Sumqayit Dévlot Universiteti — “ELMI XOBORLOR”- Tabiot va texniki elmlor bolmosi

Cild20 N1l 2020
UOT 621.3

LAYIiHOLONDIRMO SIiSTEMININ INTERFEYSIOSASINDA TEXNIKi
SISTEMIN 2 VO 3-OLCULU QRAFIK TOSVIRLORININ YARADILMASI

SOFOROVA TORAND AGA quz1
Sumgqayit Doviat Universiteti, bas miiallim
tarana.safarova.70@mail.ru

Acar sozlar: avtomatlasdirilmis layihalondirmoa, interfeys, konstruktor, qeyri-salis, sanaye robotu,
menyu prosedurlart.

Konstruktor layihs iglorinin somarali yering yetirilmasini tomin etmok {iclin kompiiter
grafika sistemi vasitosilo eskiz sonodlorinin tortib edilmosi prosedurlar1 avtomatlasdirimalidir.
Movceud avtomatlagdirilmig layiholondirma sistemlorinin tohlili gostorir ki, bu alotlorin kdmaoyi ilo
ayri-ayri totbiq saholorino dair kompleks layiholondirma prosedurlar1 morhololi sokildo hoyata
kecirilir [1, 2]. Uzunmuddotli tohlil, sec¢im, eskiz, is¢i layiholondirmo vo qorar gobuletmo
morhoalolorindo miixtalif proqramlar osasinda miirokkob layiha islori yerino yetirilir. Totbiq olunan
prinsiplor layiholondirmo prosesinin mohsuldarligini, somoaraliliyini (goxsayli qrafik rejimli
konstruktor iglorinin yerins yetirilmasi talob olunur vo layihs iizro alinan keyfiyyot gostoricilarini
asag1r salir. Bununla olagodar olaraq, kompleks layiholondirmo prosesinin qrafik rejimli
prosedurlarimin avtomatlasdirilmasi tiglin 2, 3-0l¢iilii tosvirlorin ¢okilisinin vo animasiyasimnin
qurulusunun [3] islonmosi masolosi qoyulmusdur.

Texniki sistemlorin totbiq saholorindon asili olaraq, layiholondirmo prosesinin kompleks
avtomatlagdirilmasini hoyata kecirmok iiclin qrafik rejimli prosedurlarin 2, 3-6l¢iilii tosvirlorin
¢okilisinin vo animasiyasmin qurulusu toklif edilir (sok. 1). Layihogi {iclin avtomatlagdirilmig
layihalondirmonin proqram interfeysi c¢or¢ivosindo texniki sistemin konstruktor layiholondirilmasi
prosesi vacib morhalolordon biri hesab olunur, ¢iinki bu morholodo layiho obyektinin biitiin
mexaniki hesabatlari ilo yanasi, onun konstruksiya goriiniisii vo materiallar1 segilib, osaslanirilib vo
doqiq ol¢iilorlo tosvir edilmalidir [4, 5].

Avtomatlasdirilmis layiholondirmo arxitekturasmin qrafik rejimli proqram prosedurlar1 2, 3-
Olciilii  tosvirlorin ¢okilisi vo animasiya omoliyyatlarindan ibarotdir. Avtomatlagdirilmig
layiholondirmenin arxitekturasinin idarsetmo panelinds secilon konstruktor layihalondirmo bdlmasi
asagidaki menyu prosedurlarimdan formalasir:

1. AutoCad sisteminin aktivlosdirilmosi va ¢akilis obyektinin uygun adlandirilmas:.

2. Layiho obyektinin timumilosdirilmis cizgisinin ¢okilmasi. Totbiq sahosindon asili olaraq
toklif olunan layiho obyektinin ¢okilisi ti¢lin 2-0l¢iili koordinat sistemi segilir vo Al
formatinda sorhad xattlori, kiinc stampi ¢okilir vo miivafiq ¢okilis miqyasi toyin olunur.

3. Layiho obyektinin texniki toklif morholosindo segilon prototip layihonin 2-6l¢uli
imumilosdirilmis tosviri sistemin is¢i ¢okilis sahosindo yerlosdirilorok, onun iizorindo
konstruksiyanin hondasi forma, 6l¢ii, material ndviiniin doyisiliklori hoyata kecirilir.

4. Miirokkoblik darocasindon asili olaraq 2-6l¢iilii imumilosdirilmis tosvirds olave gdriiniislor
verilir ki, layiho obyektinin hazirlanmasi prosesini daha doqiq hoyata kegirmok miimkiin
olsun.

