Sklopovi | programska podrska
samobalansirajuceg vozila

Autor: Maja Stimac Mentor: Prof.dr.sc. Damir Sersi¢
Zavod za elektroniCcke sustave | obradbu informacija
Fakultet elektrotehnike | raCcunarstva, Sveuciliste u Zagrebu

4 Rezultati

» Za pogon vozila koristi se trofazni sinkroni

motor bez Cetkica sa neodimijskim magnhetima u
rotoru

N

» Predvideno za individualni prijevoz osoba
na manjim i srednjim udaljenostima

» Ekoloski i ekonomski prihvatljivo

» Jednostavno za upravljanje nagibom tijela

Q Sustavi automatske stabilizacije

Tiskana plocCica trofaznog inverterskog mosta

2 Opis problema

» Cilj rada bio je analizirati i poboljsati
pojedine dijelove vozila ukljucujuci
sklopovske  promjene te  prilagodbu
Kodgovarajuc’e programske podrske

3 Princip rada

» Kompleksan sustav koji se sastoji od niza medusobno
povezanih komponenti pri cemu razlikujemo dva
osnovna dijela
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» Koristi se za upravljanje sinkronog motora

Sustav za skretanje motora

Sustav za mjerenje nagiba
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/ Blok dijagram kontrolera koji upravlja radom motora \

Sustav za mjerenje kuta
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Sustav za stablilizaciju se motor zakrenuo
Inverzna Parkova Inverzna Clarkova
£ Kt transformacija Ve transformacija lVoc

® kutna brzina

» Sljededi koraci:
- povezivanje sustava za upravljanje motora sa
sustavom za skretanje
- povezivanje senzora kuta sa sustavom za
skretanje motora
\ - redizajn fizickog izgleda vozila

Parkova transformacija ~ Clarkova transformacija

\ Blokovska shema FOC regulacije
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