








     Аңдатпа 

Дипло .мдық жоб .аның тақ .ырыбы «Aut .odesk Inventor жүй .есінде жү .к 
көт.ергіш платформа .ны .модельдеу».  Ди .пломдық жоб .аның мақ .саты жү.к 
көте.ргіш меха.низмдердегі гидро .цилиндрлік тіз .бекті тиі .мді ет.іп жоб .алау 
әді.стері жаса.лынады. Жү .к көте.ргіштігі жо .ғары, теңгер .уші кү .ш аз жә.не 
салм.ағы жең.іл меха.низм түрл.ерін жас.ау бол.ып табы .лады.  

APM Winmac.hine, Aut.oCAD 2010 жә.не Inv.entor 2011 көмe.гімeн  жүк 
көте.pгіш үстел.інің жoба.сы жасал.ынады. APM struc.ture3D жүйeсі.мен 
алдын-ала жоб.алау жаcал.ынып, звенoл.ардың көлд .енең қим.асының 
өлш.емдеpі табы .лды. 

 

Аннотация 

 

Назва.ние диплом .ного про .екта: «Модели .рование подъе .мной 
платф.ормы в Autod .esk Inve.ntor». Цел.ью дипло .много прое .кта явл.яется 
разр.аботка мет.одов эффе .ктивного проек .тирования гид .роцилиндров в 
подъемных механизмах. Это высоконесущие, малобалансирующие и 
легковесные механизмы.  
          С помощью APM Winmachine, AutoCAD 2010 и Inventor 2011 данных 
програм был раз .ра.ботан проект подн .ятие груз. Система APM structure3D 

была предварительно сп .роектирована, и были най .дены размеры поперечного 
сече.ния блоков. 

Annotation 

 The title of the diploma project is "Modeling of a hoisting platform in 

Autodesk Inventor". The purpose of the diploma project is to develop methods of 

effective design of hydraulic cylinders in lifting mechanisms. It is a high load-

bearing, low-balancing and lightweight mechanisms. 

 With the help of APM Winmachine, AutoCAD 2010 and Inventor 2011 

data programs, a project has been developed to lift the load. The APM structure3D 

system was pre-projected and the cross-sectional dimensions of the units were 

found. 
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Кіріспе 

 

Машинажасау саласын дамыту қазіргі заман талаптарына сай келетін 
жаңа инновациялық технологияларды енгізудің басты салаларының бірі 
болып табылады. Жаңа машиналар мен қондырғыларды жасау үшін олардың 
жобалау әдістерін жетілдіру керек. 

Қазіргі заманның талабына сай жүк көтергіш механизмдер 
зертханаларда, өндірістік операцияларды жүргізу кезінде, жүкті көтеру және 
жүкті түсіру алаңдарында кеңінен қолданылады. Бұл жүк көтеру үстелдері әр 
түрлі салмақтағы жүкті кез-келген жерге ыңғайлы уақытта тасымалдау, 
жайғастыру сияқты көптеген операцияларды орындау барысында зор 

мүмкіншілікке ие. 

Қазақстан Республикасының өндіріс саласында осы жүк көтергіш 
үстелдердің өзіндік қажеттілігі бар. Бірақ, маркетингтік анализ көрсеткендей, 
біздің отандық нарықта жүк көтергіш механизмдерді шығаратын өз жоқ, ал 
қолданылатын «Нюрнберг қайшылары» типті (Nurnberg scissor) көтергіштер 
шетелде шығарылады. 

Қазіргі таңда осы қажеттіліктерді қанағаттандыру үшін бұл 
механизмнің жүк көтеру қабілетіне, жүкті көтеру деңгейіне қарай әр түрлісі 
жасалып, зерттеліп жатыр. 

Бұл жұмыстың негізгі мақсаты жүк көтеру механизмдерінің кемшіл 

тұстарын неғұрлым азайта отырып, соғұрлым артықшылықтарын, жұмыс 
істеу қабілетін, тиімділігін және мүмкіншіліктерін арттыра түсу. 