5. Layihs obyektinin real dl¢iilorindon asili olaraq standart miqyas Olgiilorine asason tasvirinin
osas gabarit dlgiilori qoyulur vo hor bir mexaniki va ya elektronika hissalorino sira nomrasi
verilir.

6. Layiho obyektinin sira nomralorina uygun spesifikasiya codvali qurulur. Daxil edilon
hissolorin adlarina asason onlarm miqdar1 vo materiali yaddasda saxlanilir.
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7. Layanin kiinc stampina daxil edilon verilonlor layihoginin adi, rohbari hagqinda molumatlar,
tosdiq vaxtini, layihonin admni, xiisusi sifrolonmis kodu, totbiq sahosini vo digor standart
molumatlar1 oks etdirir.

8. 6, 7-ci bandlords formalasan odadi, matn tipli verilonlor vo 3, 4-do ¢okilon tosvirlor asasinda
grafik verilonlor iiclin layihonin konstruktor verilonlorinin bazasmin idarsetmo sistemi
(KVBIS) qurulur. KVBIiS-in prosedurlar1 sorgular osasinda layihonin mexaniki vo ya
elektronika hissolorinin tosvirlorinin adlarina, onlarm 0&lgiiloring, totbiq sahasinoe goro
sistemdo axtaris, se¢im vo ¢akilis sahasinda qrafik redakts omoliyyatlarindan toskil olunur.

KVBIS-in program prosedurlar1 2 vo 3-6l¢tlii konstruktor layiholondirmo prosesini mantiqi
ompliyyatlarla axtarig, se¢im vo ¢okilis funksiyalarini tomin edir [3].

Teypidii sistemin avtomatlzzdinlong
layvihalandirms actitakturssimn grafik r2jimb
program prossdilan,

Taymiky, sistemin 2-0lgula Teyniki sistemin Teynmiki sistamin 3-olgula
tasvinnin izlanmasi Gguin tasvininin tasvininin izlanmasi Goin
qrafik rzjimli program harakatinin qrafik rzjimli program
posadilan, imitasiyas Ggin posdndan

animasiva program l

Silindnk ¢acan

SHHRGIY g 3-51calE tasvisi

2-5lgilid tasvisi

Taypiki sistemin 2, 3-0lgulC tasvirdsnin Fonstniksion olgtlerinin,
> material novlarinin, emalstma darscasinin va digar aravig
malumatlanmn verilanlar bazan

spaszifikasiva
cadvallarinin

Laxihs obyaktinin 2, 3-0lguli
tazvirarinin va cadvallanin,
Iinc jtampimin qxansl

Sakil 1. Layhalondirmoa prosesinin qrafik rejimli program prosedurlarinin qurulusu
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Osas istifadoci — konstruktor toklif olunan layiho obyekti {izorinde redakto omoliyyatlarini
KVBIS-lo sorgu — axtaris — segim — redakt> mantiqi sxemi ilo qurur. Moasalon, iimumilosdirilmis
layiha obyektinin ¢okilmosi onun gorti olaraq mexaniki vo elektronika hissalorine ayrilmasindan
baslayir. Senaye robotunun (SR) 2-6l¢iilii cizgisinin misalinda gdstorilon, KVBIS-in mexaniki vo
elektronika hissolorinin ayri-ayr1 verilonlor bazasindan (MVB vo EVB) layiho obyektinin standart
vo qeyri-standart elementlor segilir (sok. 2). Standart elementlorin osasini dovlot standarti ilo tomin
olunan mexaniki vo ya elektronika vasitolori togkil edir. Qeyri-standart elementlor qrupuna iso yeni
konstruksiyali materialdan hazirlanan, anonovi hondosi formadan, 6lgiilorden forqli olan mexaniki
va ya elektronika hissolori layihads totbiq olunur (Sok. 2-do SR-in tutqacr).

