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В докладе обсуждаются  неголономные модели колесных роботов, которые достаточно 
адекватно описывают динамику таких роботов и сравнительно просты.  Последнее обстоя-
тельство позволяет  аналитически  проводить  полное  качественное  исследование  динамики 
колесных роботов.

В качестве примера в  докладе дается полный качественный анализ динамики трехко-
лесного робота в рамках неголономной модели, предложенной  Е.А. Девянина. На основе об-
щих методов теории устойчивости и бифуркации аналитически исследованы вопросы суще-
ствования, устойчивости и ветвления стационарных и периодических движений трехколес-
ного робота. Результаты исследований представлены в виде бифуркационных диаграмм.
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