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Аннотация. В докладе описывается система математического моделирования 
движения ровера по неровной поверхности. Система основана на модульной ар-
хитектуре, которая обеспечивает геометрическое моделирование, учет урав-
нений движения и визуализацию сцены. 

В отличие от традиционных подходов, которые основаны на интегриро-

      вании уравнений  динамики движения, описываемая обеспечивает система  

      высокую точность  моделирования путем решения геометрической задачи 

определения пространственного положения ровера на поверхности. 
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Введение. С непрерывным развитием дела исследования глубокого космоса, 
       автономная навигация  и мобильность роверов фактором стали ключевым  

      успеха условия миссий [1, 2]. Поскольку  на рельеф поверхности суровы,  

сложен, и невозможно полностью воспроизвести реальные условия на Земле, 
     традиционные методы испытаний физических прототипов сталкиваются  

       с и серьезными проблемами: длительным циклом, высокой стоимостью  

большими рисками [3, 4]. В этом контексте использование технологий вирту-

ального моделирования для создания высокоточной платформы имитацион-

        ных испытаний лунохода имеет незаменимое значение для проверки кон-

      струкции, оценки производительности  и оптимизации алгоритмов до этапа 
изготовления прототипа. 

Методы  и результаты. Для достижения вышеупомянутых целей система 
моделирования содержит пять  уровней, которые могут быть сконфигуриро-

ваны для решения конкретной задачи.  

Система работает по циклу «ввод параметров  → геометрическое модели-

        рование  → физические расчеты  → интерактивная визуализация  → вывод 

данных», и каждый модуль работает совместно через стандартизированные 
интерфейсы данных для поддержки работы    -пользователя на протяжении все
го процесса от создания модели до  анализа результатов. 

В докладе приводятся результаты математического моделирования, кото-

рые позволяют судить системы  о скорости  и точности работы   

Заключение. Описываемая программная система для виртуального моде-
      лирования ровера обладает кроссплатформенностью расшире  и простотой -

    ния. Благодаря параметрическому моделированию  и визуализации  в реаль-
ном оно времени  эффективно поддерживает такие как задачи,  оптимизация 
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конструкции ровера  и управление его движением, предоставляя эффективный 

инструмент для исследований транспортных колесных  систем. 
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