться с помощью FPV-камеры.
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