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      Аннотация

    
        
          Тема выпускной квалификационной работы: «Разработка системы управления движением робота на омни-колёсах». Данная работа посвящена созданию и исследованию модели четырехколесного робота с омни-колесами и разработке системы автономной навигации с последующей проверкой её работоспособности в среде моделирования. Для достижения поставленной цели предполагается решить следующие задачи: Исследовать существующие программные пакеты для моделирования движения роботов и определить подходящий для решения поставленных задач. Создать модель внешней среды в выбранном программном пакете для исследования возможностей движения и навигации робота на омни-колесах. Создание и исследование модели четырехколесного робота с омни-колесами. Разработать систему автономной навигации для робота на омни-колесах и проверить её работоспособность в среде моделирования.
        

        
          The topic of the final qualification work: «Development of a motion control system for a robot on omni-wheels». This work is devoted to the creation and study of a model of a four-wheeled robot with omni-wheels and the development of an autonomous navigation system with subsequent verification of its performance in the simulation environment. To achieve this goal, it is supposed to solve the following tasks: Explore existing software packages for modeling the movement of robots and determine the appropriate one for solving the tasks. Create a model of the environment in the selected software package to study the possibilities of movement and navigation of the robot on omni-wheels. Creation and study of a model of a four-wheeled robot with omni-wheels. Develop an autonomous navigation system for a robot on omni-wheels and test its performance in the simulation environment.
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