Біздің қарастырып отырған механизмде кинематикалық жұптардағы 
реакциялары өте үлкен, ал теңгеруші күштің мәні өте жоғары. Атап айтар 
болсақ, теңгеруші күш пайдалы салмақпен салыстырғанда 16 есе жоғары 
екенін көруге болады . 

Сондықтан осындай жүк көтергіш механизмдердегі гидроцилиндрлік 

тізбекті тиімді етіп жобалау әдістері жасалды. Жүк көтергіштігі жоғары, 
теңгеруші күш аз және салмағы жеңіл механизм түрлерін жасау өзекті мәселе 
болып табылады [1]. 

Яғни, жүк көтеру механизмдерінің конструкциясы жоғары беріктікке 
ие, ауыр жүктерді көтеруге негізделген, үздіксіз және периодты жұмыс 
жасағанда, стационарлық орнату кезінде тиімді болуы керек. 

Осы диссертациялық жұмыс барысында жоғарыда атап көрсетілген 
артықшылықтарды негізге ала отырып, бастапқы жүк көтеру механизмінен 
де тиімді жаңа жүк көтеру механизімін жобалап, есептейміз. 
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1 Есептің қойылымы 

 

Қазіргі заманның талабына сай жүк көтергіш механизмдер зертхана-

ларда, өндірістік операцияларды жүргізу кезінде, жүкті көтеру және жүкті 
түсіру алаңдарында кеңінен қолданылады. 

Жүк көтергіш үстелдердің қолданылу аймағын тереңірек қарастырсақ. 
Бұл механизмдер келесі төмендегі жағдайларда қолданылады: 

- жүк автомобилдерінде жүкті тиеу және жүкті түсіру кезінде;  

- транспорттық жабдықтарға, жабдық агрегатына қатысты өнімдерді 
және жүк жағдайларын теңестіру кезінде, т.с.с.; 

- қолмен  және автоматты түрде басқарылатын материалдарды 
штабельдерде орналастыру кезінде; 

- жұмыс орындарын жабдықтау үшін өндірістің әр түрлі салаларында; 
- автомобильдерді көтеру және олардың жөндеуіне, сонымен қатар 

техникалық қызмет көрсету (автомобильді жүк көтергіштер) кезінде; 
- жүк көтергіш лифт негізінде қолдану. 
Жүк көтергіш үстел платформада жүктің механикалық көтерілуін 

қамтамасыз етеді. Бұл өндіріліп отырған жүк көтергіш үстелдің ерекшелігі 
платформаның жоғары көтеруін қамтамасыз ететін қайшылы жүйе болып 
табылады. Бұл жүк көтергіштер «Нюрнберг қайшылары» типті жүк көтергіш- 

тердің қатарына жатады. Мұндай үстелдер жүктің көтерілу биіктігіне 
байланысты бірнеше негізгі түрлерге бөлінеді: бірлік (1.1-сурет), екілік (1.3-

сурет), үштік (1.4-сурет) қайшылы жүк көтергіш үстелдер. Бұл механизмнің 
конструкциясы жүктік платформадан, қайшы типтес иінтіректі системадан, 
табаннан, гидроцилиндрден, гидростанциядан, басқару жүйелерінен, соны-

мен қатар қауіпсіздік жүйесінен тұрады [2]. 

 

 
 

1.1 сурет – Жүк көтергіш механизм  
 

Ал механизмнің кемшіліктеріне келер болсақ: 
- аз жүккөтергіштілік; 
- жоғарғы жағдайдағы жүктік платформаның орнықсыздығы; 



 11 

- жүк көтергіш механизмнің сұлбасында рационалды емес беріліс күші 
туындайды, пайдалы жүкке қарағанда 16 есе көбірек; 

- конструкцияның күрделілігі (сатылы кинематикалық жұптың 
жасалуы); 

- материалсыйымдылық үлкен (кинематикалық жұптардағы 
реакциялары үшін); 

- констукцияның қатаңдығы әлсіз; барлық конструкцияның төңкеріліп 
кетуі, сонымен қатар бүйір қатаңдығы әлсіз; 

- құны жоғары; 
ҚМжМҚН кафедрасында рычагты механизм негізінде жүк көтергіш 

үстелдің жаңа сұлбасы жасалынды (1.2 сурет көрсетілген). Үстелдің жүк 
көтеру қабілеті 300 кг. Үстелдің көтерілу биіктігі: 0,9 м - 2,7 м. 

