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В условиях рынка каждое предприятие должно вырабатывать и искать 

свой собственный путь развития. Чтобы развиваться, оно должно улучшать 

состояние собственной экономики и искать оптимальное соотношение меж-

ду затратами и результатами хозяйственной деятельности, изыскивать новые 

формы приложения капитала, находить новые, более эффективные формы 

доведения услуг до потребителя, проводить соответствующую рекламную 

политику. В настоящее время все предприятия осознали, что залогом успеш-

ного функционирования является не ориентация на сиюминутную прибыль и 

успех, а построение эффективной стратегии существования на долгосрочную 

перспективу. Достичь этого можно путем развития логистических систем 

как на уровне каждого отдельного предприятия, так и на уровне предпри-

ятий одной отрасли. 

Одной из основных задач системы управления на отечественном пред-

приятии легкой промышленности является минимизация расходов. Харак-

терной особенностью формирования логистических систем является то, что 

такая система должна сначала анализироваться с целью установления взаи-

мосвязей с окружающей средой, а потом должны устанавливаться взаимо-

связи внутри формируемой системы. Полная перестройка работы всех 

структур и их координации может позволить предприятию сократить затра-

ты. Предприятия могут иногда достигать весьма значительных результатов 

путем удаления большого числа структур, создающих затраты и увеличи-

вающих добавленную стоимость продукции. 

Для каждого уровня управления устанавливаются целевые показатели 

деятельности, которые должны: полностью соответствовать стратегическим 

целям предприятия; характеризовать затраты, доходы и качество услуг; 

транслировать стратегию всем исполнителям, делая ее понятной для каждого 

работника; давать оценку эффективности их работы. 

Таким образом, реализация концепций логистики позволяет предпри-

ятию достигать более устойчивого экономического положения, способствует 

успеху в конкурентной рыночной деятельности. Также принятие решений, 

способствующих повышению эффективности работы, приведет к сокраще-

нию издержек и получению прибыли.  
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Одной из актуальных технологических задач является утилизация круп-

ногабаритных металлических конструкций, например, корпусов кораблей, 

резервуаров, летательных аппаратов, ферм и т.д. Для решения этой задачи 

могут быть использованы специальные мобильные лазерные комплексы (ла-

зер роботы), построенные на базе манипуляционных роботов с дистанцион-

но-автоматическим управлением и многостепенным манипулятором, имею-

щим достаточную величину рабочей зоны.  

Система управления роботом содержит технологический контроллер 

для формирования параметров обработки и задаѐт параметры для контрол-

лера планирования траектории в пространстве задания, для контроллера 

формирования эталонной скорости в пространстве задания и для контролле-

ра источника лазерного излучения. Котроллер планирования траектории вы-

рабатывает параметры точек траектории, которые преобразуются в обоб-

щѐнные координаты углов поворота в нейроконтроллере преобразования ко-

ординат. Сигналы с последнего поступают на позиционный контроллер, ко-

торый связан с блоком нейроконтроллеров регуляторов скорости. Контрол-

лер формирования эталонной скорости формирует задания требуемой скоро-

сти резания. Преобразование эталонных скоростей в обобщѐнные координа-

ты эталонных скоростей происходит с помощью нейроконтроллера преобра-

зования скорости, с которого сигналы поступают на блок нейроконтроллеров 

регулятора скорости. Информация о положении выходной точки манипуля-

ционной системы и скорости перемещения этой самой точки снимаются с 

помощью датчиков и подаются для коррекции управляющих сигналов на 

блок нейроконтроллеров скорости и блок позиционных контроллеров. 

Аналогичные  зависимости для различных материалов, полученные эм-

пирически, являются обучающей выборкой для нейроконтроллера регулято-

ра скорости. Аналогичные зависимости должны быть построены для обуче-

ния контроллера датчика прорезания. 

  




