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Введение. 

 Самым распространённым видом являются колёсные роботы. В 

частности роботы с одним ведущим поворотным колесом  или двумя 

независимыми ведущими колёсами и пассивным поворотным колесом. 

Такие роботы статически устойчивы, и управлять ими можно при помощи 

двух приводов, установленных либо на поворотном ведущем колесе, либо на 

каждом из двух ведущих, оси которых не изменяют ориентации 

относительно корпуса. Из-за наличия неголономных связей, робот не может 

перемещаться вдоль плоскости его колёс, вследствие чего движение робота 

в произвольном направлении зачастую может быть осуществлено только 

после дополнительного разворота. В то же время разворот в тесном 

помещении не всегда возможен. 

 Такой проблемы не имеют роботы на роликонесущих колёсах. Их 

движение является всенаправленным, не требующим поворотного движения 

платформы робота. 

Цель работы: 

1. Проектирование конструкции робота на роликонесущих колёсах. 

2. Подбор материалов и комплектующих для сборки робота. 

3. Сборка робота. 

4. Написание ПО. 

 

 

 

 

 



Обзор литературы. 

 Робот на роликонесущих колёсах представляет собой неголономную 

систему. Для написания уравнений движения такой системы требуют 

применения особых методов: вывод уравнений Лагранжа со множителями, 

Аппеля или Маджи. В данном случае наиболее простым представлялось 

написать уравнения Аппеля, метод вывод которых представлен в Гантмахер 

Ф.Р. Лекции по аналитической механике. [1](стр. 67 -73): 

 

 



 

 

 



 



 

 







 



 

 Для оценки ресурсов, затрачиваемых на управление использовались 

результаты, полученные в Мартыненко Ю.Г., Формальский A.M. О движении 

мобильного робота с роликонесущими колесами [2](стр. 186): 

 

 

Из данной зависимости следует, что на относительно длинные 

перемещения робота следует ориентировать вдоль векторов, отстоящих друг 

от друга на 60о. 

Для нахождения оптимального управления использовалось уравнение 

Риккати, методы написания и исследования которого наиболее подробно 

описаны в Андреев Ю. Н. Управление конечномерными линейными 

объектами. [3](стр365-367, 389-407): 

   



Исследование устойчивости движения велось на основании критериев, 

описанных в Меркин Д.Р. Введение в теорию устойчивости движения [4]. 

Написание ПО идёт с использованием библиотек, описанных в [5]. 
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