
Автоматизация в промышленности 2024. №05 
www.avtprom.ru 
 
 
 
DOI: 10.25728/avtprom.2024.05.06 
 
 

Ю.И. Жданова, В.В. Мошкин, М.П. Романов (РТУ МИРЭА) 
 

 
 

Развитие метода анализа механических систем с изменяемой структурой 
 

Отмечено, что в системах с изменяемой структурой неизменной остается функциональная схема. В 
статье представлено развитие метода ее построения и анализ на ее основе свойств механической системы. 
Обосновано назначение и влияние на работу системы вводимых в нее дополнительных элементов. Анализ, 
выполненный по функциональной схеме, позволяет идентифицировать реализуемый способ обхвата объекта 
выходными звеньями. Определены необходимые дополнительные элементы, введение которых обеспечивает 
выполнение одного из способов обхвата, определяемого техническим заданием: по контуру объекта, 
щипкового, комбинированного. 
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Zhdanova Yu.I., Moshkin V.V., Romanov M.P. Developing analysis method for variable-structure mechanical 
systems  
 
Functional diagram remains unchanged in variable-structure systems. The paper presents a method for its 
development and analysis based on mechanical system properties and substantiates the destination of additional 
elements and their influence on system operation. The analysis based on the functional diagram enables the 
identification of the implemented way of object circumference by output elements. Additional elements to be 
introduced for implementing the specified circumference method, such as, contour, pinch, or combined, are 
determined. 
 
Keywords: anthropomorphic capture, actuating elements, block diagram, functional diagram, number of 
movement degrees, contour circumference, pinch circumference, combined circumference. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 




