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В работе исследовалась возможность стабилизации движения

автомобилеподобного робота (далее АПР) по заданной программ-
ной траектории путем выбора гладких управлений. Использо-
валась двухколесная динамическая модель АПР, учитывающая
боковое скольжение колес [1]. Под управляющими воздействи-
ями понималось изменение угла поворота переднего колеса вокруг

вертикальной оси и ускорение центра масс АПР. Построение про-
граммного управления, а также стабилизация программной тра-
ектории осуществлялась методом приведения исходной аффинной

системы к регулярному квазиканоническому виду [2]. Указанный
вид позволяет получить управления, реализующие параметриче-
скую программную траекторию, с последующей ее стабилизацией
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