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В роботі розглянуто кінематичну систему диференціального колісного 

приводу та її використання в робототехніці. Розглянуто систему 

підпорядкованого регулювання кутової та лінійної швидкостей у кінематичній 

системі, та проведено математичне моделювання за допомогою пакетів програм 

Matlab та Simulink. 

 
Рисунок 1 – Загальна кінематична модель  

диференційного колісного робота 
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