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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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имеющиеся библиотечные блоки и модели, используя их в качестве мо-

делей-аналогов. 

С помощью пакета MATLAB и программного комплекса Simulink 

было проведен анализ библиотечной модели Weldingrobot. В ходе ана-

лиза был определен диапазон возможных параметрическихи структур-

ных изменений этой модели. 

Используя модель Weldingrobot в качестве модели-аналога можно по-

лучить новые модели, изменяя высоту, радиусы отверстий, толщину, глу-

бину, задавая другой материал. Кроме того, можно выполнять такие струк-

турные изменения, как изменять форму,добавлять и удалять элементы. На 

рисунке 1 представлена новая модель Weldingrobot, полученная в  ре-

зультате изменения блоков CylindricalJoint, Torso, Head, RevoluteJoins, 

RoundedLink, CylindricalPin. 

 

 
 

Рисунок 1 – Модель, полученная в результате преобразования  

модели-аналога 
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ИССЛЕДОВАНИЕ РЫНКА МНОГИХ ТОВАРОВ В УСЛОВИЯХ 

СЛУЧАЙНОГО СПРОСА 

 

Как известно, на рыночный механизм влияет довольно большое ко-

личество случайных факторов: сезонные изменения, вкусы и предпо-

чтения потребителей, конкуренция, степень монополизации рынка и             

т. п. В конечном итоге влияние этих случайных факторов может приве-

сти к одному из трех случаев [1]: 
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