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Данные комплексы позволяют на основе математических законов во-
оруженного противостояния имитировать как отдельно взятый объект, 
так и крупное войсковое соединение.  

Однако применение данного подхода имеет и недостатки. Во-пер-
вых, для достоверной имитации какого либо объекта необходима дос-
кональная математическая модель. Во-вторых, поведение модели жест-
ко подчинено прописанной в ней логике действий. 

Интересным решением данной проблемы является подход, реализован-
ный в системе JVLC, в которой объединяются пространственно-
разнесенные тренировочные имитаторы. Фактически система представляет 
собой платформу, в которой моделируемым объектом управляет человек. 

Данный подход представляет собой реализацию игрового тактичес-
кого многопользовательского симулятора. Он позволяет проводить от-
работку различных действий со всеми уровнями управления и обеспе-
чения, а так же взаимодействие между различными подразделениями. 
Недостатком же данного подхода является привязка происходящих дей-
ствий к реальному времени и необходимость значительного числа рабо-
чих мест для управления конкретными моделями. 

Из вышесказанного можно сделать вывод, что тенденции развития 
систем моделирования направлены на все большую интеграцию челове-
ка, как непосредственного участника имитации.  
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МОДЕЛИРОВАНИЕ ПАРАЛЛЕЛЬНОГО МАНИПУЛЯТОРА  

В ВИДЕ РАСКРЫВАЮЩЕГОСЯ ТЕТРАЭДРА 

 

С появлением гибридного многокоординатного привода синхрон-

ного типа, реализующего электронную редукцию перемещений без 

механических трансмиссий, стало возможным конфигурирование 

систем перемещений в виде манипуляторов параллельной кинематики с 

необходимым числом управляемых степеней свободы. В настоящем 

докладе рассматривается предложенная нами система перемещений, 

которая конфигурируется в виде многокоординатного манипуляцион-

ного исполнительного механизма, представляющего собой раскрываю-

щийся тетраэдр, внешние подвижные вершины которого перемещаются 

планарными позиционерами в плоскости, параллельной плоскости 

статора. 
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Планарные позиционеры представляют собой подвижные двухкоор-

динатные модули на двухкоординатных линейных шаговых двигателях 

x, y – исполнения. Управление такой многосвязной системой невозмож-

но без использования математической модели, описывающей структур-

но-кинематические и динамические связи и характеристики системы. 

На основании разработанных математических моделей и выпол-

ненной алгоритмизации [1] были созданы программы моделирования в 

среде MATLAB, в том числе пользовательские интерфейсы решения 

задач кинематики и динамики с интерактивной визуализацией самого 

исполнительного механизма, границ рабочей области и графиков изме-

нения координат, скорости и ускорения характерных точек, силовых 

характеристик взаимодействий звеньев и регулировочных характе-

ристик привода. 

Разработанные программы позволяют проводить имитационное ком-

пьютерное моделирование позиционных, кинематических и динами-

ческих характеристик рассматриваемой в докладе системы перемеще-

ний в среде MATLAB с интерактивной визуализацией результатов. 
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ИСПОЛЬЗОВАНИЕ МОДЕЛИ-АНАЛОГА  

ПРИ ИМИТАЦИОННОМ МОДЕЛИРОВАНИИ 

 

Имитационное моделированиешироко используетсядля разработки 

новых и модернизации существующих конструкций технических си-

стем. К современным системам имитационного моделирования относят-

ся: Arena, AnyLogic, GPSS World, Simulink и т.д.Среди них лидирующее 

положение при исследовании динамических систем занимают пакеты 

MATLAB и Simulink. Разработка новой модели «с нуля» – сложный и 

трудоемкий процесс. При работе с Simulink пользователь имеет возмож-

ность не только создавать новые блоки и модели, но и модернизировать 
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