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Рассматривается задача о движении по абсолютно шероховатой плоскости мобильного колесного робота типа «робопоезд» - змееподобной цепочки двухколесных объектов, соединенных цилиндрическими шарнирами. Для построения математической  модели n-звенного «робопоезда» используются векторно-матричные методы неголономной механики:  уравнения движения в форме Лагранжа второго рода со  множителями и уравнения в форме Маджи для конечного числа элементов. Исследован ряд модельных задач о движении мобильного робота с двумя независимо управляемыми соосными колесами под действием приложенных сил и моментов в приводах. Проведено компьютерное моделирование  «робопоезда» в пакете ”Универсальный механизм”. На основе уравнений Маджи  реализована компьютерная визуальная модель управления трехзвенным  мобильным роботом в среде  NetBeans 6.8.
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