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Модель нарушителя границы может быть построена на различных 

вариантах его поведения, например: заблудившийся грибник;                     

контрабандист, использующий особенности местности для скрытного 

перемещения товара через границу в пешем порядке или на техниче-

ском средстве; контрабандист, который пытается агрессивно в кратчай-

шее время добраться до места перегрузки товара; организатор или по-

собник нелегальной миграции. 

Моделирование всего многообразия поведения нарушителя границы 

может базироваться на общих подходах к классификации, учитываю-

щей техническую оснащенность, тактику действий, мотивацию к проти-

воправной деятельности и т. д. [2]. 

Со стороны погз недопущение нарушения равновесия системы будет 

заключаться в заблаговременном оборудовании инженерной инфра-

структуры, рациональном выставлении пограничных нарядов, постоян-

ном мониторинге состояния системы. 
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В арсенал инструментария всех звеньев руководства вооруженных 

сил наиболее развитых государств уже довольно давно и прочно вошло 
применение компьютерного моделирования боевых действий. Суще-
ствующие системы моделирования представляют собой сложные ком-
плексы математических имитационных моделей, таких как «Селигер», 
Joint Live Virtual Constructive (JVLC), «ФОРТ». 

РЕПОЗИТОРИЙ ГГ
У И

МЕНИ Ф
. С

КО
РИНЫ



Материалы XX Республиканской научной конференции студентов и аспирантов 

«Новые математические методы и компьютерные технологии в проектировании, 

производстве и научных исследованиях», Гомель, 20–22 марта 2017 г. 

 120 

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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