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РАЗРАБОТКА ПРОСТРАНСТВЕННОЙ РАСЧЕТНОЙ СХЕМЫ ДЛЯ 

ОЦЕНКИ КИНЕМАТИЧЕСКИХ И ДИНАМИЧЕСКИХ ПАРАМЕТРОВ 

ИСПОЛНИТЕЛЬНОГО МЕХАНИЗМА 

 

А. П. ПРОХОРОВ 

Научный руководитель А. В. ЛОКТИОНОВ, д-р техн. наук, проф. 

Учреждение образования 

«ВИТЕБСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЙ  

УНИВЕРСИТЕТ» 

Витебск, Беларусь 

 

Расчѐтная схема для оценки кинематических параметров исполнитель-

ного механизма (рис. 1) разработана для промышленного робота «IRB 1400». 

Манипулятор состоит из основания, нижней руки, верхней руки и имеет 

шесть степеней свободы.  

 

 

 
 

Рис.1. Расчѐтная схема манипулятора робота «IRB 1400» 
 

Предложенная пространственная расчетная схема для определения ки-

нематических параметров промышленного робота «IRB 1400» позволяет вы-

полнить кинематический расчет в подвижной системе координат, связанной 

с центром схвата исполнительного механизма. При расчете динамических 

параметрах механизма учитываются силы тяжести звеньев 𝑙1,𝑙2,𝑙3,𝑙4 и угло-

вые скорости 𝜑1 ,𝜃1
 ,𝜃2

 ,𝜑2 ,𝜃3
 ,𝜑3 .  
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НЕЧЕТКО-ЛОГИЧЕСКИЕ МУРАВЬИНЫЕ АЛГОРИТМЫ  

ОПТИМИЗАЦИИ МАРШРУТОВ ДОСТАВКИ ПРОДУКЦИИ 
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Филиал федерального государственного бюджетного образовательного  
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«НАЦИОНАЛЬНЫЙ ИССЛЕДОВАТЕЛЬСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ «МЭИ» 

Смоленск, Россия 

 

Инновационная направленность развития современной экономики 

предполагает увеличение количества и качества реализации инновационных 

проектов. Одним из его этапов является организация доставки как комплек-

тующих, так и готовой продукции. 

Задача оптимизации маршрутов доставки продукции является достаточ-

но сложной, требующей применения современных математических и инст-

рументальных средств. Поскольку получить оптимальное решение в крат-

чайшие сроки не удается, на практике используются эвристические алгорит-

мы, к числу которых относятся муравьиные колонии. Исходная информация 

о возможных перемещениях часто является нечеткой. Авторами предложен 

модифицированный алгоритм муравьиных колоний на основе применения 

аппарата нечеткой логики. Алгоритм включает этапы. 

Поэтапное построение маршрутов с использованием правил поведения 

муравей.  

Первое правило дает возможность осуществлять расчет значения веро-

ятности передвижения муравья из вершины в вершину.  

ППм-1: «ЕСЛИ (величина феромона i,j
l
 на дуге (i,j) типа l ЕСТЬ «Am1») 

И (величина совокупной стоимости прокладки кабеля типа l Sij
l
 на дуге (i,j) 

ЕСТЬ «Bm2»), ТО (вероятность перехода (pij
l
)

q
 в узел j с использованием ка-

беля l на итерации q ЕСТЬ «Dm4»)».  

Второе правило объединяет в одно решение пути отдельных муравьев.  

Ппм-2. «Если муравей m достиг пути, построенного муравьем m*», ТО 

(пути муравьев m и m*, а также их табу-листы объединяются) И (муравей 

m* ликвидируется)» 

Обновление количества феромонов включает два этапа: испарение и 

добавление нового количества феромона после завершения построения ре-

шений на каждой итерации. 

Этапы повторяются до тех пор, пока результат не перестанет изменять-

ся в течение заранее определенного числа итераций.  

 

  




