Unit 6
Mavzu: Payvandlash robotlarini pozitsiyalash uchun boshqaruv tizimini apparatli taminlash
Reja:
1. O’lchash va nazorat qilish tushunchasi.
2. Aktiv va passiv nazorat qilish.
3. Boshqaruv tizimining turlari.
4. Avtomatik rostlash tizimi va zveno tenglamasi.
O’lchash va nazorat qilish tushunchasi.
Ishlab chiqarish jarayonlarini avtomatlashtirishda fakat texnologik jarayonnigina avtomatlashtirish bilan cheklanmay tayyorlangan detallarni aniq ulchash hamda nazorat qilish jarayonlarini avtomatlashtirish muxim axamiyatga ega. Chunki texnologik jarayon bilan texnik ulchash chambarchas boglikdirlar.
O`lchash deganda fizik kattalikni texnik vositalardan foydalanib aniqlashga aytiladi. Bunda ulchangan ulchamning son kiymati aniqlanadi.
Tekshirish (nazorat qilish) deganda - buyumning tekshiriladigan ulchamiga karab yarokliligini aniqlash tushuniladi. Nazorat qilish natijasida buyumga sifat jihatdan baxo beriladi, ya’ni «yarokli» yoki «yaroksiz», «tuzatsa bo’ladigan yaroksiz».
Texnik ulchash vositalari quyidagi elementlardan tashkil topgan. Jumladan ma’lumot kabul kiluvchi qurilma, ularni tuzatuvchi qurilma, ularni xisoblovchi qurilmalardan tashkil topgan.
Aktiv va passiv nazorat qilish
Avtomatik nazorat qilishning ikki turi mavjud: passiv va aktiv nazorat qilish. Passiv nazorat qilishda buyumlar tekshirish natijalari bo’yicha «yarokli» va «yaroksiz» ga ajratiladi. Bunda tekshirish maxsulotga ishlov berilgandan sung amalga oshiriladi. Aktiv nazorat qilishda detal ulchamlarini tekshirish ishlov berish jarayonida amalga oshiriladi va uning natijalari bo’yicha detalning ishlov berishiga tuzatishlar kiritiladi hamda texnologik jarayon davom etishida kushimcha sozlanadi.
Maxsulot ulchamlarini berilgan chekli ulchamlarga solishtirish ishlarini odam ishtirokisiz bajaruvchi va ularni guruxlarga saralovchi hamda tekshirish natijalariga asoslanib texnologik jarayonini rostlash uchun xizmat kluvchi qurilma avtomatik nazorat kiluvchi qurilma deyiladi.
Passiv va aktiv nazorat qilish avtomatlarning struktura sxemalari bir xil elementlardan tashkil topgan. Jumladan detal 1, ulchash uchligi 2, o’zgartirgich 3, schyotchik 4, signal berish qurilmasi 5, oralik zveno hamda ijrachi mexanizm 7 dan tashkil topgan.
Aktiv nazorat qilish usulida stanok avtomatik rostlash tizimiga aylanib, odamni tekshirish ishlaridan ozad qiladi v detal ulchamlarini zarur aniqligini ta’minlaydi.
Agarda bu qurilma tekshirish natijalariga ko’ra kesuvchi asbobning vaziyatini o’zgartirsa va ishlov berilayotgan navbatdagi detalning ulchamlariga tuzatish kiritsa, u holda bu avtomatik nazorat qilish qurilmasi kushimcha sozlovchi qurilma xisoblanadi. Bunday avtomatik qurilmalar, ximoya - blokirovkalash qurilmalaridek, kesish asbobi sinib kolgan xollarda tizimning ishini tuxtatib kuyishi kuzda tutiladi. Mаxsuslаshgаn rоbоtlаr mа`lum bir аniq оpеrаtsiyani bаjаrishgа mo`ljаllаngаn. Mаsаlаn, pаyvаndlаsh, yig’ish, bo`yash оpеrаtsiyalаri.   	Mаxsus rоbоtlаr fаqаt bir kоnkrеt оpеrаtsiyani bаjаrаdi. Mаsаlаn, tеxnоlоgik jihоzning kоnkrеt mоdеligа xizmаt qilаdi.
Rоbоtlаr bаjаrаdigаn tеxnоlоgik оpеrаtsiyaning turigа qаrаb аsоsiy tеxnоlоgik оpеrаtsiyani bаjаruvchi rоbоtlаr (mаsаlаn, tеxnоlоgik pаyvаndlаsh, bo`yash, yig’uv оpеrаtsiyalаri) vа yordаmchi tеxnоlоgik оpеrаtsiyani (mаsаlаn, оlib – qo`yish оpеrаtsiyasi) аmаlgа оshirаdigаn rоbоtlаrgа bo`linаdi.
Boshqaruv tizimining turlari
Boshqarish ta’sirini qo`yilish joyiga qarab barcha boshqaruv tizimlarini ikki guruhga ajratish mumkin.
Funksional sxema boshqariluvchi kattaliklarni xatolarini kompensatsiya qilish yoki uni keltirib chiqaruchi g`alayonlarni yo`qotishga qaratilgan bo`lishi mumkin.
Ko`p avtomatik rostlash qurilmalari berilgan topshiriq kattaliklariga nisbatan xatoliklarni nazorat qilishga asoslangan(Polzunov va Uat prinsipi). Bunday tizimlarda x(t); rostlash kattaligi nazorat qilinadi, u ayni vaqtdagi boshqaruv topshiriqlari g(t), bilan solishtiriladi va natijada xatoliklar aniqlanadi ε(t)=x(t)-g(t).



