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Введение 

Учет модели робота является важной составляющей в повышении точности 

локализации [1] и управления его движением. Для получения модели робота, наиболее 

точно описывающей его кинематику и динамику, необходимо проводить идентификацию 

ее параметров [2, 3]. Помимо этого, для получения достоверных данных о состоянии робота 

и его окружения, необходимо проводить калибровку инерциального измерительного 

модуля (Inertial Measurement Unit – IMU), 2D-лидара и стереокамеры [5, 6]. В данной работе 

детально описывается процесс идентификации параметров модели и калибровки датчиков. 

  

Основная часть 

Оценка положения и скорости робота формировалась расширенным фильтром 

Калмана на основе измерений инерциального измерительного модуля IMU, энкодеров 

колес и модели движения робота. Для управления движением реализован регулятор Model 

Predictive Control (MPC), основанный на модели робота. 

 

Для повышения точности работы перечисленных выше алгоритмов, была проведена 

калибровка IMU. Так как параметры модели могут меняться, например, при увеличении 

полезной нагрузки робота, необходимо проводить онлайн-идентификацию [2]. Для этого в 

работе проведена идентификация с использованием двух методов: рекурсивного метода 

наименьших квадратов и фильтра Калмана. 

 

Проведена оценка точности локализации и следования роботом заданной траектории 

до и после идентификации и калибровки, а также описано сравнение двух методов 

идентификации параметров. Помимо этого, в работе описывается калибровка 2D-лидара и 

стереокамеры для использования этих сенсоров в будущем [5, 6]. 
 

Выводы 

В работе рассмотрены методы идентификации кинематических и динамических 

параметров модели колесного робота. Учет этих параметров привел к повышению точности 

локализации и управления движением робота. Калибровка IMU также повысила точность 

локализации. Полученные результаты в совокупности с калибровкой лидара и камеры 

закладывают основу для проведения исследований картирования помещений, навигации и 

алгоритмов управления на базе данного робота. 
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