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ренная система перемещений представляет многосвязную цепь парал-
лельной кинематики, в которой промежуточные звенья являются парал-
лельными кинематическими цепями. 

В ранее выполненных нами работах для этого механизма была 
предложена математическая модель описания топологии и алгоритми-
зации вычислительных процедур решения прямой и обратной задач ки-
нематики [1]. Целью данной работы было построение динамической 
модели и проведение компьютерных исследований динамических ха-
рактеристик и возможностей системы перемещений при различных 
условиях нагружения платформы. 

Построение динамической модели нами выполнялось в среде 
MATLAB/Simulink с использованием пакета Simscape Multibody Link 
для экспорта модели из такой CAD-системы как Autodesk Inventor, а 
также с использованием пакета Simscape Multibody для конфигурации 
получившейся модели. Формирование блочно-модульного описаниябы-
ла основано на дифференциальных уравнениях Ньютона-Эйлера и Ла-
гранжа. При этом динамическая модель в среде Simulink реализуется в 
виде блочно-модульного схемного описания структуры исполнительно-
го механизма с помощью соответствующих функциональных элементов 
отображающих массо-габаритные и инерционные характеристики. При 
моделировании были учтены конструктивные ограничения и требова-
ния аналитического условия отсутствия коллизий перемещения трёх 
планарных позиционеров. 
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В настоящее время в научно-исследовательских лабораториях и 
промышленных предприятиях является актуальным изучение диэлек-
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трических тел. Для разработки приложения, которое визуализирует изу-
чаемые объект, используют алгоритмы восстановления изображений. 

Будем считать, что произвольное изображение задано функцией 
).( yxf , а преобразование исходного изображения в получаемое  ),( ηξg  

с помощью оператора A [1]: 
( , ) ( , ).g Af x yξ η =          (1) 

Поэтому задача построения изображения сводится к нахождению 
обратного оператора A 1− : 

1( , ) ( , ).f x y gA−= ξ η          (2) 
Составим алгоритм восстановления изображения, который бы ре-

шал задачу (2). Одним из таких алгоритмов является метод регуля-
ризации Тихонова. Метод регуляризации Тихонова – алгоритм, предпо-
лагающий отыскивать приближённое решение некорректно поставлен-
ных операторных задач вида. Был предложен А. Н. Тихоновым в 1965 г. 
Главный замысел основан в получении приближённого решения урав-
нения (1) в виде: 

( , ),Rf g=
δ δ

α       (3) 
где ),( α

δgR  –регуляризирующий оператор. Он должен быть такого ви-
да, что при приближении δg  к точному значению  Tg  при 0→δ  при-
ближённое решение стремилось бы к желаемому точному реше-
нию уравнения: 

.Tg Af=           (4) 

Достоинство метода – это возможность программной реализации. 
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Прогнозирование влияния коррозионных процессов является 
сложной и труднорешаемой задачей. Классические уравнения химии и 
физики сложно поддаются декомпозиции и не предоставляют возмож-
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