
1 

МІНІСТЕРСТВО ОСВІТИ І НАУКИ УКРАЇНИ 

ОДЕСЬКА НАЦІОНАЛЬНА АКАДЕМІЯ 
ХАРЧОВИХ ТЕХНОЛОГІЙ 

ЗБІРНИК ТЕЗ ДОПОВІДЕЙ 
77 НАУКОВОЇ КОНФЕРЕНЦІЇ 
ВИКЛАДАЧІВ АКАДЕМІЇ 

Одеса 2017 

ИК ИК
НАУКОВОНАУКОВО

ВИКЛАВИКЛА

ТЕЗ ДТЕЗ Д



237

технологій, що розширює можливості самостійної, наукової і науково-дослідницької роботи, 
стимулює навчально-пізнавальну діяльність та дає можливість здійснення контролю за 
навчальною діяльністю тих, хто навчається.

Отже, мультимедійні технології навчального призначення розуміємо як інформаційні 
технології, що об’єднують у собі статичну і динамічну інформацію та спрямовані на 
отримання знань, їх практичне закріплення, формування умінь і навичок самостійної та 
експериментально-дослідницької роботи тих, хто навчається.

Враховуючи сутність феномена мультимедійні технології навчального призначення, 
вчені (І. Вернер, І. Роберт, О. Шликова) виділяють дидактичні властивості феномена 
мультимедійні технології навчального призначення, до яких відносять: інтерактивність; 
гнучкість процесу зміни як вихідних даних, так і завдань, що становляться; інтегрованість 
(взаємозв’язок) з іншими програмними продуктами; лінійну та ієрархічну навігацію [5].

Аналіз сутності означених властивостей мультимедійних технологій навчального 
призначення дозволяє дійти висновку, що при використанні комп’ютера можливо 
реалізовувати інтерактивну взаємодію учня з навчальними програмами ми за рахунок 
управління об’єктами на екрані; лінійної та ієрархічної навігації; імітаційної інтерактивності; 
інтерактивної довідки, викликати яку можна кнопками; конструктивної взаємодії; 
поверхневої та поглибленої контекстної інтерактивності; зворотного зв’язку.

Зазначимо, що мультимедійні технології є корисним засобом навчання, завдяки своїй 
інтерактивності, гнучкості й інтеграції різноманітних типів навчальної інформації, а також 
завдяки можливості враховувати індивідуальні особливості студентів і на підставі цього 
здійснювати диференційний та індивідуальний підкоди, що буде сприяти підвищенню їх 
мотивації та активності у процесі навчання. Отже впровадження мультимедійних технологій 
у процесі навчання робить його більш продуктивним.
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Під час керування низкою об’єктів технологічного типу виникають складнощі, 
пов’язані зі змінами їх властивостей, які зумовлені змінами параметрів сировини, 
енергоносіїв, деградацією обладнання тощо. Ці зміни впливають не лише на керовані змінні, 
але й змінюють характер власного руху системи у замкнутому контурі. В математичних 
моделях такі зміни відносять до параметричних збурень fp(t) і часто відображають за 
допомогою змінного коефіцієнта передачі ko(t) об’єкта керування (ОК). Діапазон цих змін 
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може сягати значень більше десяти. Штатні системи керування з незмінними параметрами 
регулятора в такому разі втрачають стійкість «в малому» та переходять у позиційний режим 
роботи. Тому актуальним залишається питання побудови систем автоматичного регулювання 
із самоналагодженням (САРС) параметрів регулятора до змінного коефіцієнта передачі 
об’єкта керування. Відомі системи зі штучним пошуковим сигналом, з розмиканням контуру 
регулювання, зі зміною структури регулятора наражають на ризик виходу регульованої 
змінної y(t) за регламентні зони і виникнення передаварійної ситуації.