KVBIS-in mexaniki KVBIS-in elektronika
hissalarinin verilonlor bazasi hissalorinin verilonlor bazasi
T ]
v 1 :
Tatbiq sahasi: Tatbiq sahasi:
1. Cevik istehal sahasi; 1. Maisat avadanligy;
2. Avtomatlagdirilnus istehsal 2. Avtomobilgayirma;
miiossisasi; 3. Horbi texnika;
3. Robototexniki kompleks; 4. Tibbi avadanhg;
4. Texnoloji park; 5. Kompiiter texnikast;
5. Insaat sahosi; 6. Agrotexnika;
6. Kimva nrosesinin istehsalati. 7. Meliorasiya texnikas

ol

MVBn EVBI EVB2

| R a7,k e o |

\d

Sanaye robofunun
o prilaed ioilmds
czgisi

A4

\

2 SE-ip idamstma
SR-in s2pser u bloku

Sakil 2. KVBIS-don secilon mexaniki va elektronika hissalori asasinda SR-in iimumilosdirilmis
cizgisinin yaradilmasi sxemi
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Standart elementlorin sec¢ilmasi va geyri-standart elementlorin iglonmasi prosedurlar1 miixtilif
totbiq saholorino uygun aparilir. Masolon, miirokkob prosesli avtomatlagdirilmis istehsal
miiossisosinin mexaniki (texnoloji avadanliglar, dozgahlar) vo elektronika (avtomatlagdirilmig
idaroetmo sistemlori, onlarin elementlori) hissolori miivafiq olaragq MVB vo EVB-don sorgu
osasinda segilir. Analoji prinsiplo sonaye robotunun mexaniki vo idaroedici elektronika hissolori
secilir vo imumilosgdirilmis layiha tolob olunan koordinat mévqeylorinds yerlosdirilir.

KVBiS-in ayri-ayr1 verilonlor bazasindan i{imumilosdirilmis layihonin  verilonlor bazasi
(ULVB) formalasir. ©lave olaraq, ULVB-da layihonin kinematik sxemlori, qurulus, texnoloji vo
funksional sxemlori yaddasda saxlanilir [6].

KVBIiS-nin mexaniki vo elektronika hissolorinin verilonlor bazasindan segilon standart
elementlorin birlogdirilmosi osasinda SR-in Umumilosdirilmis cizgisi formalasir. Bunun {iglin
birlosma montiqi omoaliyyatinin realizs edilmasi ti¢lin Zads operatoru [7]

paus = MAX (ua, us) (1)
istifads olunur.
MVB-don SR-in mexaniki hissolorin se¢ilmasi
MVB — SR-in govdasi (G),; SR-in golu (Q); SR-in tutqac: (7)
ifadasi ila tosvir olunur.
Mcuqut = MAX (uc, 1o, ut,) operatoru osasinda SR-in frontal goriiniisii yaradilir.
EVB-don SR-in elektronika hissalorinin secilmosi vo SR-in frontal goriiniisiine slave edilmosi
uygun olaraq asagidaki formada tosvir olunur.
EVB — SR-in idaraetma bloku (IB); SR-in sensoru (S).
([SR-in govdasi (G),; SR-in qgolu (Q); SR-in tutqaci (T)] —M (mexanika)) U
([SR-in idaraetma bloku (IB); SR-in sensoru (S)] —E (elektronika)) (2)
(2)-ya asasonMmue = MAX (um, ue) operatoru asasinda SR-in frontal goériiniisiine SR-in idarsetmo
hissalari olavo edilir.

Yaradilan 2-6l¢ili SR-in frontal gériiniisii asasinda {ist goriiniisiiniin cizgisi ¢okilir. Daha ¢ox
istifado olunan g¢evra va diizbucaqli handasi fiqurlarmin ¢akilisi ticiin AutoCad sisteminin program
omrlorindon istifado olunur. Bu konstruktor prosedurunun yerino yetirilmoasi iigiin frontal cizgi ilo
simmetriyanin = gézlonilmosi tolob olunur. Qirig-qiriq xotlorlo ikinci proyeksiya sahosino
istiqamotlondirilir. Ust goriiniisiiniin morkozi oxu ilo kesison qirig-qiriq xatlor SR-in golunun,
tutgacinin, gévdosinin vo idaroetmo blokunun {ist goriiniishii sorhod 6lgiilorini miioyyon edir. Digor
kasigon hondasi fiqurlar simmetriya gozlomoklo, iist goriiniisiiniin ¢okilis sahasing yerlosdirilir.

