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В приведенном выше примере данной статьи был продемонстрирован упрощенный 

принцип работы ультразвукового локатора и для ознакомительных целей и наглядного 

изучения принципа его работы. 
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Роботы параллельных структур на сегодняшний день имеют большую пракическую 

значимость в самых разных отраслях и имеют широкое применение. Именно поэтому 

оптимизация работы данных роботов всегда имеет актуальность и высокую значимость. [1] 

Целью проведения данного исследования является построение модели робота 

параллельных структур, реализация алгоритма управления для решения и дальнейшего 

анализа полученных результатов, а так же повышение эффективности робототехнического 

комплекса введением алгоритма оптимизации.  

В качестве моделирования робота параллеьлной кинематики выбрана платформа 

Стюарта, так как она наиболее проста и понятна для изучения роботов, имеющих замкнутые 

кинематические цепи, то есть параллельную кинематику. Платформа Стюарта – это 

разновидность параллельного манипулятора, в которой используется октаэдральная 

компоновка стоек. У платформы Стюарта имеется шесть степеней свободы (три 

вращательных и три поступательных, как абсолютно твердое тело). [2] 

С точки зрения механики, современный робот предполагает собою контролируемую 

концепцию довольно непростой кинематической системы с большим количеством звеньев, 

сопряженных с помощью линейно или/и вращательно мобильных сочленений и 

взаимодействующих между собою и с находящимися вокруг предметами, приводимую в 

движение с помощью разных видов актюаторов и перемещающейся согласно случайным 

траекториям. 

Звенья, образующие попарные соединения и допускающие условные передвижения, 

называют кинематическими парами. На относительное движение звеньев в кинематической 

паре накладывается 1 ≤   ≤ 6 связей, оставляя 6−  степеней свободы в паре, где   определяет 

класс кинематической пары. 

Систему из звеньев, составляющих кинематические пары, именуют кинематической 

цепью. Если в кинематической цепи имеются звенья, входящие только в одну единственную 

кинематическую пару, то такую цепь именуют разомкнутой (последовательная кинематика). 

Если же каждое звено системы входит в две и более кинематические пары, цепь считают 

замкнутой (параллельная кинематика). 
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ɉɨɞ ɞɢɧɚɦɢɱɟɫɤɨɣ ɦɨɞɟɥɶɸ ɪɨɛɨɬɨɬɟɯɧɢɱɟɫɤɨɣ ɫɢɫɬɟɦɵ ɩɨɞɪɚɡɭɦɟɜɚɟɬɫɹ ɬɚɤɨɟ 
ɦɚɬɟɦɚɬɢɱɟɫɤɨɟ ɨɩɢɫɚɧɢɟ, ɮɨɪɦɚɥɢɡɭɸɳɟɟ ɢ ɛɨɥɟɟ ɞɟɬɚɥɶɧɨ ɨɩɢɫɵɜɚɸɳɟɟ ɩɪɢɱɢɧɧɨ-

ɫɥɟɞɫɬɜɟɧɧɵɟ ɜɡɚɢɦɨɫɜɹɡɢ ɦɟɠɞɭ ɜɯɨɞɨɦ ɢ ɜɵɯɨɞɨɦ ɜ ɪɚɫɫɦɚɬɪɢɜɚɟɦɨɣ ɫɢɫɬɟɦɟ, 
ɩɪɢɜɨɞɹɳɢɟ ɤ ɜɨɡɧɢɤɧɨɜɟɧɢɸ ɞɚɧɧɨɣ ɫɢɫɬɟɦɟ ɦɟɯɚɧɢɱɟɫɤɨɝɨ ɞɜɢɠɟɧɢɹ, ɝɞɟ ɩɨɞ ɜɯɨɞɨɦ 
ɩɨɞɪɚɡɭɦɟɜɚɸɬɫɹ ɞɟɣɫɬɜɭɸɳɢɟ ɫɢɥɵ ɢ ɦɨɦɟɧɬɵ, ɤɚɤ ɜɧɭɬɪɟɧɧɢɟ ɬɚɤ ɢ ɜɧɟɲɧɢɟ; ɚ ɩɨɞ  
ɜɵɯɨɞɨɦ ɩɨɞɪɚɡɭɦɟɜɚɟɬɫɹ ɢɡɦɟɧɟɧɢɟ ɜɡɚɢɦɧɨɝɨ ɩɨɥɨɠɟɧɢɹ ɬɟɥ, ɫɨɫɬɚɜɥɹɸɳɢɯ ɫɢɫɬɟɦɭ, ɢɥɢ 
ɢɯ ɱɚɫɬɟɣ, ɬɨ ɟɫɬɶ ɤɨɨɪɞɢɧɚɬ ɫɢɫɬɟɦɵ ɜɨ ɜɪɟɦɟɧɢ. 

