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В работе исследуются алгоритмы управления неголономной роботехнической 

мобильной платформы на роликонесущих колесах mecanum-типа. Проведен аналитический 

обзор методов управления платформами на всенаправленных колесах. Разработан стенд для 

испытания различных типов регуляторов с обратной связью по положению. Синтезированы 

регуляторы для управления исследуемым объектом. Проведен сравнительный обзор 

разработанных регуляторов.  

 

Введение. Mecanum-платформы были изобретены во второй половине двадцатого 

века. Их главным достоинством является способность маневрировать в ограниченных 

пространствах, не использую сложные рулевые механизмы [1]. С тех пор написано 

множество статей, решающие различные вопросы и предлагающие множество способов 

управления mecanum-платформами [2]. Тем не менее, существует ряд нерешенных 

вопросов, которые представляют интерес для исследования. В данной работе произведена 

модернизация существующей mecanum-платформы, разработаны алгоритмы управления, а 

также проведены испытания с использованием различных регуляторов.  

 

Основная часть. Целью данной работы являются построение и исследование 

кинематической и динамической моделей роботехнической платформы на mecanum-

колесах, разработка планировщика движений, синтез регуляторов для управления 

движением, создание комплекса для натурных исследований синтезированных регуляторов 

и проведение испытаний [3]. 

В работе рассматриваются этапы проектирования роботехнической платформы и 

разработка стенда для проведения испытаний. В состав платформы входят: одноплатный 

компьютер Raspberry Pi 4, выполняющий роль центрального компьютера платформы; 

плата управления Arduino Uno, реализующее управление нижним уровнем; четыре 

драйвера шаговых двигателей (ШД), управляющие ШД; движители платформы, 

соединенные с ШД; механические части платформы и два источника питания, 

обеспечивающих электроснабжение всех электронных компонентов платформы. 

Разработанный стенд состоит из: компьютера с установленным прикладным программным 

пакетом MATLAB/Simulink, являющимся системой управления верхнего уровня и 

реализующим алгоритмы технического зрения (ТЗ); камеры, являющейся частью системы 

ТЗ и самой робототехнической платформы.  

Кроме того, на основе исследований кинематики и динамики платформы были 

синтезированы алгоритмы следования по траектории и разработана система управления, 

обеспечивающая решение задачи слежения.  

 

Выводы. Результатом работы является модернизированный макет роликонесущей 

платформы, стенд для испытания различных алгоритмов управления. Также в работе 

представлены результаты численного моделирования замкнутой системы, синтезированные 

алгоритмы управления. Кроме того, в работе произведен аналитический обзор различных 

типов регуляторов и представлена сравнительная таблица синтезированных регуляторов.  
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