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Аннотация 
Представлены результаты исследования по разработке системы управления наклонной платформой с двумя 
степенями свободы. Разработан робототехнический комплекс, включающий систему технического зрения, с 
помощью которой определяются координаты объекта управления, расположенного на платформе прямоугольной 
формы. Установлены серводвигатели, которые позволяют осуществлять наклоны платформы в двух направлениях. 
Управляющая плата от рабочей станции по интерфейсу USB получает значения углов для серводвигателей и другие 
конструктивные элементы. Решена задача стабилизации объекта в заданных координатах на платформе. 
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Abstract 
The paper presents results of work on control system design for tiltable plate with two degrees of freedom. Designed robotic 
system includes technical vision system that provides an opportunity to get the position of the control object placed on the 
square plate. Two servomotors provide each tilting axis operation. Single-board computer transmits angle values and other 
design elements to the servomotors by USB interface from the workstation. The problem of the object stabilization in the 
given coordinates on the plate is solved. 
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В общем случае наклонная платформа представляет собой параллельный робот-манипулятор, одна 
из основных задач которого заключается в перемещении с места на место какого-либо объекта. Общим 
решением данной задачи является оснащение манипулятора захватывающим устройством, позволяющим 
осуществлять схват предмета. Проектирование захватного устройства осуществляется с учетом всех сил, 
которые могут действовать на объект во время движения, планирования схвата и планирования пути. Од-
нако при условии больших размеров и веса объекта данный подход может оказаться неприменим. В зада-
чах динамического манипулирования становится возможным использование таких приемов, как толка-
ние, бросок, удар. В результате происходит расширение области применения роботов-манипуляторов в 
промышленном мире [1]. 

Например, в [2] представлена разработка лабораторного стенда наклонной платформы с двумя сте-
пенями свободы, реализующего управление движением мяча на прямоугольной платформе, используя 
систему технического зрения на базе программируемой логической интегральной схемы. Расчет закона 
управления выполняется на цифровом контроллере. В [2] проводится экспериментальная апробация про-
порционально-интегрально-дифференциального регулятора (ПИД-регулятора) с наблюдателем состояний 
в цепи обратной связи. В [3] для аналогичной платформы для решения задач стабилизации объекта в за-
данных координатах и перемещения объекта из точки в точку предлагается использование алгоритмов 
управления на основе нечеткой логики. В [4] управление платформой реализовано на базе прогнозирую-
щей модели. В первую очередь авторы произвели симулирование в математическом пакете 
MATLAB/Simulink и по его итогам провели эксперимент. 

По результатам исследований разработан робототехнический комплекс, включающий платформу 
квадратной формы, положение которой регулируется двумя сервоприводами, установленными на основа-
нии. Валы приводов, оснащенные удлинителями, с помощью шарнирного соединения прикрепляются к 
платформе. Для определения координат центра мяча используется система компьютерного зрения (КЗ), 
предложенная в [5, 6]. Разработанная авторами система позволяет определить координаты объекта управ-
ления (ОУ) с помощью внешней видеокамеры. Обработка видеоизображений осуществляется на персо-
нальном компьютере (ПК), от которого управляющая плата (УП) по USB-интерфейсу получает пакет 
данных, содержащий значения углов (ЗУ) поворота двигателей Д(х) и Д(у). На УП пакет проходит про-
верку на целостность, и данные отправляются непосредственно на двигатели. Получив команду поворота 
на необходимый угол, сервоприводы приводят платформу в движение. Функциональная схема комплекса 
и кинематическая схема мехатронного модуля (ММ) приведены на рис. 1. 

Общий вид робототехнического стенда представлен на рис. 2. 
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Рис. 1. Функциональная схема робототехнического комплекса (а); кинематическая схема мехатронного 
модуля (б) 

 

Рассмотрим уравнения, описывающие систему «Ball and Plate» [6]: 
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где 𝑚, 𝑟, 𝐼 − масса, радиус и момент инерции мяча соответственно; 𝑥, 𝑦 − положение мяча, ,β   углы 

наклона платформы; g  ускорение свободного падения. 

Рассмотрим случай, когда углы наклона платформа достаточно малы, тогда уравнения (1) прини-
мают упрощенный вид [7, 8]: 
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где θ ,θx y   углы поворота валов серводвигателей; l   длина стороны платформы; d  длина удлинителя 

от вала двигателя к платформе.  
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Используя преобразование Лапласа, получаем следующие передаточные функции: 
2 2
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где 𝑠 −комплексная переменная [9]. 
Для решения задачи стабилизации объекта в заданных координатах использован ПИД-регулятор, 

настроенный методом Циглера–Никольса [7]. Эксперимент на разработанном мехатронном стенде пока-
зал, что задача стабилизации мяча в заданных координатах решена и соответствует заявленным требова-
ниям. 

 
 

 
 

Рис. 2. Общий вид робототехнического комплекса 
 

В дальнейшей работе планируется улучшение качества обратной связи путем замены системы тех-
нического зрения на резистивную сенсорную подложку, что позволит увеличить скорость получения ко-
ординат, а также планируется исследование возможности использования современных методов адаптив-
ного и робастного управления, например, метод последовательного компенсатора [10]. 
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