ɍɪɚɜɧɟɧɢɟ ɞɜɢɠɟɧɢɹ ɪɚɫɫɦɚɬɪɢɜɚɟɦɨɣ ɦɟɯɚɧɢɱɟɫɤɨɣ ɫɢɫɬɟɦɵ ɩɪɟɞɩɨɥɚɝɚɟɬ ɫɨɛɨɣ, ɜ 
ɨɛɳɟɦ ɫɥɭɱɚɟ, ɫɢɫɬɟɦɭ ɢɡ ɡɚɞɚɜɚɟɦɵɯ ɧɚ ɨɫɧɨɜɟ ɡɚɤɨɧɨɜ ɞɜɢɠɟɧɢɹ ɞɢɮɮɟɪɟɧɰɢɚɥɶɧɵɯ 
ɭɪɚɜɧɟɧɢɣ, ɢ ɨɩɪɟɞɟɥɹɸɳɢɯ ɷɜɨɥɸɰɢɸ ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ ɫɢɫɬɟɦɵ ɜɨ ɜɪɟɦɟɧɢ ɢ ɩɪɨɫɬɪɚɧɫɬɜɟ. 

ɑɢɫɥɨ ɫɬɟɩɟɧɟɣ ɫɜɨɛɨɞɵ, ɨɛɨɡɧɚɱɚɟɦɨɟ ɤɚɤ   – ɷɬɨ ɯɚɪɚɤɬɟɪɢɫɬɢɤɚ ɢɥɢ ɫɜɨɣɫɬɜɨ 
ɤɢɧɟɦɚɬɢɱɟɫɤɨɣ ɰɟɩɢ, ɤɨɬɨɪɨɟ ɨɩɪɟɞɟɥɹɟɬ ɦɢɧɢɦɚɥɶɧɨɟ ɤɨɥɢɱɟɫɬɜɨ ɧɟɡɚɜɢɫɢɦɵɯ 
ɩɟɪɟɦɟɧɧɵɯ, ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɵɯ ɞɥɹ ɩɨɥɧɨɝɨ ɨɩɢɫɚɧɢɹ ɤɨɧɮɢɝɭɪɚɰɢɢ ɤɢɧɟɦɚɬɢɱɟɫɤɨɣ ɰɟɩɢ. [3] 

Ɇɟɯɚɧɢɡɦ ɪɚɫɫɦɚɬɪɢɜɚɟɦɨɝɨ ɪɨɛɨɬɚ ɢɦɟɟɬ ɲɟɫɬɶ ɧɟɡɚɜɢɫɢɦɵɯ ɧɨɠɟɤ, ɤɨɬɨɪɵɟ 
ɪɚɫɩɨɥɨɠɟɧɵ ɧɚ ɲɚɪɧɢɪɧɵɯ ɫɨɟɞɢɧɟɧɢɹɯ. Ⱦɥɢɧɵ ɞɚɧɧɵɯ ɧɨɠɟɤ ɦɨɠɧɨ ɢɡɦɟɧɹɬɶ ɢ, ɬɚɤɢɦ 
ɨɛɪɚɡɨɦ, ɪɟɚɥɢɡɭɟɬɫɹ ɜɨɡɦɨɠɧɨɫɬɶ ɦɟɧɹɬɶ ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɸ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ. ɉɪɹɦɚɹ ɤɢɧɟɦɚɬɢɱɟɫɤɚɹ 
ɡɚɞɚɱɚ, ɩɪɟɞɩɨɥɚɝɚɸɳɚɹ, ɱɬɨ ɞɥɹ ɡɚɞɚɧɧɵɯ ɞɥɢɧ ɧɨɠɟɤ ɪɟɲɚɟɬɫɹ ɫɢɫɬɟɦɚ ɭɪɚɜɧɟɧɢɣ, 
ɨɩɪɟɞɟɥɹɸɳɚɹ ɩɨɥɨɠɟɧɢɟ ɢ ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɸ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ, ɢɦɟɟɬ ɞɨ ɫɨɪɨɤɚ ɪɚɡɥɢɱɧɵɯ ɪɟɲɟɧɢɣ. ȼ 
ɩɪɨɬɢɜɨɩɨɥɨɠɧɨɫɬɶ, ɨɛɪɚɬɧɚɹ ɤɢɧɟɦɚɬɢɱɟɫɤɚɹ ɡɚɞɚɱɚ, ɩɪɟɞɩɨɥɚɝɚɸɳɚɹ ɩɨ ɡɚɞɚɧɧɨɦɭ 
ɩɨɥɨɠɟɧɢɸ ɢ ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɢ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ ɧɚɯɨɠɞɟɧɢɟ ɞɥɢɧɵ ɧɨɠɟɤ, ɢɦɟɟɬ ɟɞɢɧɫɬɜɟɧɧɨɟ ɢ ɨɱɟɧɶ 
ɩɪɨɫɬɨɟ ɪɟɲɟɧɢɟ. 

