
Р. А. К а м а е в а, О. А. П е р е г у д о в а (Ульяновск, УлГУ). Зада-
ча слежения для колесного мобильного робота с неизвестной матрицей

инерции.

Задачам динамики и управления движением мобильных роботов с роликонесу-
щими колесами посвящено большое число работ как отечественных [1]–[3], так и

зарубежных [4], [5] ученых. Конструкция таких роботов позволяет им двигаться в

любом направлении с любой ориентацией без предварительного разворота, что вы-
годно отличает их от других колесных роботов.

В докладе представлено решение задачи слежения для мобильного колесного ро-
бота, состоящего из четырех тел: платформы и трех колес вида «omnidirectional».

Платформа перемещается по горизонтальной поверхности. На колесах робота закреп-

лены ролики, оси вращения которых лежат в плоскости соответствующего колеса.
При этом рассматривается простейшая модель такого колеса, в которой не учитыва-

ется динамика роликов и предполагается, что все ролики лежат в одной плоскости и

слиты в единый опоясывающий колесо тор с сечением бесконечно малого радиуса.
В предположении, что движение робота происходит без проскальзывания под

действием моментов, развиваемых тремя независимыми электродвигателями посто-

янного тока, имеют место следующие уравнения движения мобильного робота:

Hq̈ + f(q, q̇) = P(q)u, q = (ξ, η, ψ)T . (1)

ЗдесьH ∈ R3×3 — матрица инерции, f(q, q̇) ∈ R3, P(q) ∈ R3×3, ξ и η — координаты

центра масс робота в неподвижной декартовой системе координат Oξηζ; ψ — угол по-

ворота платформы вокруг вертикали, отсчитываемый от оси ξ; u = (u1, u2, u3)T , u1,

u2 и u3 — управляющие напряжения, подаваемые на электродвигатели постоянного
тока.

В классе разрывных управлений (релейных и кусочно непрерывных) построено

управление u, ‖u‖ 6 u0 = const > 0, которое обеспечивает отслеживание заданной
траектории робота (1) при неизвестной матрице инерции и наличии неопределенного

запаздывания в структуре управления.

С использованием вектор-функций Ляпунова получены явные оценки области на-
чальных возмущений, максимальной величины запаздывания и нормы неизвестной

части матрицы инерции.
Работа выполнена при финансовой поддержке РФФИ, проект } 08–01–00741,

и в рамках программы «Развитие научного потенциала высшей школы», проект

} 2.1.1/6194.
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