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У статті аналізуються наука, що опікується проектуванням, розробкою, будівництвом, експлуатацією та використанням роботів, а також комп'ютерних систем для їх контролю, сенсорного (на основі вихідних сигналів давачів) зворотного зв'язку і обробки інформації автоматизованих технічних систем (роботів).
Ключові слова: робот, схема вимірювання, система, система.
A.V. Skarovsky, GV Kitsun

Lviv Polytechnic National University,

department of electronic computers
FEATURES OF WORK DESIGN AND THEIR INTERACTION BETWEEN

 © Skarovskyi Andriy, Kytsun G.V.,2019
In the research project under study, design, construction, use and operation of the desktop, as well as computer systems for their work, touch (on those working with these signals), feedback and information of automated technical systems (working).
Keywords: robot, measurement scheme, system, system.
Вступ

Необхідність підвищення якості продукції, що випускається, і ефективності автоматизованих систем управління технологічними процесами придає питанням точного вимірювання кількості і витрати різних речовин винятково важливе значення. До засобів, що вимірюють кількість і витрату речовин пред'являються високі вимоги по точності.

Різноманітні давачі дозволяють роботам отримувати інформацію про певні виміри навколишнього середовища або їх внутрішні компоненти. Це дуже важливо роботам задля виконання своїх завдань, і реагувати на будь-які зміни у довкіллі. Давачі використовуються для різних форм вимірювань, щоби надати роботу попередження про небезпеку або несправності, а також надавати цю інформацію у реальному часі.
Постановка задачі

Метою статті є дослідження робототехніки, як науки. Виробляти програмування задля контрольованої співпраці електроніки і механіки роботів. Впровадити тісну співпрацю між людиною і роботом
Розробка проектування роботів
Є чимало видів роботів і вони використовуються у багатьох відмінних середовищах і для великої кількості різних застосувань, Хоча роботи дуже різноманітні у вжитку, усі вони мають три основні подібності, коли справа доходить до їх будови: всі роботи мають деякий вид механічної конструкції — рами, або форми, призначені для досягнення певного завдання. Наприклад, робот призначений подорожувати у важкій багнюці, могли б використовувати гусениці. Механічний чинник, є головним рішенням розробника задля завершення поставленого завдання. Форма слідує за функцією.
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Роботи мають електричні складники, які керують механізмами. Наприклад, роботу з гусеницями, будуть потрібні якісь сили, щоби перемістити трекер протекторів. Ця сила приходить у вигляді електрики через дроти від батареї, основним електричним колом. Навіть бензинові машини, які отримують свою силу, в основному, з бензину, вимагають електричного струму, щоби почати процес згоряння. Саме тому, більшість бензинових машин, як і автомобілі, мають батареї. Електрична складова роботів, використовується для руху (через двигун), зондування (де електричні сигнали використовуються для вимірювання таких речей, як тепло, звук, положення і стан енергії) і оперативний (роботи потребують певного рівня електричної енергії, що підводиться до їх двигунів і давачів для того, щоби їх задіяти і виконувати основні операції).
Усі роботи мають деякий рівень комп'ютерного програмування. Програма вирішує для робота, коли і як щось зробити. У гусеничному прикладі, робот, який повинен пересуватися по болоту, може мати правильну механічну конструкцію і отримати правильну кількість енергії від своєї батареї, але не буде нікуди йти без програми, що змушує його рухатися. Програми є основною сутністю робота. Він може мати відмінну механічну і електричну конструкцію, але якщо його програму погано розроблено, його продуктивність буде дуже низькою (або він не зможе виконувати завдання взагалі). Існує три види роботизованих програм: дистанційне керування, штучний інтелект і гібрид. Робот з дистанційним програмованим керуванням, має раніше встановлений набір команд і буде їх виконувати, коли отримує сигнал від джерела керування, як правило, людини з пультом дистанційного керування. Роботи, що використовують штучний інтелект, взаємодіють з навколишнім середовищем без джерела керування, і можуть детерміновано реагувати на проблеми, з якими вони стикаються, отже, використовують власне програмування. Гібрид, є формою програмування що об'єднує обидві функції АІ і RC.
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Інтерфейс "людина-комп'ютер” Інтерфейс "людина-комп'ютер" може бути змальовано, як сутність зв'язку між людиною-користувачем і комп'ютером. Потік даних між людиною та комп'ютером, визначається як коло взаємодії. Ця співдія має кілька аспектів, у тому числі: 
    Зорова основа: Візуальна людино-комп'ютерна взаємодія, ймовірно, є найбільш поширеною областю, у дослідженнях HCI (співпраці людини з комп'ютером). 