Ɉɛɨɛɳɟɧɧɚɹ ɫɯɟɦɚ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ ɋɬɸɚɪɬɚ, ɜɡɹɬɚɹ ɢɡ ɫɬɚɬɶɢ Ʉɚɝɚɧɨɜɚ ɘ. Ɍ.ɢ Ʉɚɪɩɟɧɤɨ 
Ⱥ. ɉ. ɨɬɨɛɪɚɠɟɧɚ ɧɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 1. Ɍɚɤ ɠɟ ɜ ɫɬɚɬɶɟ ɨɩɢɫɚɧɚ ɦɚɬɟɦɚɬɢɱɟɫɤɚɹ ɦɨɞɟɥɶ. [4]. 

 

 
Ɋɢɫɭɧɨɤ 1 - ɨɛɨɛɳɟɧɧɚɹ ɫɯɟɦɚ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ ɋɬɸɚɪɬɚ 

 

Ɍɚɤ ɠɟ ɮɨɪɦɭɥɵ ɦɟɯɚɧɢɤɢ ɛɵɥɢ ɜɡɹɬɵ ɢɡ ɫɬɚɬɶɢ Ⱥɧɞɪɢɟɜɫɤɨɝɨ Ȼ.Ɋ. [5]. 

Ⱦɥɹ ɜɵɩɨɥɧɟɧɢɹ ɪɚɛɨɬɵ ɩɨ ɦɨɞɟɥɢɪɨɜɚɧɢɸ ɜɵɛɪɚɧɚ ɫɪɟɞɚ Matlab, ɬɚɤ ɤɚɤ ɜ ɧɟɣ 
ɢɦɟɸɬɫɹ ɩɚɤɟɬɵ Simulink ɢ Robot Simulation Toolbox. Ɋɚɡɪɚɛɨɬɚɧɚ ɦɨɞɟɥɶ ɷɦɭɥɹɬɨɪɚ ɪɨɛɨɬɚ 
– ɩɥɚɬɮɨɪɦɚ ɋɬɸɚɪɬɚ.  

ɇɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 2 ɢɡɨɛɪɚɠɟɧ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫ ɤɨɨɪɞɢɧɚɬ ɨɫɧɨɜɚɧɢɣ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ. 
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Ɋɢɫɭɧɨɤ 2 – ɤɨɨɪɞɢɧɚɬɵ ɨɫɧɨɜɚɧɢɹ 

 

ɇɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 3 ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɵ ɤɨɨɪɞɢɧɚɬɵ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ. 

 

Ɋɢɫɭɧɨɤ 3 – ɤɨɨɪɞɢɧɚɬɵ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ 

 

ɇɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 4 ɜɜɨɞɢɦɵɟ ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɹ. 
 

 

Ɋɢɫɭɧɨɤ 4 – ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɹ 

 

ɇɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 5 ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɵ ɞɥɢɧɵ ɧɨɠɟɤ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ, ɜɵɱɢɫɥɟɧɧɵɟ ɪɟɲɟɧɢɟɦ ɨɛɪɚɬɧɨɣ 
ɡɚɞɚɱɢ ɤɢɧɟɦɚɬɢɤɢ. 
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Ɋɢɫɭɧɨɤ 5– ɞɥɢɧɵ ɧɨɠɟɤ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ 

 

ɇɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 6 ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɵ ɤɨɨɪɞɢɧɚɬɵ ɢ ɭɝɥɵ ɰɟɧɬɪɚ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ. 
 

