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Zusammenfassung. Es wurde die lokale Navigation mobiler 
Roboter mit verschiedenen Arten von Antrieben ausgelegt. Sind die 
Regelmäßigkeiten für die Pfadbestimmung von mobilen Robotern mit der 
Verwendung von Odometriemitteln und für die Genauigkeit des Weges von 
den Fehler der Parametereinstellung der Bewegungs- und Drehantriebe 
erhalten. Die Testprobe des Robotermusters mit verschiedenen Arten von 
Motoren hat gezeigt, dass die Genauigkeit der Bewegung der erhaltenen 
Regelmäßigkeiten einstimmt. 

Stichworte: lokale Navigation, Antrieb, Odometrie, Pfad. 
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