    Звукова основа: Заснована на аудіо-взаємодії  між комп'ютером і людиною, і є ще однією важливою областю у системах HCI. Ця галузь стосується інформації, отриманої за допомогою різних звукових сигналів. 

    Цільове середовище: Умови і цілі, які встановлено для користувача. 

    Машинне середовище: середовище, у якому комп'ютер приєднано до мережі, наприклад, ноутбук студента коледжу у кімнаті гуртожитку. 

    Області інтерфейсу: Не накладені одна на одну області, містять процеси між людиною та комп'ютером, котрі не стосуються їх взаємодії. У той же час, накладені області, стосуються лише процесів, пов'язаних з їх взаємодією. 

    Вхідний потік: Потік даних, який починається у середовищі завдань, коли користувач має якесь завдання, що вимагає, використання власного комп'ютера. 

    Вихід: Потік інформації, яка бере свій початок у середовищі машини. 

    Зворотний зв'язок: Цикли крізь інтерфейс, що оцінюють, модерують, та підтверджують процеси, коли вони переходять інтерфейсом від людини, до комп'ютера і назад. 

    Придатність: Це відповідність між комп'ютерним дизайном, користувачем і завданням оптимізації людських ресурсів, потрібних для виконання цього завдання. 
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Висновки

На основі проведених досліджень можна зробити наступні висновки:

   1. Калориметричні витратоміри із внутрішнім нагрівом не отримали розповсюдження у промисло- вості через малу надійність роботи в експлуатаційних умовах нагрівачів і термоперетворювачів, що знаходяться всередині трубопроводу.

   2. Калориметричні витратоміри із внутрішнім нагрівом є більш придатними для різних дослідни- цьких та експериментальних робіт.

   3. Доцільно застосовувати калориметричні витратоміри в якості зразкових приладів для повірки та градуювання інших витратомірів. При цьому особливо цінним є те, що вони вимірюють масову витрату, та можуть бути проградуйовані шляхом вимірювання потужності W і різниці температур ΔТ.

   4. Оцінивши похибку вимірювання W значеннями ± (0,1~0,15)%, й вимірювання ΔТ – значеннями ± (0,1~0,2)%,, можна у випадку поправочного коефіцієнта k=1 забезпечити вимірювання витрати відносною зведеною похибкою ± (0,3~0,5)%.

   5. За необхідністю втрати тепла у навколишнє середовище можна оцінити за допомогою тепломіра, який вимірює тепловий потік скрізь стінку
Література

1. Єгоров О.Д., Подураев Ю.В.Мехатронные модули. Расчет и конструирование: Учебное пособие - М: МГТУ “СТАНКИН”, 2004. - 360 с.: ил. 2. Фарсане Н.Г. Технологічні виміри и прилади / Фарсане Н.Г., Илясов Л.В. - М; Вища школа, 1999. -340 с. 3. Основы робототехники: учебное пособие/Юревич Е.И. - 2005. - 252 с. Ця книга е другим переробленим виданням підручника «Основы робототехники». Ленінград. Машинобудування. Ленінградське відділення, 1985 4. Основи метрології й електричні вимір. —М.: Энергоатом издат, 2012. — 370 с. 5. Устройства управления роботами. Схемотехника и программирование/ МП редко -М: Постмаркет,2004. -399с.
1
PAGE  
6

