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ایداری حسگر منعطف برای بهبود کنترل پکفش هوشمند واز استفاده 
ربات انسان نمای نائو در مقابل اغتشاش

شایانامیرمهدی:دانشجو
ماسولهدکتر مهدی طالع : استاد راهنما

تهراندانشکده مهندسی برق و کامپیوتر، دانشگاه 

کنترل پایداری بیان مساله
پروژهو موضوع مورد بررسی در بیان خلاصة مساله 

از پیش تعبیه شدهحسگرهایضعف •
پاسخت و بی مفصل بودن کف •
طراحی یک کفش هوشمند برای اندازه گیری•

فشار های عمودی کف پا
محاسبه پارامترهای مربوط به حفظ پایداری •
تعادلشروط لازم برای برقراری •
حفظ پایداری در هنگام اغتشاش خارجی•
ارایه مدل کنترل کننده مناسب برای حفظ پایداری•
استفاده از اطلاعات به دست آمده برای بهبود•

کنترل پایداری ربات

نرمحسگرطراحی•
نرمسنسورهایساختارمعرفی•

فشارگیریاندازهجهت
فعلیهایسنسورهایمحدودیت•
مناسبسنسورانتخاب•
نرمحسگرساختوگیریقالب•

بارومتریکسنسورپایهبر
نیازموردافزارسختطراحی•

چاپیمدارطراحیوهاسنسورکردنشبکه•
کفشبدنهچاپوبعدیسهطراحی•
چاپیمدارنهاییگیریقالب•

دوپانمایانسانهایرباتپایداریحفظدردخیلهایپارامترمحاسبه•
جرممرکز•
فشارمرکز•
هاممانبرآیندنقطه•
شدهواردخارجینیرویگیریاندازه•

پایداری و برقراری تعادل در حالت ایستالازم برای شروط •
.بگیردتکیه گاه قرار ناحیه باید درون ساجیتالصفحه در مرکز جرم •

محاسبه اغتشاش خارجی وارد شده•

بهبود کنترل پایداری تحت اعمال اغتشاش•
•Fisher Sensor Fusion

جمع بندی
نرم طراحی شدهحسگر•

کاربردهای فراوان در تعامل انسان با ربات•

شدهکفش هوشمند طراحی •
کنترل پایداری•
کنترل پایداری هنگام تقلید رفتار•
هنگام اغتشاش خارجیبازیابی تعادل•
جلوگیری از افتادن و لیز خوردن•
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