
Segway, a.k.a. pendolo su carrello
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m, J
„ „ = posizione angolare pendolo

s = posizione carrello
M = massa carrello
m = massa pendolo
¸ = distanza dal baricentro pendolo a cerniera
J = momento inerzia pendolo rispetto al baricentro
u = forza esterna

note
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Moto del baricentre del pendelo
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Moto di rotatione del pendolo rispelto al baricentro
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Sistema in spatio di state x x

in Xz
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Segway linearizzato attorno a x̄ = (0, 0)
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s

u M

m, J
„ „ = posizione angolare pendolo

s = posizione carrello
M = massa carrello
m = massa pendolo
¸ = distanza dal baricentro pendolo a cerniera
J = momento inerzia pendolo rispetto al baricentro
u = forza esterna

note
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