 
1.2 сурет - Жүк көтергіш механизмнің кинематикалық сұлбасы 

 

Алынған рычагты механизмге программа көмегімен оптимальды 
синтез жасалынды (гидроцилиндрдегі күштің ең аз шамасы) және 
гидроцилиндірдің механизмде оптималды тұрған орны анықталды. 

Бұл жұмыстың негізгі мақсаты жүк көтеру механизмдерінің кемшіл 

тұстарын неғұрлым азайта отырып, соғұрлым артықшылықтарын, жұмыс 
істеу қабілетін, тиімділігін және мүмкіндіктерін арттыра түсу. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.3 сурет - ТТ3000ФА жүк көтергіш үстел 
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1.4 сурет - Maniaccess XE-XEL - сериялы жүк көтеруші механизм 

 
1.5 сурет - «Нюрнберг қайшысы» - типті жүк көтергіш 

(Nurnberg scissor-type LM-1000) 

 

Ол үшін келесі төмендегі талаптарды орындау қажет: 
1. Inventor 2011 компьютерлік жүйесін пайдалана отырып жүк көтергіш 

үстелдің жобалауын жасау, барлық үш өлшемді құрастырылуды беріктікке 
есептеу.  

2. Үстелдің қозғалысының анимациясы түрінде және статикалық 
суреттеу түрінде презентация жасау.  

3. Жүк көтеру үстелінің қауіпсіздігін арттыру мақсатында екі жағынан 
қоршау орнатамыз. Ол қоршауды дөңгелек қималы сырықтан жасауға 
болады. 

4. Үстелдің көтерілу биіктігі 0,9-2,7 метр екені бізге мәлім. Үстелдің 
төмен түсу көрсеткішін, яғни 0,9 метрді азайту керек. 

5. Бұл жасалынып отырған механизм қозғалмайтын болғандықтан, 
бізге тиімді етіп, қалаған жерімізге жүкті орналастыруымыз үшін төрт 
дөңгелек жасаймыз. 

6. Жүкті орналастыру кезінде дөңгелектер жылжып кетпес үшін, 
олардың жанынан төрт винтті тіректер орнатамыз 
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2 Autodesk Inventor жүйесі 
 

Autodesk Inventor бөлшектердің және өнімдердің нақты санды 
прототипінің тәртібін үйренуге және толық жиынтық құралдарды жасауға 
мүмкіншілік береді,сонымен қатар деректемені дайындауға қажет. Inventor да 
жасалынатын бөлшектер мен өнімдердің модельдері нақты санды 3D-

прототиптерін көрсетеді,олар нақты шарттар шегінде өңделетін өнімнің жан 
жақты тәртібін үйренуге мүмкіндік береді. Физикалық тәжірибелі үлгідегі 
минималды сұраныс және жобалаудың бастапқы кезеңіндегі қателерді 
үндеуге және өнім құралын өнеркәсіпке жіберуге көмектеседі. 

Autodesk Inventor екі өлшемді жоба жұмысының сақталу кезінде үш 
өлшемді құралдардың дамыған жобаларын тұтынушыға қамтамасыз етеді 
және DWG форматының толық көмегін де қамтамасыз етеді. Autodesk 
Inventor-дың қазіргі технологиялары жоғары жылдамдықты және 
жобалаудың қолайлылығын, сонымен қатар программаны тез ашуға 
көмектеседі. Autodesk –тің инновациялық технологияларын мысалы, 
жобалаудың бейімділігі сияқты, жобалау кезіндегі көлемі бойынша 
жинақтаудың бірнеше он мыңдаған компоненттерінің жоғарғы өнімділігін 
және өңдеудің коллективті құралын жылдам әрі нәтижелі конструкторлық 
тапсырманың шешімін табуға көмектеседі.  