 

Ɋɢɫɭɧɨɤ 6 – ɭɝɥɵ ɢ ɤɨɨɪɞɢɧɚɬɚ ɰɟɧɬɪɚ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ 

 

ɇɚ ɪɢɫɭɧɤɟ 7 ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɚ ɜɢɡɭɚɥɶɧɚɹ ɦɨɞɟɥɶ. 
 

 

Ɋɢɫɭɧɨɤ 7 - ɜɧɟɲɧɢɣ ɜɢɞ ɦɨɞɟɥɢ 

 

Ƚɥɚɜɧɵɣ m ɮɚɣɥ ɢɦɟɟɬ ɫɥɟɞɭɸɳɭɸ ɨɫɧɨɜɧɭɸ ɮɭɧɤɰɢɸ: 
function stewsolve(fcn) ɢ ɧɟɫɤɨɥɶɤɨ ɞɨɩɨɥɧɢɬɟɥɶɧɵɯ. 
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ɇɚɩɪɢɦɟɪ, ɮɭɧɤɰɢɹ function load_data () ɛɟɪɟɬ ɢ ɡɚɝɪɭɠɚɟɬ ɜɯɨɞɧɵɟ ɞɚɧɧɵɟ ɢɡ 
ɬɟɤɫɬɨɜɨɝɨ ɮɚɣɥɚ. 

ɇɢɠɟ ɮɭɧɤɰɢɹ, ɜɨɡɜɪɚɳɚɸɳɚɹ ɤɨɨɪɞɢɧɚɬɵ ɜ ɤɚɱɟɫɬɜɟ ɪɟɲɟɧɢɹ ɩɪɹɦɨɣ ɡɚɞɚɱɢ: 
 

function coordtrans_return=coordtrans (TXdeg,TYdeg,TZdeg,px,py,pz,XSI,YSI,XMI,YMI) 

    TXrad = TXdeg * pi/180; 

    TYrad = TYdeg * pi/180; 

    TZrad = TZdeg * pi/180; 

  

    TGA =[1 ,0 ,0 ,-XSI(1); 

         0, 1, 0, -YSI(1); 

         0, 0, 1, 0; 

         0, 0, 0, 1]; 

 

    TMB=[1, 0, 0, -XMI(1); 

         0, 1, 0, -YMI(1); 

         0, 0, 1, 0; 

         0 ,0, 0, 1]; 

 

    TBA =[cos(TYrad ) * cos(TZrad ),  -cos(TYrad ) * sin(TZrad ), 

    sin(TYrad ),  px; 

    sin(TXrad ) * sin(TYrad  ) * cos(TZrad  )+cos(TXrad ) * sin(TZrad ),-sin(TXrad ) * 

sin(TYrad ) * sin(TZrad ) + cos(TXrad ) * cos(TZrad ),-sin(TXrad ) * cos(TYrad ), py; 

         -cos(TXrad )  *  sin(TYrad )  *  cos(TZrad )+sin(TXrad )  *  sin(TZrad ), cos(TXrad ) * 

sin(TYrad )  * sin(TZrad )+sin(Txrad )  *  cos(TZrad ), cos(TXrad )  *  cos(TYrad ),pz; 

0, 0, 0, 1]; 

 

    TGN=[1  0  0  0;  

         0  1  0  0;  

         0 0 1 111.31]; 

      

    TAG=inv (TGA); 

     

    pm=[0; 0; 0; 1]; 

     

    rm=vpa (TGN  *  TAG  *  TBA  *  TMB  *  pm ); 

     

    coordtrans_return = rm; 

 
ɋɩɢɫɨɤ ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɧɵɯ ɢɫɬɨɱɧɢɤɨɜ 
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Case study on KUKA LWR4+. In Preprints of the 20th IFAC World Congress, pages 15191–15196, 

July 2017. 