Альтернативою таким системам може бути відома самоналагоджувальна система [1], 
яка використовує для ідентифікації поточних значень коефіцієнта передачі ko(t) ОК складову 
власного руху y(t), що виникає із замиканням контуру зворотного зв’язку. При цьому цю 
складову за допомогою фільтрів відділяють від вимушеної складової y(t), яка виникає під 
впливом неконтрольованих координатних збурень fk(t) і шумів fn(t) випадкового характеру. В 
[1] показано, що оцінка дисперсії складової власного руху, яку можна отримати на ковзному 
інтервалі часу, пропорційна квадрату ko(t). Суттєвим недоліком такої системи є якраз 
квадратична статична характеристика контуру самоналагодження, яка зумовлює досить 
вузький діапазон змін зовнішніх чинників, в яких система роботоспроможна.

Вважаємо за доцільне використовувати як інформаційну змінну не оцінку дисперсії, а 
оцінку середньоквадратичного відхилення (СКВ) фільтрованого значення складової власного 
руху ya(t), що компенсує недолік відомої системи. 

Рекомендовану структурну схему самоналагоджувальної системи представлено на 
рисунку, де: yz, Az – задані значення; W(s) – передатні оператори відповідних ланок; u(t) –
керуюча змінна; ym(t) – вихід моделі ОК; e1(t) – алгебраїчна різниця оцінок СКВ; km(t) – вихід 
регулятора km, він же коефіцієнт передачі моделі ОК; kr(t) – обчислене значення коефіцієнту 
передачі регулятора САР.

Рис. – Структурна схема САРС

Оскільки система включає два взаємопов’язані контури регулювання та нелінійні 
ланки, то для її аналізу застосовується не аналітичний підхід, а імітаційне моделювання в 
середовищі Simulink/Matlab шляхом організації спланованих комп’ютерних експериментів.

Особливості структури регулятора САР наведено в [2]. За смугові фільтри 
рекомендується використовувати фільтри Баттерворта. Обґрунтування вибору їх структури 
наведені в [3]. Для отримання оцінок СКВ σya(toc,t), σyma(toc,t) фільтрованих змінних ya(t),
yma(t), які пропорційні відповідним поточним значенням ko(t) і km(t), використано 
експонентне усереднення цих випадкових процесів на ковзному інтервалі часу toc.
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Питання вибору параметрів смугових фільтрів, обчислювачів оцінок СКВ та 
регулятора km контуру самоналаштування шляхом оптимального параметричного синтезу за 
мінімумом нормованого інтегрального квадратичного критерію похибки регулювання e(t)
САР розглянуто в [4].

У доповіді узагальнюються питання, які висвітлено в посиланнях, а також 
розглядаються недоліки даної САРС та можливі шляхи їх усунення.
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Ремни круглого сечения. Как правило, круглоременные передачи используются для 
приводов малых мощностей и имеют ограниченное применение. Они в основном 
использовались в бытовых машинах и устройствах (швейные машины, настольные станки и 
т.п.). В этом случае применяют кожаные, хлопчатобумажные, текстильные или 
прорезиненные ремни диаметром 4-8 мм. Шкивы имеют канавку полукруглой или 
клиновидной формы с углом профиля 40º.

В последнее время широко применяются круглые ремни,изготовленные из 
высококачественного полиуретана, которые могут поставляться с текстильным или 
металлическим кордом или без него (рис. 1). Фирмами производителями такие ремни 
выпускаются рулонными, либо бесшовными. Используются они также, в основном, для 
передачи малых нагрузок и для транспортировки продукции, на этикетировочных машинах. 
Выпускаются они диаметрами от 2 до 15 мм. 

Кроме того, полиуретановые ремни (к примеру, ремни Chiorono Италия, BANCORD, 
Япония) нередко выступают аналогом сложных конвейерных транспортерных лент. Они 
функционируют обособленно, либо в двойной связке в процессе транспортирования груза 
горизонтально, и даже при положительных и отрицательных наклонах трассы.

От подобного продукта других производителей, круглые ремни фирмы BANCORD 
отличает более высокая эластичность материала, высокий коэффициент трения и особо 
высокие прочностные характеристики в месте сваривания ремня.

Известны также и широко применяются круглые ремни от компании MEGADYNE 
(Италия), рис. 1: 
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