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В настоящее время актуальность применения мобильных роботов в сельском хозяйстве

не вызывает сомнений. Учитывая экономические показатели изготовления и эксплуата-
ции, приводы на базе электродвигателей постоянного тока имеют неоспоримые преиму-
щества. Привод получается достаточно компактным, имеющим большой пусковой момент.

В данной работе решалась задача оптимизации алгоритма управления приводом мо-
бильного робота. Целевой функцией являлось задача обеспечения требуемой скорости,
учитывая степень загрузки и наклон траектории движения. Был рассмотрен электродви-
гатель постоянного тока 2ПБ90LУХЛ4.

Результатом работы явились функциональная и принципиальная схемы привода. При
проведении вычислительных экспериментов для адаптивного регулятора с учетом сте-
пени загрузки (от нуля до максимума), перемещения робота под разным углом наклона
использовалась программа SimInTech. Разработана схема автоматического выбора коэф-
фициентов ПИД-регулятора привода.
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