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В настоящее время активно развивается теория и практика разработки колесных ста-
тически неустойчивых роботизированных платформ, с соосными колесами, сходными по
компоновке с аппаратами типа сегвей[1-3]. В большинстве случаев разработки использует
классические неголономные модели движения, в которых не учитывается проскальзыва-
ние деформируемых колес. Между тем, использование деформируемых колёс на практике
может ограничивать возможности применения неголономных моделей при проектирова-
нии и анализе алгоритмов управления.

Настоящая работа посвящена описанию движения статически неустойчивой двухколес-
ной роботизированной платформы, в которой жесткий недеформируемый корпус распо-
ложен на двух соосно расположенных деформируемых колесах. Предполагается описание
с возможностью проскальзывания колес.

В докладе представлены нелинейные уравнения движения роботизированной платфор-
мы по горизонтальной поверхности, учитывающие особенности динамики деформируемых
колес в соответствии с [4,5]. Получены соотношения для «стационарного» движения плат-
формы: движения по окружности постоянного радиуса. Получено стационарное решение,
отличающееся от аналогичного решения для классической неголономной модели нену-
левым углом наклона недеформируемого корпуса. Такая особенность может привести к
потере системой устойчивости, снижению размеров области притяжения и дополнитель-
ным незапланированным энергозатратам. Предлагаемая модель в дальнейшем может быть
использована как для разработки новых алгоритмов управления аппаратом в режиме
активного маневрирования, так и для предварительной оценки робастности алгоритмов,
построенных с использованием приближенных решений.
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