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В работе описывается процесс разработки системы управления 
транспортным мобильным роботом на основе созданного его цифрового 
двойника [1,2]. Первым шагом является реализация математической 
модели на основе мобильного робота с двумя независимыми двигателями 
и моделирование в среде MATLAB/Simulink. Входными данными для 
системы  управления  мобильным  роботом  является  наличие  карты  с 
маршрутом (рис 1), его максимальной скорости (  груза, и момента 
( ) на волах электродвигателей. Мобильный робот решает две 
задачи: 1) движение по заданной траектории представленный 
последовательностью точек ( ), ( ) и ( ), где n-число шагов; 2) 
двигаться с максимальной скоростью ориентации в пространстве. 

 

Рис 1. Траектория движения мобильного робота на основе 
математической модели 

Планируется на основе математической модели провести ряд 
вычислительных экспериментов над виртуальным роботом для того, чтобы 
получить желаемое значение максимального ускорения. Управление 
состоит из двухконтурного управления, где первый контур задает 
максимальное ускорение, а затем на его основе вычислить максимальную 
скорость. Заключительным этапом является визуализация движения по 
заранее известным координатам. 

В качестве объекта исследования была взята имитационная модель 
RoboCake с дифференциальными приводами. На основе предыдущих 
экспериментов [3], были подобраны коэффициенты ПИД-регулятора, 
способного удерживать робота на линии при скорости 1 м/с. 

Математическая модель [4,5] робота описывается следующими 
уравнениями (1-3), где  и  - это координаты робота в каждый момент 
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времени,  - угловая скорость поворота корпуса робота,  - радиус колес, 
 и  - угловая скорость правого и левого колеса, а - расстояние от 

центра робота до центра колеса. 
(1) 
(2) 

(3) 
 

Рис 1. Реализация математической модели в среде MATLAB/Simulink на 
основе вышеуказанных формул 

В заключении можно сказать, что суть поставленной нами задачи, 
заключается в передвижение мобильного робота из одной точки (( ), в 
другую точку ( ) максимально близко придерживаясь намеченной 
траектории. 
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