
1， [bookmark: _GoBack]简介
2轮自平衡载人车已经成为了一个新兴的市场，在警用和民用领域潜力不可估量。大家是不是都对这个神奇的东西十分好奇，我们来为你解密，自己动手装配，算法的学习，学习Adruino，从这个套件中你可以学习到很多。

自平衡小车套件是专为电子爱好者，机器人爱好者准备的学习套件。我们可以通过Adruino这个平台（语言简易）学习2轮自平衡小车的奇妙原理，其中包括了 数据采集（陀螺仪，加速度） 数据拟合（卡尔曼滤波）电机控制（PID控制） 编码器精确控制转速（PID）,
套件中包含的6dof传感器包含了3轴加速以及3轴陀螺仪传感器用于数据拟合兼容Adruino，Adruino Uno R3 作为控制中心进行数据运算指令的收发 另外还有电机驱动和带编码器电机。当然我们提供现成的代码以及测试软件供用户参考。



理念传达
通过我们的自平衡小车来学习 2轮自平衡的原理以及其核心的算法
1 数据采集 6dof 传感器集成陀螺仪（角度传感器）以及加速度传感器，采集小车的瞬时角度数值，2种传感器得到的是瞬时角度数值以及速度数值，都存在一定的误差，我们采用卡尔曼滤波的算法融合数据得到相对准确的瞬时角度数值。卡尔曼滤波的算法链接http://zh.wikipedia.org/wiki/%E5%8D%A1%E5%B0%94%E6%9B%BC%E6%BB%A4%E6%B3%A2(中文)
[image: File:Kalman filter model.png]
http://en.wikipedia.org/wiki/Kalman_filter（英文）
[image: File:Basic concept of Kalman filtering.svg]
2电机（马达）的控制，准确的角度数值使得控制中心了解到小车距离平衡状态有多少误差，需要精确的电机控制来实现误差的消除达到平衡的目的，我们又使用了常用的PID 算法来准确控制电机。 
[image: File:PID en updated feedback.svg]
PID算法链接http://zh.wikipedia.org/wiki/PID%E6%8E%A7%E5%88%B6%E5%99%A8
英文http://en.wikipedia.org/wiki/PID_controller
3. 我们选用了带编码器的电机进一步准确控制电机

二，视频的更新
有一个funny的摇摆视频
这个视频只是用来娱乐的需要注明


三，产品使用指导

1 查看产品清单，电池不包括 推荐电池 2节锂电池（14.4V）一定的重量有利于保持小车的平衡，建议使用有一定容量的电池，铅酸电池也可以选择 在小车的顶部可以用于固定电池
2使用装配手册装配小车。
3 使用调试手册以及终端软件进行调试，可以用来检查装配以及电路链接是否正确。
4 烧入主程序 参考调试步骤调试参数（k1-k4）最终自平衡小车可以平稳直立。
5 如果想要控制小车 再参考 调试手册的最后一步 使用终端软件以及Xbee通讯 控制小车。
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