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В современных условиях развития экономики и рыночных отношений 

ключевым механизмом, определяющим эффективность функционирования 

рынка, является конкуренция. Понятие конкуренции составляет основу 

рыночной экономики и является главной движущей силой эволюции взаи-

моотношений субъектов, функционирующих в данной среде.  

На сегодняшний день  ОАО «Бабушкина крынка» – динамично разви-

вающееся крупнейшее в Беларуси предприятие-производитель молочной 

продукции. Данный рынок высококонкурентен, на нем не только присутс-

твует значительное количество производителей, но также конкурируют 

между собой и различные марки продукции предприятий.  

Проведенный анализ конкурентоспособности предприятия позволяет 

сделать следующие выводы: 

– основными конкурентами холдинга «Могилевская молочная компа-

ния «Бабушкина крынка» являются ОАО «Савушкин-продукт» (марки 

«Савушкин», «Брест-Литовск», «Ласковое лето», «Монтик»),  ОАО «Бел-

лакт», ОАО «Молочный мир», ОАО «Молоко» (г.Витебск), компания «Да-

нон» (марки «Активия», «Растишка»), ОАО «Минский молочный завод 

№1» (марки «Молочная страна», «Минская марка»); 

– в 2015 г. наблюдается спад объемов производства цельномолочной 

продукции, что указывает на снижение ее конкурентоспособности. В каче-

стве положительного момента с точки зрения конкурентоспособности про-

дукции ОАО «Бабушкина крынка» следует отметить рост объемов произ-

водства масла и сыров твердых; 

– в 2015 г. конкурентоспособность продукции повысилась, на что ука-

зывает рост объема экспорта продукции на 133,29 %, объема валютной вы-

ручки – на 109,9 % и доли новых видов продукции на 2,92 п.п. 

Для того, чтобы повысить конкурентоспособность продукции, предп-

риятию необходимо гибко реагировать на изменяющиеся вкусы и предпо-

чтения потребителей, а также вести постоянный мониторинг состояния 

рынка, что позволит своевременно организовать выпуск востребованной, 

конкурентоспособной, а также безопасной для здоровья людей продукции. 
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Исходными данными поиска траектории робота-манипулятора явля-

ются трехмерные CAD модели робота-позиционера объектов манипулиро-

вания и технологической среды, составляющие карту препятствий. Алго-

ритм построения траектории робота от исходной точки к целевой базиру-

ется на двухслойной нейросетевой модели конфигурационного простран-

ства, состоящей из множества нейронов, распределенных над n−мерным 

конфигурационным пространством робота. На выходе сети формируется 

потенциальное поле робота. Для уменьшения затрат машинного времени 

предлагается использовать линейную функцию с насыщением для актива-

ции нейронов. 

Если при перемещении робота-позиционера целевая точка окажется в 

пространстве, занятом на текущей карте препятствий, предлагается поиск 

промежуточной точки на плоскости СС, образованной тремя точками: ис-

ходной, целевой и «локтем» либо средней по уровню точкой на вертикали, 

проведенной от базы манипулятора. При пересечении СС и объекта ВВ, 

образуемого геометрическим местом точек, которые занимает при движе-

нии в пространстве поворачиваемая роботом-позиционером конструкция, 

получится кривая. На ней выбирается промежуточная точка. По старой 

карте препятствий осуществляется поиск траектории к этой точке и опре-

деляется конфигурация робота qsВ в ней. Исследуется возможность столк-

новения звеньев робота при найденной конфигурации с объектом ВВ. Если 

столкновений нет, то формируется траектория от исходной точки к проме-

жуточной, а затем по модифицированной карте препятствий к целевой. Ес-

ли для qsВ обнаружено столкновение звена робота с ВВ, то конфигурация 

подбирается изменением углов сочленений звена с соседними. Затем про-

веряется возможность линейного перемещения от предпоследней точки 

ранее найденной траектории к подобранной. Если движение невозможно, 

то подбор продолжается определенное количество итераций. Иначе осу-

ществляется поиск новой промежуточной точки, которая смещается в сто-

рону свободного пространства. Эффективность метода подтверждается 

компьютерным моделированием. Разработанный метод поиска траектории 

позволяет учесть ограничения на подход и ориентацию технологического 

инструмента, а также форму звеньев робота.  


