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ДОДАТОК А 

ГРАФІЧНИЙ МАТЕРІАЛ КВАЛІФІКАЦІЙНОЇ РОБОТИ 

 

 

 



57 

 

 

 



58 

 

 

 



59 

ДОДАТОК Б 

ПРИНЦИПОВА ЕЛЕКТРИЧНА СХЕМА ВЛАСНОГО ДРАЙВЕРА 

 

 

Рисунок Б.1 – Схема 3х фазного драйвера для BLDC мотора 
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ДОДАТОК В 

ЛІСТИНГИ ПРОГРАМНОГО КОДУ НА ARDUINO NANO 

 

#include <ODriveUART.h> 

#include <SoftwareSerial.h> 

#include <Wire.h> 

#include <ADXL345.h> 

 

// Motor movement range based on leg tilt 

const float ODRIVE_POS_MIN = 0.0; 

const float ODRIVE_POS_MAX = 2.0; 

 

// Set up virtual serial port and main control objects 

SoftwareSerial odrive_serial(8, 9); 

ODriveUART odrive(odrive_serial); 

ADXL345 adxl; 

 

// Runs once at startup 

void setup() { 

  Serial.begin(115200);         // USB serial for debug 

  odrive_serial.begin(115200);  // Serial to ODrive 

  Wire.begin();                 // Start I2C 

  adxl.powerOn();               // Enable accelerometer 

  delay(1000);                  // Wait for everything to 

settle 

 

  Serial.println("Starting system..."); 

 

  // Wait for connection to ODrive 

  while (odrive.getState() == AXIS_STATE_UNDEFINED) { 

 delay(100); 

  } 

 

  Serial.println("ODrive connected."); 

 

  // Enter closed-loop position control mode 

  while (odrive.getState() != AXIS_STATE_CLOSED_LOOP_CONTROL) { 

 odrive.clearErrors(); 

 odrive.setState(AXIS_STATE_CLOSED_LOOP_CONTROL); 

 delay(10); 

  } 

 

  Serial.println("System ready!"); 

} 

 

// Repeats continuously 

void loop() { 

  double xyz[3]; 

  adxl.getAcceleration(xyz); 

  double ay = xyz[1];  // Y-axis = leg tilt 
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  // Map tilt to motor position 

  float target_pos = fmap(ay, 1.0, 0.0, ODRIVE_POS_MIN, 

ODRIVE_POS_MAX); 

  target_pos = constrain(target_pos, ODRIVE_POS_MIN, 

ODRIVE_POS_MAX); 

 

  // Send position command to ODrive 

  odrive.setPosition(0, target_pos, 0.0f); 

 

  // Debug output 

  Serial.print("ay: "); 

  Serial.print(ay); 

  Serial.print("  =>  target_pos: "); 

  Serial.println(target_pos); 

 

  delay(20); // Prevent UART overload 

} 

 

// Helper function: remaps value from one range to another 

float fmap(float x, float in_min, float in_max, float out_min, 

float out_max) { 

  return (x - in_min) * (out_max - out_min) / (in_max - in_min) 

+ out_min; 

} 
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ДОДАТОК Г 
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