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 Г. Филимонихин, М.  Гончарова 

 Исследование задачи о разладке последовательности из n символов 

 
 Исследуется задача о разладке последовательности из n символов и ее применение в схемах защиты 

информации. Построены два алгоритм для определения момента разладки и сделан сравнительный анализ их 

эффективности. 

G. Filimonihin, M. Goncharova 

Investigation of problem of the change moment of sequence from n symbols 

 
Disorder problem of sequence from n symbols and its application in schemes of privacy are investigated. Two 

algorithms for determination of the discord moment are compounded. The comparative analysis of its effective is made. 
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Структурні планувально-компонувальні дослідження 

роботизованих комплексів  

 
В даній статті розглянуто питання формування роботизованих комплексів в залежності від виконання 

технологічного обладнання, промислових роботів та допоміжних пристроїв. Запропоновано використання 

планувальної, конструктивно-планувальної, конструктивно-функціональної та ін. структур. 

роботизований технологічний комплекс, промисловий робот планувальна структура, конструктивно-

планувальна структура 

 

Вибір технологічного обладнання, промислових роботів, допоміжних пристроїв та їх 
компонувального розміщення в роботизованих технологічних комплексів (РТК) значною 
мірою залежать від системи координат основних рухів та технічних характеристик 
промислового робота. Оскільки парк роботів, які можуть використовуватися в складі РТК 
доволі великий, то структурний аналіз даного питання на планувально-компонувальному 
рівні є актуальним питанням. 

Важливою складовою структурного аналізу РТК є його наглядне представлення з 
якого детально видно, як побудовано та принципово функціонує комплекс. За ступенем 
деталізації таку структуру можна представити, як: 

- спрощена (схемна, принципова) планувальна структура; 
- реальна планувальна структура; 
- конструктивно-планувальна структура; 
- схемно-функціональна структура; 
- конструктивно-функціональна структура та ін. 
Приклади спрощеної планувальної структури РТК наведені в таблиці 1. У такій 

___________ 
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структурі комплекси представлені спрощеними умовними позначеннями їх елементної бази 
та планувального розміщення згідно з вихідними даними, що дають загальну інформацію 
про комплекс. Такий варіант структурного зображення є простим і дуже зручним для 
початкового розгляду питання будови та функціонування РТК. Умовність такої структури 
полягає в тому, що елементи комплексу на схемах показуються не у відповідності до дійсної 
форми і розмірів, які вони займають на виробничій площі. 

Таблиця 1 – Принципова планувальна структура РТК 
Вхідні дані 

Основне 
обладнання 

Промислові 
роботи 

№ 
п/п 

Тип 
верст. 

К-ть 
верст. 

Особл 
викон. 

К-ть рук/
захватів 

К-ть 
допом.
пристр.

Структурно-
планувальна 

схема 
Примітки 

1 2 3 4 5 6 7 8 

1 токарний 1 

В
с
т
а
н

о
в
л
е
н

и
й

 н
а
 

п
ід

л
о

зі
 

1/1 1 
3    

2    

1    

3    

2    

1    

 

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
но-приймаль-
ний пристрій

2 токарний 1 

В
ст

ан
о
в
л
ен

и
й

 н
а 

п
ід

л
о
зі

 

1/1 2 

4  3    2    

1    

4  3    2    

1    

 

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
ний пр-й; 
4-приймаль-
ний пр-й 

3 токарний 2 

В
ст

ан
о
в
л
ен

и
й

 н
а 

п
ід

л
о
зі

 

1/1 2 

4    3    2    

1    
1    

4    3    2    

1    
1    

 

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
ний пр-й; 
4-приймаль-
ний пр-й 

4 

токарний 
 
 
свердлил. 

2 
 
1 

В
ст

ан
о
в
л
ен

и
й

 н
а 

п
ід

л
о
зі

 

1/1 2 

5  
2    

1   

4  3    

1    
5  

2    

1   

4  3    

1     

1–токарн. 
верстат; 
2–свердл. 
верстат; 
3–робот; 
4–подаваль-
ний пр-й; 
5-приймаль-
ний пр-й 

5 токарний 1 

В
ст

ан
о
в
л
ен

и
й

 н
а 

п
ід

л
о
зі

 

2/2 2 

4    

1    

2    3    4    

1    

2    3     

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
ний пр-й; 
4-приймаль-
ний пр-й 
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6 токарний 1 

В
ст

ан
о
в
л
ен

и
й

 

н
а 

в
ер

ст
ат

і 

2/2 2 

1 
4    

3    

2    

1 
4    

3    

2    

 

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
ний пр-й; 
4-приймаль-
ний пр-й 

7 
фрезер-
ний 

1 
В

ст
ан

о
в
л
ен

и
й

 

н
а 

п
ід

л
о
зі

 
1/2 2 

4
2

1

3 4
2

1

3

 

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
ний пр-й; 
4-приймаль-
ний пр-й 

