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Актуальной темой является разработка новых и исследование
уже существующих методов управления. Особый интерес представ-
ляют методы управления нелинейными системами, в частности, мо-
бильными роботами [1]. Мобильные роботы вызывают с каждым го-
дом все больше и больше интереса в связи с тем, что растет об-
ласть их применения. К примеру, мобильные роботы могут использо-
ваться в космических исследованиях, автоматизации производства,
сельском хозяйстве, военных целях, подводных исследованиях, ме-
дицине.

В работе рассматривается задача построения метода стабилиза-
ции движения двух-колёсного робота вдоль заданной кривой, при
условии сохранения им постоянной линейной скорости, а также мо-
делирование полученных результатов. В качестве прообраза робота
была взята модель робота Khepera.

В качестве кинематической модели робота рассматривается си-
стема вида: 

ẋ = U1cos(θ),

ẏ = U1sin(θ),

θ̇ = U2,

Где U1 — линейная скорость робота, U2 — угловая скорость ро-
бота, x и y — координаты выбранной точки. Для построения управ-
ления совершается переход к системе в отклонениях, после чего со-
вершается переход к её линейному приближению, для которого по-
ставленную задачу стабилизации можно решать с помощью метода
функций Ляпунова. В рамках этого метода записываются и решают-
ся линейные матричные неравенства (LMI), что позволяет построить
стабилизирующее управление для максимальной области притяже-
ния [2,3].
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