6.1. rasm. Xatoliklar(a) g`alayonlar(b) aralash(v) avtomatik rostlash tizimlarini funksional sxemasi.
P- sozlagich; O-Oobyekt; gi(t)-boshqaruv topshiriqlari; fn(t).-tashqi  ta’sirlar (g`alayonlar); yz(t).-rostlash kattaliklari; х(t)-nazorat qilinuvchi haqiqiy kattalik
Ob’ektlarni rostlashda xal qiluvchi rol o`ynaydigan g`alayon fi(t), tizimga ta’sir etuvchi va rostlash kattaliklarida xatoliklar keltirib chiqaruvchi g`alayonlar ichidan tanlab olinadi.
Aralash rostlash tizimlarida  bir vaqtni o`zida rostlash kattaligi va asosiy g`alayonlar nazorat qilinadi.


Statik va astatik rostlash
Agar avtomatik rostlash tizimini turkumlashga asos qilib rostlash harakterini x(fn) – tashqi g`alayonlar ta’siri fn va o`rnatilgan rostlash kattaliklari orasidagi bog`liqlikni olsak uni statik va astatik turlarga ajratish mumkin. 
Kirish ta’sirlari o`zgarmas bo`lgan statik tizim chiqishida o`tish jarayoni oxirida tizim kattaliklari va ta’sirlariga bog`liq bo`lgan kattalik o`rnatiladi.
Kirish ta’sirlari o`zgarmas bo`lgan asstatik tizim chiqishida o`rnatilgan rejim xatoliklari tashqi ta’sirlardan qatiy nazar nolga intiladi. Ta’sirlarni qo`yilish nuqtasiga qarab bitta tizim, ham statik, ham  asstatik bo`lishi mumkin.
To`g`ridan to`g`ri va to`g`ridan to`g`ri bo`lmagan rostlashlar.
Avtomatik rostlash tizimini sozlanish organlariga ta’sir etuvchi sezgirlik elementlari ta’siriga qarab turkumlash mumkin.   
To`g`ridan to`g`ri rostlashda sezgirlik elementi (datchik)boshqaruv organiga to`g`ridan to`g`ri ta’sir qiladi va kerakli quvvatni o`zi yetkazib beradi.
To`g`ridan to`g`ri bo`lmagan rostlashda boshqaruv organiga quvvatni yordamchi ta’minlash manbyidan keladi.Sezuvchi element faqat xatolikni aniqlab beradi. Datchik boshqaruv organiga emas balki uni kattaliklarini o`zgartirishga yetarli quvvat bera oluvchi kuchaytirgichga yoki o`zgartgichga ta’sir o`tkazadi.


6.2. Rasm. To`g`ridan to`g`ri(a) va to`g`ridan to`g`ri bo`lmagan(b) funksional rostlash tizimlari sxemasi.
TE – taqqoslash elementi; BO-boshqariluvchi organ; О- obyekt; O`K- o`zgartgich-kuchaytirgich.

Avtomatik rostlash tizimi va zveno tenglamasi.
Tizimning turg`un holati yoki barqarorlashuvi barcha ta’sirlar inobatga olinib o`rnatilganligini ko`rsatadi.  Bu holat statika tenglamalari bilan ifoda etiladi.Sistemada bir necha ta’sirlar mavjud bo`lganda statik tenglamalar oyilasi bilan tavsiflanadi.Bo`limlarni ketma-ket ulashda tenglamalar  y1=F1(x); y2=F2 (x); y3=F3(x),ning ko`rinishi umumiy holatda statik tenglamaquyidagicha yoziladi
У=F3(F2(F1(x))).
Bo`limlar paralel ulanganda statik tenglamaning umumiy holati quyidagicha bo`ladi.


