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Двоколісні роботи-балансири є областю досліджень, яка цілком може 

стати майбутнім пересуванням для повсякденних роботів. Унікальний контроль 

стабільності, необхідний для утримання робота у вертикальному положенні, 

відрізняє його від традиційних форм робототехніки. Тому проводиться аналіз 

динамічних процесів в системі керування двоколісного самобалансуючого 

робота [1]. 

Під час розробки було зроблене концептуальне проектування робота, що 

дозволило вияснити його математичну модель та його принцип роботи. На базі 

отриманих даних була створені імітаційні системи робота балансира, яка в себе 

включає: механічна система, імітаційна модель двигунів і система керування 

роботом. На рисунку 1 показана імітаційна модель двоколісного 

самобалансуючого робота, яка включає в себе: підпорядковану систему 

керування, два двигуни постійного струму з постійними магнітами, інтегрований 

модуль механіки робота 
 

 
 

Рисунок 1 - Загальна імітаційна схема двоколісного самобалансуючого робота 

 

Практична направленість результатів дає можливість використовувати 

представлену методику проектування балансуючих систем в різних галузях 

промисловості та синтезу більш складних систем. 
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