ملخص المشروع الاول

يهدف هذا المشروع إلى تصميم وتطوير منصة ذاتية التوازن (Self-Leveling Platform) قادرة على الحفاظ على وضع أفقي مستقر عند تعرضها لأحمال متغيرة أو غير متوازنة. يعتمد النظام على مستشعر وحدة القياس بالقصور الذاتي (IMU) لقياس زاوية الميل، حيث يتم دمج بيانات التسارع والجيروسكوب ومعالجتها باستخدام فلتر كالمان (Kalman Filter) للحصول على قراءات دقيقة وتقليل الضوضاء.
يتم التحكم في النظام باستخدام متحكم دقيق (Arduino)، حيث تُستخدم متحكمات تناسبية-تكاملية-تفاضلية (PID Controllers) للتحكم في محركين من نوع التيار المستمر (DC Motors) لتعويض الميل والحفاظ على استقرار المنصة.
تم بناء نموذج عملي واختباره تحت ظروف مختلفة، من خلال وضع حمل في مواقع متعددة على سطح المنصة. أظهرت النتائج أن النظام يحقق أفضل أداء عند وضع الحمل في مركز المنصة، بينما يؤدي وضع الحمل بشكل غير متماثل إلى زيادة التذبذب وزمن الاستقرار. ومع ذلك، تمكن النظام من تعويض الاختلال والحفاظ على الاستقرار ضمن الحدود المطلوبة.
تؤكد النتائج فعالية استخدام تقنيات التحكم بالتغذية الراجعة في أنظمة التوازن، مع إمكانية تحسين الأداء مستقبلاً باستخدام خوارزميات تحكم أكثر تطوراً أو اختيار مكونات ميكانيكية وكهربائية محسّنة.
 