Autodesk Inventor-дың ішіне әлемдік өндірісте конструкторлық 
құжаттаманы және жобаны тіркеудің, жобалаудың ең танымал екі өлшемді 
жүйесі AutoCAD кіреді. AutoCAD немесе AutoCAD Mechanical (машина 
жасаушылар үшін AutoCAD нұсқасы) ескі жобаларды сүйемелдеу үшін, 
сонымен қатар үш өлшемді көріністі қажет етпейтін, онша қиын емес 
жобаларды орындау үшін қолданылады. Автоматталған жобалаудың 
жүйелері арасында ең үздік шешімдердің Autodesk Inventor Series нұсқасы 
орташа деңгейдегі әрі шешілетін тапсырмалардың кең спектрлі жүйесі, ол 
сонымен қатар арзан. Міне нақты осыдан кейін Autodesk Inventor машина 
жасау нарығында автоматтандырылған жобалаудың жүйесі бойынша үш 
өлшемді жобалаудың ең өтімдісі болып табылады. Арнайы қосымша бет 
конструкцияның шекті-элементтер анализінің тапсырмасын шешуге 
мүмкіндік береді, өнімнің  оптимизациясы оған әсер етуші күштерді есепке 
ала отырып, өнімнің динамикалық және кинематикалық мінездемелерінің 
анализі және оптимизациясы, ЧПУ мен станоктар үшін басқарушы 
программаларды дайындауға технологиялық тапсырмалар, жұқа бетті 
өнімдердің бұрандаларын жобалау және тұрғызу және тағы да басқалары [3].  

 

2.1 Autodesk Inventor жүйесінің қазіргі таңдағы мүмкіндіктері мен 
тиімділігі 

 

AutoCAD - пен интеграциялау. 
Inventor - да жобалаудың 2D және 3D интеграциясы нақтыланған. Өнім 

3D-моделінің толық байланыстырылуын қамтамасыз ете отырып, DWG 
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форматында берілгендерді оқуға әрі сақтауға қабілетті. Бұған қосымша 
ешқандай аудармашылар қажет емес.  

Шаблондардың синхронизациясы. 

AutoCAD жүйесіне сәйкес өлшемдік және мәтіндік стильдерін, 
қабаттарды автоматты түрде қалыптастыру арқылы Inventor жүйесінде DWG-

файлын ашуға болады. Мұндай жағдайда тапсырыс берушінің барлық қойған 
шарттары бойынша сызбаны сызу уақыты қысқарады.  

Қолданудың қарапайымдылығы. 

AutoCAD жүйесін қолданушыларға үш өлшемді жобалауды жүзеге 
асыруға ендігі жерде көп уақыт кетпейді.AutoCAD жүйесінен Inventor-ға 
ауысу үйреншікті жобалау ортасында жүзеге асады: таныс белгілер, 
жарлықтар,курсордан кейінгі сұраныс және қателесіп шақырылған 
команданың жойылуы, т.с.с. Inventor жүйесінде тұтынушы профиль 
көмегімен өзіне үйреншікті жұмыс интерфейсін орната алады. Басқа 
компьютерлерге аудару үшін XML форматындағы экспорт профильінің 
мүмкіншілігі бар. DWG форматында сызбаларды сақтау 2.1.1-суретте 
көрсетілгендей жүргізіледі. 