4. Ʉɚɝɚɧɨɜ ɘ. Ɍ., ɩɪɨɮɟɫɫɨɪ, ɞ.ɮ.-ɦ.ɧ. Ʉɚɪɩɟɧɤɨ Ⱥ. ɉ. Ɇɚɬɟɦɚɬɢɱɟɫɤɨɟ 
ɦɨɞɟɥɢɪɨɜɚɧɢɟ ɤɢɧɟɦɚɬɢɤɢ ɢ ɞɢɧɚɦɢɤɢ ɪɨɛɨɬɚ-ɦɚɧɢɩɭɥɹɬɨɪɚ ɬɢɩɚ ɯɨɛɨɬ. Ɇɚɬɟɦɚɬɢɱɟɫɤɢɟ 
ɦɨɞɟɥɢ ɫɟɤɰɢɢ ɦɚɧɢɩɭɥɹɬɨɪɚ, ɤɚɤ ɦɟɯɚɧɢɡɦɚ ɩɚɪɚɥɥɟɥɶɧɨɣ ɤɢɧɟɦɚɬɢɤɢ ɬɢɩɚ ɬɪɢɩɨɞ. 
ɂɡɞɚɬɟɥɶ ɎȽȻɈɍ ȼɉɈ "ɆȽɌɍ ɢɦ. ɇ.ɗ. Ȼɚɭɦɚɧɚ". ɗɥ № Ɏɋ 77 - 48211.ISSN 1994-0408.  

ɨɤɬɹɛɪɶ 2009. 
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5. Ȼ. Ɋ. Ⱥɧɞɪɢɟɜɫɤɢɣ, Ⱦ. Ƚ. Ⱥɪɫɟɧɶɟɜ, ɋ. Ⱥ. Ɂɟɝɠɞɚ, Ⱦ. ȼ. Ʉɚɡɭɧɢɧ, ɇ. ȼ. Ʉɭɡɧɟɰɨɜ, Ƚ. 
Ⱥ. Ʌɟɨɧɨɜ, ɉ. ȿ. Ɍɨɜɫɬɢɤ, Ɍ. ɉ. Ɍɨɜɫɬɢɤ, Ɇ. ɉ.ɘɲɤɨɜ. Ⱦɢɧɚɦɢɤɚ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ ɋɬɸɚɪɬɚ. - 

ȼɟɫɬɧɢɤ ɋɚɧɤɬ-ɉɟɬɟɪɛɭɪɝɫɤɨɝɨ ɭɧɢɜɟɪɫɢɬɟɬɚ, ɬ.4, ɜɵɩɭɫɤ 3, 2017. 
 

ɍȾɄ 004.9 

ɈȻɓȺə ȺɊɏɂɌȿɄɌɍɊȺ ɊȺȻɈɌɕ ȺɇȺɅɂɌɂɑȿɋɄɈȽɈ ɋȿɊȼȿɊȺ 
 

Ɍɨɣɛɟɤɨɜ Ⱥɣɞɵɧ Ɍɟɦɢɪɛɨɥɚɬԝɥɵ 
aidyn_work@mail.ru 

ȿɇɍ ɢɦ. Ʌ.ɇ.Ƚɭɦɢɥɟɜɚ, ɇɭɪ-ɋɭɥɬɚɧ, Ʉɚɡɚɯɫɬɚɧ 

ɇɚɭɱɧɵɣ ɪɭɤɨɜɨɞɢɬɟɥɶ – Ɍ.Ʉ. ɀɭɤɚɛɚɟɜɚ 

 
ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɟ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪɵ ɩɪɨɟɤɬɢɪɭɸɬɫɹ ɢ ɫɨɛɢɪɚɟɬɫɹ ɢɡ ɝɨɬɨɜɵɯ 

ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɯ. Ʉɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɦɢ (ɤɨɦɩɨɧɟɧɬɚɦɢ) ɞɥɹ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɯ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪ 
ɹɜɥɹɸɬɫɹ: 

