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необходимо отметить модель Полтеровича–Хенки-
на [1, 2]. 

В диффузионной модели распространения ин-
новаций принятие инноваций зависит как от числа 
фирм, внедривших инновацию, так и от числа фирм, 
не принявших её [2]. В этой модели предполагается, 
что скорость распространения инноваций прямо про-
порциональна текущему количеству субъектов X(t), 
принявших инновацию к  моменту времени t, прямо 
пропорциональна количеству фирм, которые потен-
циально в  дальнейшем внедрят инновацию N–X(t), 
обратно пропорциональна потенциальному размеру 
рынка N, b  – параметр, описывающий скорость рас-
пространения инноваций.

В соответствии с данными предположениями по-
лучено уравнение
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Позже были разработаны различные модификации 
этой модели. В частности, предполагалось, что размер 
рынка N изменяется со временем, другое предположе-
ние заключалось в росте коэффициента b увеличени-
ем количества предприятий, внедривших инновацию, 
также рассматривалось несколько конкурирующих 
инноваций, кроме того, рассматривалось влияние 
на  коэффициент b  различных внешних и  внутрен-
них факторов. Дж. Додсон и Е. Мюллер предложили 
учитывать возможность переключения потребителя 
между брендами, Т. Кришнаном, Ф. Бассом и В. Ку-
маром исследовалась зависимость объема продаж 
производителей от появления новых брендов, также 
исследовалось влияние пиратства на  распростране-
ние программного обеспечения [3].

Приближенное решение уравнения диффузии ин-
новаций находим методом конечных разностей, заме-
нив дифференциальное уравнение разностным урав-
нением (использовали правую разность)
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где hi – i-й шаг сетки по времени. 
В дальнейшем рассматриваем равномерную сетку, 

то есть все ih h= .
Преобразовав разностное уравнение, получим
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Значение X0 находим из начального условия 

0 (0)X X= .
Проведённые по  этим формулам расчёты в  та-

бличном процессоре Excel позволили прийти к следу-
ющим выводам:

Размер рынка не влияет на  распространение ин-
новаций.

Первоначальный процент фирм, принявших инно-
вацию значительно влияет на распространение инно-
ваций.

Скорость распространения инноваций b значи-
тельно влияет на распространение инноваций.

Полученная кривая диффузии имеет S-образную 
форму, что соответствует теории, а также наблюдает-
ся на практике.

Все вышеуказанное подтверждает адекватность 
модели и  возможность её дальнейшего совершен-
ствования.
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В настоящее время в различных отраслях науки 
и техники применяются роботы (космос, военно-тех-
нический комплекс, медицина и  т.п.). С  развитием 
робототехники определились 3 разновидности робо-
тов: с жёсткой программой действий; манипуляторы, 
управляемые человеком-оператором; с  искусствен-
ным интеллектом (иногда называемые интегральны-
ми), действующие целенаправленно без вмешатель-
ства человека. Большинство современных роботов 
(всех трёх разновидностей) представляют собой 
роботы-манипуляторы, хотя существуют и  другие 
виды роботов (например, информационные, шагаю-
щие и т. п.). С 30-х гг. в связи с автоматизацией про-
изводства роботы-автоматы стали применять в про-
мышленности наряду с традиционными средствами 
автоматизации технологических процессов, в  част-
ности в производстве и особенно в цехах с вредными 
условиями труда.

Сегодня основным типом манипуляционных си-
стем роботов являются механические манипуляторы. 
Это механизмы в виде разомкнутых (реже замкнутых) 
кинематических цепей из звеньев, образующих ки-
нематические пары с одной (реже двумя) степенями 
подвижности с  угловым или поступательным отно-
сительным движением и системой приводов обычно 
раздельных для  каждой степени подвижности. Ма-
нипуляторы, работающие в  прямоугольной системе 
координат, имеют рабочую зону в виде параллелепи-
педа. Здесь осуществляются только поступательные 
движения, поэтому такая система координат наиболее 
удобна для  выполнения прямолинейных движений. 
В  манипуляторах, работающих в  цилиндрической 
системе координат, наряду с поступательными пере-
мещениями производится одно угловое перемещение 
по  окружности. Конструкция манипуляторов опре-
деляется, прежде всего, их кинематической схемой. 
Кроме того, существенное значение имеют тип и раз-
мещение приводов и механизмов передачи движения 
от них к  звеньям манипулятора. Наконец, в манипу-
ляторах часто применяются устройства уравнове-
шивания, которые также существенно сказываются 
на  конструкции манипуляторов. Особую группу ма-
нипуляционных систем образуют манипуляторы 
с управляемой деформацией. 

Таким образом, многообразие конструкций про-
мышленных роботов позволяет применять их для ре-
шения широкого круга задач, в частности таких, ре-
шение которых при участии человека затруднительно 
и даже невозможно.
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