 
2.1.1-сурет.  DWG форматында сызбаларды сақтау 

 

DWG технологиясы ендігі жерде үш өлшемді жобалаумен 
интеграцияланған, сондай-ақ жобалаушылар сәйкес өнімдерді жоғалтып 
алмау үшін бөлшектерді қосу, түйіндерді және схемаларды, сонымен қатар 

серіктермен және тапсырыс берушілермен байланыс орнату үшін. Autodesk 
Inventor сызбалары DWG форматында сақталады, оларды басуға болады, 

AutoCAD - та нақты дәлдікті өлшеуге және көруге болады. Одан басқа 
сызбалардың моделі өзгерген кезде қайтадан жаңарып отырады. DWG-

файлдарының ашылуы 2.1.2 - суретте көрсетілген. 

http://csf.ru/img/8566/640x480/DWG_Save_1.png
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2.1.2 сурет – DWG - файлының ашылуы 

 

2D - өлшемдерін AutoCAD-ты орнатпай-ақ қолдануға болады. 
AutoCAD сызбалары Autodesk Inventor-да ешбір жалғаусыз ашылады,оның 
әдеттегі командалары арқылы сызбаны басуға және ашып көруге болады, 
онда өлшемдерді жүзеге асыруға болады. Екі өлшемді жобаның элементтерін 
үш өлшемді жобалау процесінде қолданамыз, Копировать және Вставить 
командалары арқылы. AutoCAD Autodesk Inventor сызбаларының түрінен 
AutoCAD блоктарының жасалуы 2.1.3 - суретте көрсетілген. 

Үш өлшемді жобалауға өтудің бағасын қысқартуға болады, 2D-

берілгендерді ауыстыру процедурасы арқылы. Тұтынушылардың Autodesk 
Inventor сызбаларының түрінен AutoCAD блоктарын жасауға мүмкіншілігі 
бар, Autodesk Inventor-да жаңғырта отырып толық түйін жасау керек, содан 
кейін сызбаның берілгендерін алынған түрге қою керек.  

 

 
 

2.1.3 сурет - Inventor сызбаларының түрінен AutoCAD блоктарын жасау  
 

Inventor және AutoCAD Mechanicalдың өзара әрекеттестігі 2D және 3D 
ортаны жобалаудың қосындысын біз нарықта өнімді шығарудың 

http://csf.ru/img/8567/640x480/DWG_open_1.png
http://csf.ru/img/8626/640x480/Upgrade_Workflow.png
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жылдамдығын арттырып, қателіктерді кемітуіміз керек. AutoCAD 
Mechanical-да жұмыс жасай отырып біз Inventor бөлшегінен сызбалар жасай 
аламыз, Inventor-да өзіміздің бөлшегімізді және түйіндерімізді жасай аламыз. 
Autodesk Inventor файлдары арқылы өзгеретін AutoCAD Mechanical 
сызбалары автоматты түрде жаңарып отырады 

Бөлшектерді жобалау 

Autodesk Inventor жобалауындағы функционалды мүмкіндіктер, бізге 
өнімге деген функционалды талапқа тоқтауымызға көмектеседі, олар үш 
өлшемді модельдерді жасауды тездетеді және аз уақыт аралығында жоғары 
қасиетке ие етіп өнімді шығаруға мүмкіншілік береді. Эскизді жобалау 2.1.4-

суретте көрсетілгендей жүргізіледі. 
Бөлшектерді жобалау және құрастыруға кіріспей тұрып біз болашақ 

өнімнің әртүрлі нұсқаларын көріп, олардың арасынан ең жақсысын таңдап 
алуымызға болады. Эскиздармен жұмыс жасау Autodesk Inventor-да осы 
нұсқалар негізінде өнім жұмысының схемасын жасауға мүмкіншілік береді. 
Концепцияны іске асыру кезінде Эскиздер үйлесімділік тәуелділіктеріне 
қызмет жасайды және объектінің функцияларының орналасуын қарастырады. 
Әлі жақсы шешім қабылданған жоқ, ол үшін біз экранда бірнеше нұсқаларын 
әртүрлі түстермен белгілей отырып қалдырсақ болады. 

 
2.1.4 сурет - Эскизді жобалау 

 

Қиын геометрияның модельденуі 2.1.5 - суретте көрсетілгендей жүзеге 
асады. 

