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В докладе рассмотрена задача об управлении мобильным роботом с тремя омни-колесами,
движущегося по горизонтальной поверхности без проскальзывания [1]. Следуя [1], предпо-
ложим, что Oxyz — неподвижная система координат с горизонтальной плоскостью Oxy,
ось Oz направлена вертикально вверх, C — центр равностороннего треугольника, в вер-
шинах которого находятся омни-колеса, Cx1y1z1 — подвижная система координат, жестко
связанная с платформой робота, ось Cx1 параллельна оси вращения первого колеса, ось
Cz1 вертикальна, оси Cy1, Cz1 и Cx1 образуют правую систему координат, плоскости Oxy
и Cx1y1 параллельны.

Рис. 1. Схема омни-мобильного робота.

Робот состоит из четырех абсолютно жестких тел: платформы и трех колес. Массой
и размерами роликов пренебрегаем. Расстояние от центра платформы до центра каждого
колеса равно a, r — радиус колеса. Центр масс системы совпадает с центром C.

Предположим, что ролики всех колес вращаются без проскальзывания, тогда движение
всей системы определяется изменением по времени трех координат: двух декартовых коор-
динат x и y центра C в неподвижной системе координат Oxyz и угла поворота платформы
вокруг вертикальной оси, отсчитываемого от оси Ox. В соответствии с [1] положим m0 и
m1 — массы платформы и колеса робота, m = m0 + 3m1. Пусть также Is — приведенный
момент инерции робота.

Уравнения движения робота в переменных x, y, \psi , представленные в [1], могут быть
записаны в виде

m\"x - 3m1 \.y \.\psi =
1

2

\biggl( 
sin\psi M1 + sin(\psi +

2\pi 

3
)M2 + sin(\psi +

4\pi 

3
)M3

\biggr) 
m\"y + 3m1 \.x \.\psi =

1

2

\biggl( 
 - cos\psi M1  - cos(\psi +

2\pi 

3
)M2  - cos(\psi +

4\pi 

3
)M3

\biggr) 
+ Is \"\psi =

=  - a
r
(M1 +M2 +M3)

(1)

где Mj — управляющий момент, приложенный j - му колесу.
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Решается задача о стабилизации программного положения робота x = x0 = const, y =
y0 = const, \psi = \psi 0 = const посредством цифровых регуляторов, в том числе ПД-регуляторов
вида:
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где

M0
j (tk) =  - \mu j(z(tk) - z0) - \nu j \.z(tk)

z\prime = (x - x0, y  - y0, \psi  - \psi 0)

(3)

Полученные результаты дополняют результаты работ [2–4].
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