




моделирование динамики при заданных массо-инерционных и геометрических 

параметрах мобильного робота, которое позволило проанализировать возможные 

траектории движения и сформулировать алгоритмы переключения (выдвижения) 

опорных стоек для обеспечения движения вдоль требуемой траектории. Кроме этого, в 

данной главе сформулирована задача многокритериальной оптимизации энергии, 

расходуемой на организацию движения, в зависимости от режима движения и массо­

инерционных параметров мобильного робота. 

Третья глава посвящена теоретическим исследованиям отдельной конструкции 

мобильного робота, содержащего две вращающиеся массы и две опоры, управляемого 

фиксирующиеся относительно направляющей, вдоль которой робот способен совершать 

движение. Рассмотрены расчетные схемы, характеризующие положение элементов 

рассматриваемой конструкции в процессе движения с учетом наклона направляющей, 

вдоль которой осуществляется движение. Определены усилия, необходимые для 

реализации движения мобильного робота при заданных массо-геометрических 

параметрах. 

Четвертая глава посвящена экспериментальным исследованиям разработанных и 

изготовленных прототипов мобильных роботов. Описаны конструкции двух 

экспериментальных прототипов: мобильного робота с четырьмя выдвижными 

опорными стойками и постоянно вращающейся внутренней массе; и мобильного робота 

с двумя вращающимися массами и двумя управляемо заклиниваемыми опорами, 

перемещающегося по направляющей. Приведены результаты экспериментальных 

исследований в виде отдельных траекторий и их сравнение с результатами 

моделирования. 

В заключении выделены основные результаты работы. Итогом работы является 

экспериментальное подтверждение работоспособности предложенных конструкций 

мобильных роботов и подходов к управлению их движением. 

Содержание диссертации соответствует пунктам 4, 8 паспорта специальности 

2.5.4. Роботы, мехатроника и робототехнические системы. Основные результаты 

диссертации в полной мере опубликованы: 7 статей в журналах входящих в перечень 

рекомендованных ВАК, 4 статьи в рецензируемых сборниках трудов международных 

конференций, индексируемых в Scopus, 9 статьей в сборниках трудов конференций, 

индексируемых РИНЦ. Автором, в составе коллектива, также получен патент на 





моделирования современных исследователей, и продемонстрировали сопоставимые 

показатели скорости с ведущими отечественными и зарубежными аналогами. 

Диссертационная работа Бордюгова Дениса Владимировича на тему «Управление 

движением опорных элементов мобильных роботов с изменяемой внутренней 

конфигурацией», является законченной научно-квалификационной работой и 

представляет решение актуальных задач, в полной мере соответствует п.п. 9-11, 13-14 

Положения о присуждении ученых степеней ВАК РФ (в действующей редакции), 

предъявляемым к кандидатским диссертациям, а ее автор Бордюгов Денис 

Владимирович заслуживает присуждения ученой степени кандидата технических наук 

по специальности 2.5.4. Роботы, мехатроника и робототехнические системы. 
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