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(54) СПОСОБ МНОГОАЛЬТЕРНАТИВНОЙ ОПТИМИЗАЦИИ МОДЕЛЕЙ АВТОМАТИЗАЦИИ 

СТРУКТУРНОГО СИНТЕЗА ДЛЯ СОЗДАНИЯ МЕХАТРОННО-МОДУЛЬНЫХ РОБОТОВ 

(57) Реферат: 

Изобретение относится к машиностроению, а именно к робототехнике, и может 

быть использовано при создании мехатронно-модульных роботов. Технический 

результат заключается в создании способа многоальтернативной оптимизации 

моделей автоматизации структурного синтеза мехатронно-модульных роботов. 

Способ создания мехатронно-модульного робота, в котором при проведении синтеза 
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структуры многоинвариантной модели мехатронно-модульных роботов и 

последующем фиксировании полученных оптимальных решений рассматривают 

множество проектных элементов и вводят соответствующие альтернативные 

переменные путем представления дискретных чисел, соответствующих этим 

элементам, в двоичном исчислении, после чего обозначают количество модулей, 

объединяемых в один робот, преимущественно без четко выраженной структуры, и 

обеспечивают сопряжение каждого нового модуля с ранее собранными вдоль 

выбранного направления и стыковку его первой интерфейсной площадки с одной из 

свободных на любых других элементах конструкции, занимающих ближайшее 

крайнее положение. 4 ил.
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