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The given work is devoted to the modern developments in the field of 

robotics using adaptive visual control. Investigation is carried out in the target 
space, the desired trajectory of WMR (wheel mobile robot) generated by 
specifying a robot that moves in camera space by the following dynamic 
trajectory. The main purpose of the control is to convert the WMR parameters to 
track the trajectory generated in the space of the chamber due to parametric 
uncertainty. 

 
Основна мета адаптивного візуального управління полягає в 

перетворенні параметрів КМР (колесного мобільного робота) для 
відстежування траекторії, яка генерується в просторі камери в силу 
параметричної невизначеності (тобто параметри калібрування камери і 
механічні параметри, пов’язані з динамічною моделлю). 

Дослідження здійснюється в цільовому просторі, бажана траекторія 
КМР генерується за допомогою вказівки робота, який переміщується в 
просторі камери по наступній динамічній траекторії: 

 
rrr vqSq )(= . 

 
)(•S  визначено в, [ ] 3)()()()( ℜ∈= T

rcrcrr ttytxtq θ визначає вихідне 
положенння траекторії орієнтації в просторі камери, і 

[ ] 2
21 )()()( ℜ∈= T

rrr tvtvtv  позначає вихідну лінійну і кутові швидкості 
КМР у просторі камери. У відношенні, вважається, що сигнал )(tvr , отри-
маний з алгоритму побудови траекторії і необхідний для відтвоврення не-
обхідного руху в просторі камери, і що )(),(),(),( tqtqtvtv rrrr   постійно об-
межені. 

Визначаємо допоміжний сигнал помилки, позначає 
[ ] 3

321 )()()()( ℜ∈= Ttetetete , який лежить у різниці між вихідним поло-
женням, орієнтацією і положенням, орієнтацією в просторі камери за до-
помогою глобального зворотнього перетворення наступним чином: 
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1)(~),(~ ℜ∈tytx  и 1)(~ ℜ∈tθ , які визначаються наступним чином: 

 
ccr xxx −=~  , ccr yyy −=~  , θθθ −= r

~  . 
 

Сформулюємо динаміку помилок відкритого циклу )(te  диференцію-
ванням для обчислення даного виразу: 
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де [ ] 2

21 )()()( ℜ∈= Ttututu  – допоміжний сигнал, який визначається в 
термінах камери просторової орієнтації, швидкості і потрібної траекторії 

Π+−= vu  з допоміжною змінною 2))(),(),(( ℜ∈Π tvtt rrθθ , визначається: 
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