8 
шліфу-
вальний 

1 

П
о
р
та

л
ь
н

и
й

 

1/1 2 

1    

3    4   2    

1    

3    4   2     

1–верстат; 
2–робот; 
3–подаваль-
ний пр-й; 
4-приймаль-
ний пр-й 

 

Більшу конкретизацію про будову комплексу дає реальне планування, яке виконано 
згідно до дійсних розмірів верстатів, роботів, допоміжних пристроїв та їх взаємного 
розміщення на виробничій площі. Ще більш наглядно представляється конструктивно-
планувальна структура, де в спрощеному вигляді, але з збереженням розмірних пропорцій 
показуються контури обладнання в різних проекціях (табл. 2). В таких структурах наочно 
представляються особливості конструктивного виконання технологічного обладнання, 
промислового робота, допоміжних пристроїв та їх взаємного розміщення й можливого 
функціонування. При цьому може також бути показано розміщення та орієнтація 
оброблюваних деталей в різних позиціях РТК. 

Таблиця 2 – Конструктивно-планувальна структура РТК 
№ Типові схеми РТК Примітки 

1 

5    3    4    

2    

3    

1    

5    3    4    

2    

3    

1    

 

1 – верстат; 
2 – промисловий робот; 
3 – магазин; 
4 – системи світло-захисту; 
5 – електрошафа 

2 

3    2    

1    

3    2    

1    

 

1 – верстат; 
2 – промисловий робот; 
3 – магазин 
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3 

2 1 43

5

6 2 1 43

5

6
 

1 – верстат; 
2 – промисловий робот; 
3 – касета; 
4 – блок керування; 
5 – стіл; 
6 – електрошафа 

4 
1

2

3 41

2

3 4

 

1 – верстат; 
2 – промисловий робот; 
3 – блок керування; 
4 – конвеєр 

Важливою складовою структурних досліджень є аналіз можливих варіантів 
функціонування комплексу. Першим кроком у цьому напрямку є використання спрощеного 
схемно-функціонального аналізу. Його використання є особливо доцільним для проведення 
оцінки варіантів переміщення транспортованих деталей. Приклади такої структури показано 
на рис. 1. 

  
Рисунок 1 – Схемно-функціональна структура РТК 

 

Значне уточнення про особливості функціонування РТК дає конструктивно-
функціональна структура, в якій показано загальні контури елементної бази комплексу та 
детально представлені напрямки рухів робота, що необхідні для реалізації потрібного циклу 
роботи РТК.  

Використання запропонованих структур дозволить більш обґрунтовано вибирати 
технологічне обладнання, промислові роботи та допоміжні пристрої для формування 
роботизованих комплексів у залежності від технологічних операцій і оброблюваних деталей 
та забезпечити більшу ефективність їх експлуатації. 
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В данной статье рассмотрен вопрос формирования роботизированных комплексов в зависимости от 
использования технологического оборудования, промышленных роботов и вспомогательных устройств. 

Предложено использование планировочной, конструктивно-планировочной и конструктивно-функциональной 

структур. 

 

I.Pavlenko, V.Mazhara, M.Storozhuk 

Structural plan-layout researches of robotized complexes 

 

 In this article the question of forming of robotized complexes is considered depending on implementation of 
technological equipment, industrial robots and associated units. The use of plan is offered, structurally plan and 

structurally functional structures. 
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Інтегральний робочий простір верстатів-гексаподів 

В статті запропоновані удосконалені компоновочні схеми верстатів-гексаподів з керованими 

параметрами робочого простору, досліджено формування та параметри їх інтегрального робочого простору. 

верстат, гексапод, верстат з паралельною кінематикою, робочий простір 

Аналіз технічних характеристик верстатів з паралельною кінематикою  (ВПК) 
показує, що вони мають суттєвий недолік, який полягає у значно меншому співвідношенні 
об‘єму робочого простору до загального об‘єму верстата, ніж у верстатів традиційної 
компоновки. Крім того, форма їх робочого простору (РП) має складну конфігурацію, що 
ускладнює визначення розташування оброблюваної деталі на робочому столі. 

Вказані недоліки значно обмежують впровадження ВПК та зменшують ефективність 
їх експлуатації у серійному виробництві. 

З метою підвищення ефективності використання ВПК типу гексапод у виробництві 
пропонується розширення робочого простору шляхом керування геометричними 
параметрами верстата. 

Отже, дослідження процесу керування параметрами робочого простору з метою 
збільшення коефіцієнту його використання у загальному об‘ємі верстата є актуальною 
науково-практичною задачею. 

На підставі аналізу схеми структурно-модульної будови верстата-гексапода (рис. 1, а) 
запропоновані удосконалені компоновочні схеми з керованими параметрами РП (рис. 1, б), 
які відрізняються конструктивним виконанням та розташуванням кінематичних ланок у 
просторі (рис. 2). 
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