 
2.1.5 сурет - Қиын геометрияның модельденуі  

Autodesk Inventor құралымен қарапайым денені және бетті қосу арқылы 
геометриялық элементтің ең қиын формасын жасауға болады. Autodesk 

http://csf.ru/img/14820/640x480/Sketching5.png
http://csf.ru/img/14821/640x480/Adept_Block_03.png


 17 

Inventor-дың будандалы технологиясы модельдеу процесінде бетпен жұмыс 
жасаудан қатты бетті модельдеуге көп ретті көшуге мүмкіндік береді. Осы 

технологияның көмегімен біз алдымен қатты денені жасап алып, эскиз 
жинағын қолданып, содан кейін оны жазық бетке айналдырып, қажет емес 
шекараларды өшіруге болады. Содан кейін қатты дененің бетінің 
қалыңдығын беруге болады және жаңа бұйымды жасап шығару керек, ол 
үшін конструктивті элементтерді қолданамыз. Будандалы технологияны 
қолдану пресс-формның эргономды дизайнын қамтамасыз етеді, 
пластмассадан өнімдер, аэро және гидродинамикалық конструкциялар, 
прибор жасаудың өнімдері және т.б.  

Бет сапасының анализі 
Құрылған құрал анализінің көмегімен жоғары сапалы беттің моделін 

жасауға болады, біздің өнімнің технологиялылығын тексеру арқылы. 
Анализдің арнайы командалары тексеру процесін мүмкін жеңілдетеді-
мысалы, үзіліссіздіктің және тегістіктің зебра-анализі, сонымен қатар Гаусс 
анализі және т.б.  

Қию бұрышы және көлденең қима анализі 
Көлденең қима анализі жұқа қабырғалы модельдердің қабықтарын 

тексеру үшін қолданылады. Анализ нәтижесі қиманың түсті таңбаланған 

бөлігін көрсетеді, бұл жерде қалыңдығының мәні берілген диапазонға 
кірмейді, сонымен қатар инерция моментін. Анализ кезінде қию бұрышының 
мөлшері түспен аймақтар белгіленеді, шығару бағытында жатқан. Шығару 
бағытын өс көмегімен беруге болады, жазықтықпен немесе жазық 
шекарамен.  

AliasStudioдан импорттау 2.1.6-суретте көрсетілген. 

 
2.1.6 сурет - AliasStudiодан импорттау 

 

Өнімнің конструкциясы берілген кеңістікті пікірге негізделуі мүмкін, 
ол Autodesk AliasStudio-дан алынады. DWG импорты/экспорты процедура-

лары арқылы қисық және беттер AliasStudio-дан шығады, екі өнімге де ие. 
Скульптор құралы 2.1.7-суретте көрсетілген. 

http://csf.ru/img/14822/640x480/Specialized_Tools2.png
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2.1.7 сурет - Скульптор құралы 

 

Жобаланушы компоненттердің формасы тез және қарапайым 
модификациялануы мүмкін-ол Autodesk Inventor-дың меншік беті ретінде 
қарастырылады, басқа түпнұсқадан импортталған. Скульптор құралы қисық 
бет жиынтығынан бөлшектің үш өлшемді геометриясын қалыптастырады, ол 
жабық көлемді сипаттайды (осы кезде жиектің беті сәйкес келмеуі мүмкін), 
содан кейін кеңістікте беттің орналасуына сәйкес қосуға немесе алып 
тастауға болады.  

Жіңішке бетті жобалау. 

Autodesk Inventor беттік материалдан қиын бөлшектерді жобалауға 
мүмкіндік береді.  

Беттік материалдардың фланецтері. 
Біз цехтағы құрал-жабдықтардың мүмкіншілігіне сәйкес беттік 

материалдан бөлшектер моделінің конструкциясын тез жасай аламыз. 
Қабырғаны тізбектей қалыптастыру үлкен таңдаулы опциялы бұрандаларды 
бірнеше фланецтерді жасауға мүмкіншілік береді, сонымен қатар автоматты 
түрде уақыт үнемдеуге болады. Беттік материал стилі 2.1.8 - суретте 
көрсетілген. 

