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Системный подход находит все более широкое применение в эконо-
мической науке. Не является исключением и инновационная сфера. В то 
же время подавляющая часть разработанных учеными концепций иннова-
ционного развития, базирующихся на системном подходе (концепции тех-
нологических систем, индустриальных кластеров, национальных иннова-
ционных систем), затрагивают экономические системы более высокого 
уровня, нежели предприятие (организация).  

Инновационную систему предприятия (систему управления иннова-
циями), следует рассматривать как совокупность составных частей (под-
систем, элементов), обладающую сложной структурой внутренних взаимо-
связей и взаимодействующую с окружающей средой, обеспечивающую 
реализацию инновационных процессов в соответствии с миссией и целе-
выми установками данного предприятия.    

Инновационная система микроуровня должна строиться с учетом 
важнейших системных свойств организации (адаптивность, гибкость, ус-
тойчивость, эмерджентность, неаддитивность, иерархичность, целост-
ность, управляемость, самоорганизация и др.), а также специфики иннова-
ционных процессов (уникальность, цикличность, высокий уровень риска и 
трудоемкости, повышенная зависимость от интеллектуального ресурса и 
прочие). Базовыми структурными элементами системы должны являться 
управляющая, управляемая и обеспечивающая подсистемы. 

В соответствии с международным стандартом ИСО 9004:2008 инно-
вационность признается имманентным признаком системного подхода к 
менеджменту, неотъемлемой составляющей устойчивого функционирова-
ния микроэкономических систем. Предприятие представляет собой откры-
тую систему, поэтому важно, чтобы оно было ориентировано на сбаланси-
рованные потребности заинтересованных сторон (потребителей, конкурен-
тов, сотрудников организации, общества в целом и т.д.). Безусловно, инно-
вационная система каждого субъекта должна строиться индивидуально с 
учетом присущих ему особенностей.  
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В последние годы появился новый класс станков с параллельной ки-

нематикой, у которых все координаты связаны, и перемещение по любой 
одной координате требует одновременного согласованного изменения всех 
других. Решение задачи кинематики и определения положения простран-
ственного механизма является базовым начальным этапом определения 
всей структуры мехатронной системы.  

Рассмотрим прямую задачу кинематики применения параллельной 
структуры для металлорежущего станка, обрабатывающего детали слож-
ной поверхности. Решение обратной задачи может быть сведено к нахож-
дению длин штанг через векторный контур. Применение подобного под-
хода для решения прямой задачи не представляется возможным. Предлага-
ется построить функцию, отвечающую за прямое решение, путем аппрок-
симации значений полученных из решения обратной задачи. В качестве 
инструмента аппроксимации функции был выбран аппарат нейронных се-
тей. Суть применения сети для аппроксимации сводится к настройке весо-
вых коэффициентов таким образом, чтобы при подачи на вход сети точек 
из выборки, получать соответствующие им значения на выходе с опреде-
ленной точностью. Процесс настройки называется обучением сети. Наибо-
лее привлекательным для нашей задачи оказался метод имитации отжига.  

На вход обучаемой сети подавались тестовые значения длин штанг, на 
выходе получали декартовы координаты. В качестве варьируемых пара-
метров выступали: количество точек тренировочного набора, изменяемое 
от 60 для 8000, число скрытых слоев, и число нейронов, составляющих 
скрытый слой. Число нейронов принималось равным 10 и 60.  

При изменении числа нейронов скрытого слоя для разного числа то-
чек тренировочной выборки было получено семейство кривых. Из полу-
ченных графиков видно, что при достаточном количестве примеров ошиб-
ка незначительно уменьшается с увеличением числа нейронов в скрытом 
слое. Возрастание ошибки на графиках соответствующих числу точек вы-
борки 60 и 700 объясняется недостаточным их количеством. Таким обра-
зом, можно сделать вывод о том, что количество точек тренировочного на-
бора должно превышать количество связей в НС не менее чем в 5 раз. 




