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Доклад посвящен решению задач синтеза алгоритмов траекторного управления движением 

мобильных робототехнических систем на основе принципа согласованного управления. При 

использовании этого подхода цель управления заключается в поддержании некоторых 

соотношений выходных переменных, которые в контексте задачи управления движением задают 

желаемую траекторию.  

Задача решается в том числе в условиях наличия подвижных препятствий и недоступности 

для измерения скоростей мобильного робота. 

 


