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ВСТУП 

 

Пріоритетним напрямком розвитку науки і технологій на сучасному 

етапі є проблематика, пов'язана з розробкою, створенням і впровадженням 

мехатронних систем – нового покоління систем автоматичного і 

автоматизованого управління на базі досягнень в області механіки, 

автоматики, електроніки та інформатики.  

Основна концепція мехатронніки полягає в узгодженості принципів 

проєктування фізично різнорідних компонентів мехатронної системи. 

Мікропроцесорна система управління не «прилаштовується» до розроблених 

раніше механізмів і приводу, а проєктується з ними спільно, що дозволяє 

гарантовано забезпечити узгоджене функціонування підсистем і необхідні 

характеристики машини вже на ранніх стадіях проєктування. Такий підхід до 

створення технічно складного об'єкта в умовах жорстких обмежень часу 

вимагає наявності розвиненої системи автоматизованого проєктування, що 

включає в себе програмні модулі автоматизованого формування та 

дослідження математичних моделей динаміки як машини в цілому, так і її 

окремих функціональних частин. Важливим фактором, для розуміння 

процесів, які відбуваються в проєктованній системі, є застосування 

анімаційних ефектів [3].  

Для успішного проєктування таких систем обов’язковим є 

застосовування пакетів імітаційного моделювання, які дозволяють працювати 

одночасно з моделями різнорідних елементів із можливостями візуалізації всіх 

процесів, що, в свою чергу, висуває ряд вимог до системи підготовки фахівців, 

які мають відповідні компетентності. 

Метою дипломної роботи є розробка імітаційних моделей для вивчення 

технологій створення комп’ютерних анімаційних фрагментів функціонування 

динамічних систем на основі математичного моделювання. 
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Для досягнення поставленої мети необхідно розв’язати наступні 

завдання: 

 огляд технологій візуального моделювання мехатронних систем; 

 огляд можливостей сучасних пакетів імітаційного моделювання для 

розв’язування задач мехатронніки; 

 побудова анімаційних моделей фрагментів функціонування 

динамічних систем. 

Об’єктом роботи є процеси проєктування мехатронних систем. 

Предметом роботи є технології побудови анімаційних моделей 

мехатронних систем. 
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ВИСНОВКИ 

 

В межах дипломної роботи отримано ряд імітаційних моделей для 

вивчення технологій створення комп’ютерних анімаційних фрагментів 

функціонування динамічних систем на основі математичного моделювання, 

зокрема, моделі шківів, роботизованої руки, маятника, крана. 

Проведений огляд технологій візуального моделювання мехатронних 

систем показав, що найбільш повним середовищем є середовище Matlab + 

Simulink та його додаток SimScape. 

Отримані результати можуть використовуватись для розробки 

навчально-методичних комплексів з навчальних дисциплін, зокрема, 

«Математичні пакети прикладних програм», «Комп’ютерне моделювання», 

«Основи проектування мехатронних систем». 
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