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Наличие на предприятии алгоритмов побуждения к продуктивному 

труду разрешает возможные противоречия между работником и работода-

телем, стабилизирует баланс интересов. Однако, решение именно этой за-

дачи вызывает больше всего конфликтов, поскольку напрямую влияет на 

справедливость оценки труда и его оплаты. Эффективность труда зависит 

от факторов, определяющих организационно-технические условия работы 

в организации, трудоемкость услуги и систему мотивации работников. 

Для того, чтобы предприятие работало эффективно, необходимо пра-

вильно организовать труд работников, при этом не только постоянно конт-

ролируя их деятельность, но и мотивируя с целью повышения заинтересо-

ванности в результатах своего труда и результатах хозяйственной деятель-

ности предприятия в целом. Подкрепить интерес сотрудников к достиже-

нию результатов и решению поставленных задач можно только путем их 

привязки к денежному вознаграждению, выплачиваемому при достижении 

результатов.  

В настоящее время методику определения результатов и создания ме-

ханизмов определения денежного вознаграждения называют системой мо-

тивации на базе KPI. В рамках проведенного исследования рассмотрены 

факторы оценки трудовой деятельности сотрудников одного из отделов 

торгового предприятия г. Могилева на диаграмме «причина-результат». В 

результате выбраны пять, наиболее значимых для итогового показателя 

оценки трудоспособности сотрудников отдела, факторов: выполнение пла-

на реализации; количество новых клиентов; стабильность результатов ра-

боты; доход от новых потребителей в общем доходе; использование новых 

подходов к работе 

Данные показатели объективно характеризуют активизацию сотруд-

никами торгового отдела, что и должно быть положено в основу установки 

персонального вознаграждения.  

Таким образом, применение разработанной системы мотивации рабо-

тников должно способствовать: 

– снижению уровня текучести кадров; 

– сокращению потерь рабочего времени; 

– повышению производительности труда.  
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Предлагаемая работа посвящена проблеме управления роботом-

манипулятором (РМ) в процессе точечной контактной сварки (ТКС). 

Предложен новый эффективный алгоритм на основе статистической 

модели конфигурационного пространства, который, в отличие от извест-

ных, позволяет эффективно учесть геометрические характеристики робо-

тизированных технологических комплексов (РТК), кинематические и про-

странственные ограничения, а также ограничения сварочной технологии, в 

частности минимизировать износ силового кабеля для сварочного РМ с 

подвесным трансформатором. 

Предлагаемая статистическая модель представляется в виде неориен-

тированного графа R = (V, E). Вершины V этого графа – множество сво-

бодных от столкновений конфигураций робота qi, а также векторов допу-

стимых угловых скоростей движения звеньев 
iq , соответствующих этим 

конфигурациям. Множества V формируется за счет случайной генерации 

конфигураций РМ qi и проверки их на столкновение робота с препятстви-

ями, а также на допустимую степень силового кабеля. Если условия вы-

полнены, то генерируется соответствующий конфигурации qi вектор ско-

ростей 
iq , координаты которого также случайные величины, после чего 

конфигурация qi и вектор 
iq  добавляются в множество V. Ребрам Е графа 

ставятся в соответствие прямолинейные участки траекторий между сосед-

ними свободными от столкновений конфигурациями. 

Исследование эффективности предложенного алгоритма проводилось 

в экспериментальной среде моделирования РТК на примере роботизиро-

ванной ячейки, состоящей из РМ KR 125 со сварочными клещами и свари-

ваемой металлоконструкции, на которую нанесено четыре сварных шва. 

Анализ результатов данных экспериментов позволяет сделать вывод о 

том, что предлагаемый подход эффективен при управлении сварочными 

роботами-манипуляторами в рабочей среде с препятствиями. 

  


