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Инновационное развитие предприятий является одним из наиболее 

важных факторов модернизации российской экономики и входит в число ос-

новных направлений разработки внутренней и внешнеэкономической поли-

тики России. Основными причинами низкой инновационной активности ор-

ганизаций являются: сокращение объема государственного финансирования, 

острая нехватка собственных средств и отсутствие возможностей по привле-

чению заемных источников, не восполняются притоком частного капитала. 

На сегодняшний день наиболее эффективным подходом к управлению инно-

вационной деятельностью телекоммуникационного предприятия является 

использование различных математических инструментов, в том числе ней-

ронных сетей, систем нечетко-логического вывода, а также мультиагентных 

методов моделирования на различных этапах инновационного управления.  

В общем случае мультиагентная модель, описывающая поведение пред-

приятия на рынке может быть представлена кортежем следующего вида: 

MS=<A,E,O,D,Gi,Go>, где A – множество агентов системы A={Ацентр_управ, 

Aфилиал}; Е – множество внешних сред, в которых функционируют агенты, не 

имеющие отношения к рассматриваемой системе 

E={Eконкур_р, Eконкур_н, Епотреб, Еорганы_управлен}; O – множество взаимодействий 

между агентами системы; D – множество коммуникативных актов взаимо-

действия между агентами, которые формируют протокол коммуникации 

D={D1, D2, D3, D4}; D1 – множество коммуникативных актов, имитирующих 

передачу информации, D2 – множество актов, имитирующих управление од-

них агентов другими; D3 – множество актов, имитирующих поиск потенци-

альных поставщиков услуг; D4 – множество актов, имитирующих запрос на 

подключение к предприятию-поставщику; Gi={G1, G2…} – цели агентов сис-

темы, G1 – максимизация прибыли от продаж в регионе, G2 – минимизация 

расходов на формирование инфраструктуры в регионе; Go={G0
1
, G0

2
…} – це-

ли агентов внешней среды; G0
1
 – максимизация прибыли от продаж, G0

2
 – 

минимизация расходов на формирование инфраструктуры в регионе. 

Работа выполнена при поддержке гранта РФФИ № 12-01-00266-а. 

 

  

43 
 

УДК 621.83.06 

ОПРЕДЕЛЕНИЕ РАЦИОНАЛЬНОЙ КОНСТРУКЦИИ РОЛИКОВ ДЛЯ  

ПЕРЕДАЧИ С ПРОМЕЖУТОЧНЫМИ ТЕЛАМИ КАЧЕНИЯ 

 

А. П. ПРУДНИКОВ 

Государственное учреждение высшего профессионального образования 

«БЕЛОРУССКО-РОССИЙСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ»  

Могилев, Беларусь 

 

Применение в передаче с промежуточными телами качения цилиндри-

ческого типа составных роликов вместо шариков позволяет повысить КПД и 

нагрузочную способность передачи. Однако силы, действующие на ролики, 

со стороны одно- и многопериодного кулачков вызывают их перекос вдоль 

пазов ведомого вала, в которых ролики расположены. Что в свою очередь, 

приводит к значительному снижению КПД передачи и может вызвать ее за-

клинивание. 

С целью устранения возможности перекоса роликов были предложены 

варианты конструкции составных роликов, предотвращающие их перекос в 

зоне контакта: с ведомым валом, с однопериодными кулачками, с одно- и 

многопериодными кулачками.  

В ходе проведенного кинематического и силового анализа передачи с 

предложенными конструкциями составных роликов разработана математи-

ческая модель, позволяющая оценить потери мощности на трение вследствие 

действия сил, вызывающих перекос роликов в зависимости от предложен-

ных вариантов их конструкции. В результате прочностного анализа получе-

ны зависимости по расчету геометрических параметров составных роликов 

для предложенных вариантов их конструкции. 

Установлено, что конструкция составного ролика, предотвращающая 

перекос в зоне контакта с ведомым валом, приводит к наибольшим потерям 

мощности на трение. Минимальные потери мощности на трение вследствие 

действия сил, вызывающих перекос роликов, возникают при варианте конст-

рукции ролика, предотвращающей перекос в зоне контакта с одно- и много-

периодными кулачками одновременно. Однако при этом диаметр втулок, яв-

ляющихся элементами составного ролика и контактирующих с кулачками, 

должен быть больше ширины пазов ведомого вала (диаметра втулки, контак-

тирующей с ведомым валом). Увеличение диаметра втулки, контактирую-

щей с кулачками, при передаточных числах более пяти, приводит к увеличе-

нию подрезания их многопериодной торцовой поверхности и, соответствен-

но, снижению нагрузочной способности передачи. С этой точки зрения, при 

передаточных числах более пяти, целесообразен вариант конструкции роли-

ка, предотвращающей перекос в зоне контакта только с однопериодными ку-

лачками. 

  