Tizimlarning barqarorlashmagan holatida, qachonki ayrim yoki barcha ta’sirlar vaqt davomida o`zgarib turganda o`tish jarayoni tenglamalari  yoki dinamik tenglamalar tuziladi. Tizimning dinamik holatini bo`limlardagi o`zgarishlarni, fizik (mexanik, elektrik va elektromexanik va boshqa) jarayonlarni  ifodalovchi diferensial tenglamalar jamlamasi orqali ko`zoldimizga keltirishimiz mumkin.
Tizimni analiz qilish uchun bitta ummumiy diferensial tenglama bo`lgani maqul. Bu tenglama barcha tenglamalar asosida kirish va chiqish kattaliklarini analiz qilinayotgan  funksional sxemada ko`rsatilganlarini oraliq o`zgarishlarini hisobga olmagan holda tuzilgan bo`lishi kerak. 

,
Bu yerda

 — boshqariluvchi o`zgaruvchilar va uning hosillasi( umumlashgan chiqish kordinatalari)

 —Chiqish o`zgaruvchilari( topshiriq beruvchi yoki boshqaruvchi ta’sirlar) va va ularning hosillasi(umumlashgan kirish kordinatalari).

—g`alayonlan keltirib chiqaruvchi ta’sirlar va ularning hosillasi(g`alayon keltirib chiqaruvchi ta’sirlarni umumlashgan kordinatalari).
Agar tizim chiziqli bo`lsa supper vaziyat prinsipi maqul ya’ni chiziqli tizimga bir necha boshqaruvchi va g`alayon hosill qiluvchi ta’sirlar qo`yilgan bo`lsa, ularning  umumlashgan ta’sir effekti, har birining alohida effektlarining yig`indisiga teng bo`ladi.
ART-avtomatik rostlash tizimini tekshirishda ko`pincha doimiy koeffitsientli chiziqli diferensial tenglamalardan foydalaniladi.
Bularni yechimini topish uchun operator usulini tanlagan maqul, bunda vaqt funksiyalari malum qoyidalar asosida operatorlar bilan almashtiriladi va ular orqali hisob ishlari olib boriladi,  keyin esa haqliqiy kattaliklarga o`tiladi.
Ko`p uchraydigan vaqt funksiyalarini  va ularga mos Laplas opperator shakllarini ko`rib chiqamiz




; ; ; ;


; 
P belgisini diferensiallash operatsiyasini qisqartirilgan belgisi deb qaramasdan, balki uni algebaik amallarda qo`llash mumkin bo`lgan son deb qarash mumkin.
 Uzatish funksiyalari va tuzilish sxemalari
Tizimning uzatish funksiyasi yoki bo`limlarini chiqish va kirish kattaliklar uchun boshlang`ich sharoitda va boshqa ta’sirlar yo`q holat uchun Laplasning tasvirlash munosabatlari deb ataladi.
W(p) = Y(p) / X (p).
Uzatish funksiyalarini tuzishda, tizimga kiruvchi bo`limlarning bog`lanish usullariga bog`liq ravishda alohida qoidalar qo`llaniladi.


6.3.rasm.  ART struktura sxemalaridagi asosiy ekvivalent o`zgrtirishlar.

Struktura sxemalarini ekvivalent o`zgarishlari.
ART struktura sxemasi grafik shaklida va matematik ko`rinishida, u haqlda tasurotlar beradi.ARTda doimiy bir nechta bo`limlar bo`ladi.Bo`limlar bir biri bilan ketma-ket, paralel, aralash va kesishgan holatlarda ulanishi mumkin ,natijada ART struktura sxemasini tekshirish noqulay bo`lib qoladi.
Yig`ilish nuqtalarini(yig`uvchi), tarmoqlanish bog`lamlari (tarqatuvchi) orqali ko`chirishda, nisbatan harakatlanish yo`nalishi hisobga olinadi.


6.4.rasm. ART tuzilish sxemalari ekvivalent o`zgarishlari.





Tekshirish uchun savollar
1. O`lchash bilan nazorat qilishning farki nimada?
2. Aktiv nazorat qilish nima?
3. Passiv nazorat qilish nima?
4. Avtomatik rostlash tizimi nima?
5. Zveno tenglamasini tushuntiring?
Foydalanilgan adabiyotlar ro`yxati.
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