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非时间参考的移动机器人路径跟踪控制 
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  Abstract  基于非时间参考的思想提出了一种移动机器人路径跟踪控制方法.首先选择移
动机器人实际路径在某参考系下的x轴投影作为非时间参考量,并针对一类几何路径的跟踪建
立移动机器人非时间参考的运动学模型,据此设计以恒定速度跟踪期望路径的控制律,然后在
此基础上给出跟踪任意几何路径的分段控制策略.此跟踪控制系统所采用的参考量为非时间量
? ,摆脱了时间因素的影响,因此能提高移动机器人在不确定环境中的跟踪能力.仿真和物理实
验表明了控制方法的有效性.?

  Keywords   非时间参考；路径跟踪；运动学模型；移动机器人   

  收稿日期 修回日期

  通讯作者  

  DOI  PACS:TP24  

 

 

相关文章( 无 )<<< 

[PDF全文]

[HTML全文]

发表评论

查看评论


