






 

 
АНОТАЦІЯ 

В даній кваліфікаційній роботі розроблено комп’ютеризовану систему 

на основі мікроконтролеру для вимірювання кутової швидкості рухомих 

об’єктів. Розроблено систему, що дозволяє проводити аналіз перехідних 

процесів та контролю регульованої величини, а сам пристрій у найпростішому 

випадку можна застосувати в якості тахогенератора цифрового 

електроприводу.  

Ключові слова: кутова швидкість,  рухомий об’єкт,  комп’ютеризована 

система, енкодер. 

 

ABSTRACT 

In this qualification work was developed a computerized system based on a 

microcontroller for measuring the angular velocity of moving objects. A system has 

been developed that allows the analysis of transients and control of the adjustable 

value, and the device itself in the simplest case can be used as a tachogenerator of a 

digital electric drive. 
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РЕФЕРАТ 

Кваліфікаційна робота представлена пояснювальною запискою в обсязі 

79 сторінок формату А4, записка містить вступ, основну частину, що складає 

вісім розділів, висновки, список використаних джерел та додатків. Темою 

роботи є розробка комп’ютеризованої системи для вимірювання кутової 

швидкості рухомих об’єктів. 

Перший розділ містить основні завдання та вимоги до виробу, а саме: 

умови експлуатації, технічні характеристики, надійність та конструктивне 

оформлення. 

Другий розділ містить загальний огляд датчика кутової швидкості, було 

визначено найбільш практичний датчик та обрано доцільний метод 

програмного опрацювання вимірів. 

Третій розділ містить огляд основних існуючих систем вимірювання 

кутової швидкості рухомих об’єктів, також виконано розробку структурної 

схеми комп’ютеризованої системи для вимірювання кутової швидкості 

рухомих об’єктів. 

Четвертий розділ містить опис обраної елементної бази та розраховано 

основні параметри системи на основі отриманих даних розроблено електричну 

принципову схему. 

П’ятий розділ містить огляд розробленого компонування та трасування 

друкованої плати системи. 

Шостий розділ містить огляд розробленого алгоритмічного та 

програмного забезпечення для комп’ютеризованої системи вимірювання 

кутової швидкості рухомих об’єктів. 

Сьомий розділ містить розрахунок основних метрологічних 

характеристик системи, а саме похибка датчика кутової швидкості та 

вимірювального каналу, визначено клас точності розробленої системи. 

Останній розділ містить розрахунок надійності приладу, графічно 

зображено залежність безвідмовної роботи виробу протягом часу.  





 

 

Змн. Арк. № докум. Підпис Дата 

Арк. 

7 
МММТ.480.004.004 – ПЗ 

 

 

 стор 

4. КОНСТРУКТОРСЬКА ЧАСТИНА ......................................................... 43 

4.1. Компонування друкованої плати .................................................... 43 

4.2. Трасування друкованої плати .......................................................... 47 

5. РОЗРОБКА АЛГОРИТМУ ТА ПРОГРАМИ РОБОТИ СИСТЕМИ .... 49 

6. РОЗРАХУНОК МЕТРОЛОГІЧНИХ ХАРАКТЕРИСТИК .................... 54 

7. ОЦІНКА ПОКАЗНИКІВ НАДІЙНОСТІ РОБОТИ СИСТЕМИ ........... 57 

8. БЕЗПЕКА ЖИТТЄДІЯЛЬНОСТІ ТА ОХОРОНА ПРАЦІ .................... 61 

ВИСНОВКИ .............................................................................................. 64 

СПИСОК ВИКОРИСТАНИХ ДЖЕРЕЛ ................................................. 65 

ДОДАТКИ ................................................................................................. 67 

  

 


