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  Abstract  针对移动机器人两路电机协同控制问题，提出基于动力学模型的轮式移动机器
人电机控制律（DMMC）．首先推导出质心位置不一定在几何中心的移动机器人运动学模型和
动力学模型，并求解出两轮速度与力矩之间的非线性微分方程．然后，基于两轮速度与力矩
间非线性微分方程、电机电气方程和电机机电方程，推导出移动机器人系统状态方程．最后
采用极点配置得到I 型状态反馈控制律．仿真显示，DMMC 法实现了对输入指令的零稳态误差
快速响应．
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