SF-in 2 proveksivalh
imumilagdirilmis
cizgisi

Spesifikasiyva
cadvali

Kiinc stampi

Sokil 3. SR-in timumilagdirilmis gériiniislii cizgisi va konstrukor verilonlorinin bazasi
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Ikinci proyeksiyanin ¢okilisi noticosinde alman {imumilosdirilmis cizgiys (sek. 3) onun
informasiya tominat1 spesifikasiya cadvoli vo kiincstamp1 soklindo olave olunur. 2-6lguli
timumilogdirilmis cizgido olan layiho obyektinin hondosi Olgiilorino osason onun 3-0lculi
aksonometrik tosviri islonilir. Ugdlgiilii tosvirdo SR-in mexaniki hissolori: govdasi, qolu (sok. 4a),
tutqact vo elektronika vasitolori: idaroetmo bloku, sensorlar, icra mexanizmlori vo limumilikdo
istehsalatin kompanovka sxeminin standart elementlori diizbucaqli prizmalar, silindrlor vo konus
sokilindo formalasir (sok. 4b).

0,05 45

|
A0
70

SR-in golu
va govdasi
silindriksa
k kilda
Sokil 4a. SR-in qol hissasinin silindrik formalt Sakil 4b. 3-6l¢lli handasi fiqurlardan
handasi fiquru formalasan SR-in 3-6l¢UlU aksonometrik cizgisi
Naticalar.

1. Texniki sistemin layihalondirms prosesinin grafik rejimli proqram prosedurlarinin qurulusu
toklif edilmisdir;

2. Konstruktor verilonlarinin bazasinin idaroetmo sistemindon se¢ilon mexaniki vo elektronika
hissoalori osasinda SR-in timumilosgdirilmis cizginin yaradilmasi sxemi toklif edilmisdir.
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PE3IOME
CO3JIAHUE 2X- M 3-XMEPHbBIX TPA®UUYECKUX MPEJCTABJIEHU TEXHUYECKOM
CHUCTEMBI HA OCHOBE UHTEP®ENCA CUCTEMbI IPOEKTUPOBAHMUSI
Cadhaposa T.A.

Knrwoueswie cnosa: asmomamusuposantnoe npoeKmuposanue, unmepgeic, KOHCMpyKmop, Heyemxutl,
NPOMBIUULEHHBI POOOM, NPOYEdYPbl MEHIO.

Ha ocHOBe aHanmu3a CylIeCTBYIOIIMX CHCTEM aBTOMATH3MPOBAHHOTO MPOCKTHPOBaHUS ObUT MTOCTABJICH
BOIPOC pa3paboTKU CTPYKTYPHI YEPUCHUS U aHUMAIIMU 2X- U 3-XMEPHBIX U300pakeHUH I aBTOMATH3aUH
npouenyp B rpaduveckoM pexume. Ha ocHOBe pasiena NpOEKTHPOBAaHWS TaHETH YIpaBJICHUS
OIPEIEISIIOTCS IPOLICAYPhI, BEIOpaHHBIE U3 MEHIO apXUTEKTYPhl aBTOMATH3UPOBAHHOTO IPOCKTUPOBAHHS.

Ha ocHoBe omnpocoB, MpOBE/IEHHBIX B CUCTEME YyIpaBlieHUss 0a30i MPOEKTHBIX JaHHBIX, OBUT pelleH
BOIPOC BHIOOpa MEXaHMUYECKUX HITU 3JIEKTPOHHBIX YacTel MPOoeKTa HEeYeTKoro MojienupoBanus. Ha mpumepe
MPOMBIIIIIEHHOTO po00Ta PacCMaTpPUBAETCsl BOIIPOC BEIOOPAETO AIEMEHTOB B 2X- M 3-XMEPHBIX Tpa@ruecKux
peXUMax ¥ aHUMaIlH Ha OCHOBE WHTep(delica cHCTEMbI aBTOMATU3UPOBAHHOTO MPOCKTHPOBAHUSI.

SUMMARY
CREATION OF 2- AND 3-DIMENSIONAL GRAPHICAL REPRESENTATIONS
OF A TECHNICAL SYSTEM BASED ON THE DESIGN SYSTEM INTERFACE
Safarova T.A.

Key words:automated design, interface, constructor, fuzzy, industrial robot, menu procedures.

Based on the analysis of the existing computer-aided design systems, the problem was posed of
developing a structure for drawing and animation of 2, 3-dimensional images to automate procedures in
graphic mode. Based on the design section of the control panel, the procedures are selected from the menu of
the architecture of computing design.

With using some surveys conducted in the project database management system, the issue of choosing
the mechanical or electronic parts of a fuzzy modeling project was resolved. On the example of an industrial
robot, the issue of choosing its elements in 2-and 3-dimensional graphic mode and animation based on the
interface of an automated design system is considered.
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