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В работе рассматривается трехколесный мобильный робот с ро-
ликонесущими колесами. Главное преимущество такой конструкции
в том, что она является более маневренной, так как роликонесущие
колеса, в отличие от обычных, не вносят неголономных ограниче-
ний. Такие роботы предпочтительны для использования в замкну-
тых пространствах, например, робот-гид или робот телеприсутствия.

В ходе работы получены выражения математической модели ро-
бота, описывающие поведение робота:

• кинематическая модель в стандартном виде [2], описывающая
движения робота

q̇ = S(q)u, (1)

где вектор q — вектор обобщенных координат, позволяющий
полностью описать положение и конфигурацию мобильного ро-
бота, S(q) — матрица поворота.

• динамическая модель, описывающая как силы, создаваемые
приводами, и внешние силы влияют на движение робота:

H(q)u̇+ F(q, u) = ST (q)τ, (2)

где τ это усилия, создаваемые приводами.

• Модель приводов, связывающая напряжения на двигателях с
моментами сил, создаваемых приводами.

τi = kiUi − k′iϕ̇i, (3)

где i = 1, 3, U - напряжение на приводе, ϕ̇i — угловые скорости
колес робота, k и k′ — коэффициенты.

В работе исследованы свойства полученной системы: она имеет пол-
ный относительный порядок, управляема. Проведена линеаризация
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обратной связью, синтезирован закон управления. Модель реализо-
вана в системе MATLAB.
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