 Ʉɚɦɟɪɚ ɫ ɩɪɨɝɪɚɦɦɧɵɦ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫɨɦ ɢ ɜɫɬɪɨɟɧɧɨɣ ɩɚɦɹɬɶɸ; 
 Ƚɢɪɨɫɤɨɩ ɫ ɩɪɨɝɪɚɦɦɧɵɦ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫɨɦ; 
 Ⱥɤɫɟɥɟɪɨɦɟɬɪ ɫ ɩɪɨɝɪɚɦɦɧɵɦ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫɨɦ; 
 Ɋɚɞɚɪ ɫ ɩɪɨɝɪɚɦɦɧɵɦ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫɨɦ; 
 ɋɤɚɧɟɪ ɫ ɩɪɨɝɪɚɦɦɧɵɦ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫɨɦ; 
 GPS ɫ ɩɪɨɝɪɚɦɦɧɵɦ ɢɧɬɟɪɮɟɣɫɨɦ; 
 Ⱦɚɬɱɢɤɢ ɞɜɢɠɟɧɢɹ; 
 Ⱥɤɭɫɬɢɱɟɫɤɢɟ ɞɚɬɱɢɤɢ; 
ȼ ɡɚɜɢɫɢɦɨɫɬɢ ɨɬ ɧɚɡɧɚɱɟɧɢɹ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪɚ ɦɨɠɟɬ ɢɦɟɬɶ ɜ ɫɜɨɟɦ ɫɨɫɬɚɜɟ ɜɫɟ ɢɥɢ 

ɧɟɤɨɬɨɪɵɟ ɢɡ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɯ. Ʉɚɠɞɚɹ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɚɹ ɹɜɥɹɟɬɫɹ ɫɜɨɟɝɨ ɪɨɞɚ ɞɚɬɱɢɤɨɦ, 
ɫɢɝɧɚɥɵ ɢɡ ɤɨɬɨɪɵɯ ɩɨɫɬɭɩɚɸɬ ɜ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɣ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪ. ɐɟɧɬɪɚɥɶɧɵɣ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪ 
ɪɚɡɪɚɛɚɬɵɜɚɟɬɫɹ ɞɥɹ ɤɚɠɞɨɣ ɤɚɦɟɪɵ, ɨɧ ɩɪɢɧɢɦɚɟɬ ɫɢɝɧɚɥɵ ɨɬ ɜɫɟɯ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɯ ɞɥɹ ɢɯ 
ɫɢɧɯɪɨɧɧɨɣ ɨɛɪɚɛɨɬɤɢ ɢ ɜɡɚɢɦɨɞɟɣɫɬɜɭɟɬ ɫ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɢɦ ɫɟɪɜɟɪɨɦ. ɉɪɢ ɨɛɪɚɛɨɬɤɟ 
ɫɢɝɧɚɥɨɜ ɢɡ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɯ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɣ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪ ɪɚɫɩɨɡɧɚɟɬ ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɵɟ ɨɛɴɟɤɬɵ ɢ 
ɩɟɪɟɞɚɟɬ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɨɦɭ ɫɟɪɜɟɪɭ ɨɛɴɟɤɬɵ ɫɨ ɜɫɟɦɢ ɭɫɬɚɧɨɜɥɟɧɧɵɦɢ ɫɜɨɣɫɬɜɚɦɢ. 
ɐɟɧɬɪɚɥɶɧɵɣ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪ ɹɜɥɹɟɬɫɹ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɨɣ ɱɚɫɬɶɸ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪɵ ɢ ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬ 
ɚɥɝɨɪɢɬɦɵ ɨɛɪɚɛɨɬɤɢ ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɢɣ, ɪɚɫɩɨɡɧɚɜɚɧɢɹ ɨɛɪɚɡɨɜ ɢ ɫɢɧɯɪɨɧɢɡɚɰɢɢ ɩɨɫɬɭɩɚɸɳɢɯ 
ɫɢɝɧɚɥɨɜ ɢɡ ɪɚɡɧɵɯ ɞɚɬɱɢɤɨɜ. ɉɨɷɬɨɦɭ ɜɡɚɢɦɨɞɟɣɫɬɜɢɟ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɨɝɨ ɫɟɪɜɟɪɚ ɢ 
ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɯ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪ ɫɜɨɞɢɬɫɹ ɤ ɜɡɚɢɦɨɞɟɣɫɬɜɢɸ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɨɝɨ ɫɟɪɜɟɪɚ ɫ 
ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɦɢ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪɚɦɢ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪ. Ɍɚɤɢɦ ɨɛɪɚɡɨɦ, ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɚɹ ɨɛɪɚɛɨɬɤɚ 
ɜɢɞɟɨɩɨɬɨɤɚ ɪɚɫɩɪɟɞɟɥɟɧɚ ɦɟɠɞɭ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɦ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪɨɦ ɢ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɢɦ ɫɟɪɜɟɪɨɦ: 
ɪɚɫɩɨɡɧɚɜɚɧɢɟɦ ɢ ɜɵɹɜɥɟɧɢɟɦ ɨɛɴɟɤɬɨɜ ɞɥɹ ɤɚɠɞɨɣ ɤɚɦɟɪɵ ɡɚɧɢɦɚɟɬɫɹ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɣ 
ɩɪɨɰɟɫɫɨɪ, ɚ ɨɛɪɚɛɨɬɤɨɣ ɞɚɧɧɵɯ ɫɨ ɦɧɨɝɢɯ ɤɚɦɟɪ ɡɚɧɢɦɚɟɬɫɹ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɢɣ ɫɟɪɜɟɪ. 

