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Одной из функций мобильных [1] сервисных роботов различный 

конструкций является оперирование объектами в пространстве с 

использованием встроенного в робот манипулятора. К конструктивным 

факторам, препятствующим выполнению мобильным роботом с 

манипулятором можно отнести предел насыщения приводов манипулятора 

робота и возможность опрокидывания робота.  

Для минимизации опасности потери устойчивости и опрокидывания во 

время конструирования робота с манипуляционным механизмом следует 

определить максимальные допустимые массы и перемещения объекта 

манипулирования, которые не приводят к потере устойчивости и 

опрокидыванию робота. Для мобильных роботов известны подходы к оценке 

устойчивости, предложенные Д.Е Охоцимским, Ю.Ф. Голубевым и 

В.Е. Пряничниковым [2–4]. 

Анализ динамики возможно выполнить не только с помощью сторонних 

программных систем расчета динамики механизмов [5] или уравнений 

Лагранжа [6], но и принципа, основанного на уравнениях кинетостатики [7]. 

Основываясь на уравнениях кинетостатики, возможно сформировать 

систему управления [8] (рис. 1), которая бы обеспечивала увеличение запаса 

устойчивости при выполнении операций захвата мобильным роботом путем 

управления движением манипулятора и использованием дополнительного 

ускорения платформы для увеличения запаса устойчивости (рис. 2). 
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Рис. 1. Структура (а) информационно управляющих процессов                                 

в мобильном роботе с включенным блоком                                                   

прогноза (б) результатов движения. 
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Рис. 2. Стратегия захвата объекта мобильным роботом 

Проведенное моделирование работы системы показало, что 

дополнительное ускорение робота при захвате позволяет получить рост 

грузоподъемности до 14-20%. Величина прироста дополнительной 

грузоподъемности зависит от конфигурации манипулятора при захвате объекта. 
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