ɇɟɨɛɯɨɞɢɦɨ ɨɬɦɟɬɢɬɶ, ɱɬɨ ɫ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɨɝɨ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪɚ ɜ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɢɣ ɫɟɪɜɟɪ ɢɞɟɬ 
ɞɜɚ ɧɟɡɚɜɢɫɢɦɵɯ ɩɨɬɨɤɚ ɢɧɮɨɪɦɚɰɢɢ: 1) ɞɚɧɧɵɟ, ɤɨɬɨɪɵɟ ɭɠɟ ɨɛɪɚɛɨɬɚɧɵ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɦ 
ɩɪɨɰɟɫɫɨɪɨɦ ɢ 2) ɜɢɞɟɨɩɨɬɨɤ, ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɵɣ ɞɥɹ ɜɨɫɫɬɚɧɨɜɥɟɧɢɹ ɫɢɬɭɚɰɢɢ ɜ ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɵɯ 
ɫɥɭɱɚɹɯ. ȼɢɞɟɨɩɨɬɨɤ ɦɨɠɟɬ ɩɟɪɟɞɚɜɚɬɶɫɹ ɩɨɥɧɨɫɬɶɸ ɫɩɥɨɲɧɵɦ ɩɨɬɨɤɨɦ ɢɥɢ ɬɨɥɶɤɨ ɬɟ 
ɦɨɦɟɧɬɵ, ɤɨɬɨɪɵɟ ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɦ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪɨɦ ɨɬɦɟɱɟɧɵ, ɤɚɤ ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɨɟ. 

Ƚɥɚɜɧɨɣ ɡɚɞɚɱɟɣ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɨɝɨ ɫɟɪɜɟɪɚ ɹɜɥɹɟɬɫɹ ɩɪɢɟɦ ɢ ɯɪɚɧɟɧɢɟ ɨɛɪɚɛɨɬɚɧɧɵɯ 
ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɵɦ ɩɪɨɰɟɫɫɨɪɨɦ ɞɚɧɧɵɯ, ɩɨɥɭɱɚɟɦɵɯ ɨɬ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɯ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪ ɢ 
ɩɪɨɜɟɞɟɧɢɟ ɚɧɚɥɢɬɢɱɟɫɤɢɯ ɪɚɫɱɟɬɨɜ ɞɥɹ ɩɪɢɧɹɬɢɹ ɭɩɪɚɜɥɟɧɱɟɫɤɢɯ ɢɥɢ ɢɧɵɯ ɪɟɲɟɧɢɣ. 

ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɟ ɜɢɞɟɨɤɚɦɟɪɵ ɡɚɤɚɡɧɨɣ ɤɨɦɩɥɟɤɬɚɰɢɢ ɩɪɟɞɧɚɡɧɚɱɟɧɵ ɞɥɹ ɪɟɲɟɧɢɹ 
ɫɥɟɞɭɸɳɢɯ ɡɚɞɚɱ: 

 Ɇɨɧɢɬɨɪɢɧɝ ɬɪɚɧɫɩɨɪɬɧɵɯ ɩɨɬɨɤɨɜ ɧɚ ɚɜɬɨɞɨɪɨɝɚɯ; 
 Ɇɨɧɢɬɨɪɢɧɝ ɩɨɞɜɢɠɧɨɝɨ ɫɨɫɬɚɜɚ ɠɟɥɟɡɧɨɞɨɪɨɠɧɨɝɨ ɬɪɚɧɫɩɨɪɬɚ ɧɚ ɦɚɝɢɫɬɪɚɥɢ 

ɢ ɧɚ ɫɬɚɧɰɢɨɧɧɵɯ ɩɭɬɹɯ; 
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