 
2.1.8 сурет - Жұқа беттік жобалау 

http://csf.ru/img/8575/640x480/Casting2.png
http://csf.ru/img/8577/640x480/SM_PC_Chassis_03_rendered.png
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Бізге цехтағы құрал-жабдықтың нақты технологиялық мүмкіндіктеріне 
сәйкес бөлшектердің бұрандаларын жасауға болады. Бөлшектердің 
бұрандаларын стильдің көмегімен басқаруға болады, яғни материал 

қалыңдығы, майысудың тәртібі сияқты көрсеткіштермен. Бұранданың 
геометриясын басқару үшін сызықты бұрандалар, тұтынушылар кестесі 
қолданылады.  Бұранданы автоматты түрде алу 2.1.9-суретте көрсетілгендей 
жүзеге асырылады. 

 
 

2.1.9 сурет - Жұқа бетті бөлшектен бұранданы автоматты түрде алу  
 

Беттік материалдардан бөлшектердің орнықты бұрандаларын 
автоматты түрде алу, оларды дайындауға кететін шығын мөлшерін 
төмендетеді. Бұранда алынғаннан кейін, оны редакциялауға болады, мысалы, 
бұрыштық қималардың технологиялық процедураларға сәйкес болуы үшін 
пішіндерін өзгертуге болады. Қималар кітапханасы 2.1.10-суретте 
көрсетілген. 

 
2.1.10-сурет. Жұқа бетті жобалауға арналған қималар кітапханасы  

 

Тұтынушылар қималар кітапханасын өздері қалыптастыруларына 
болады, яғни ЧПУ мен станоктарда бөлшектерді дайындау кезінде олардың 
қолданылуын стандарттау үшін және дайындауға кететін шығын мөлшерін 
қысқарту үшін. Қималарды кестелік әдіпен суреттеу қималар тобының бірдей 
формада берілуін қамтамасыз етеді, олар бір-бірінен ұқсастықтарымен, 

http://csf.ru/img/8578/640x480/Unfolding_Montage.png
http://csf.ru/img/8571/640x480/PunchFamily_Connector.png
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өлшемдерімен, тереңдіктерімен және альтернативті эскиздер көріністерімен 
ерекшеленеді.  

Беттік материалдан дайындалатын бөлшектер бекітпесі 2.1.11- суретте 
көрсетілген.  

 

 
 

2.1.11 сурет - Беттік материалдан дайындалатын бөлшектер бекітпесі  
 

Біз бөлшектерге беттік материалдан арнайы жасалынған крепежді 
элементтерді қоя аламыз. РЕМ форматындағы крепеждердің үлкен таңдауы 

құраушылар кітапханасында болуы керек.   
DXF форматындағы беттік материалдардан бөлшектер жасап шығару  
DXF форматында беттік материалдардан бөлшектер жасап шығару 

мүмкіншілігі ЧПУ мен станоктарға басқарушы программалар дайындау үшін 
кететін уақыт мөлшерін белгілі түрде қысқартуға көмектеседі. Біз мұндай 

көрсеткіштермен қорытынды және постөңделу кезінде басшылық жасай 
аламыз, мысалы DXF/DWG файлының нұсқасы ретінде, қабаттардың 
қойылуы, сплайндардың аппроксимациясы кезінде хорда ұзындығы, т.с.с. 
Ішкі XML - файлы арқылы өңдеу көрсеткіштерін түбегейлі орнатуға болады.  

Беттік материалдан бөлшектердің сызбалары 

Беттік материалдан жасалынған бөлшектер сызбасы оларды 
дайындауға қажет технологиялық процедуралар жайлы ақпаратты алып 
келеді. Бұрандалы бөлшек сызбасына қосымша қиюдың кестесі мен 
майысудың кестесін қосуға болады, сонымен қатар оларға ескерту де енгізуге 
болады. Одан басқа сызбада майысудың бағытын беруге болады.  

Өнімдерді жобалау. 

Autodesk Inventor құралдармен құрастыруды жасау кезінде қарапайым 
функционалды жобалауды жөн көреді. Бұл бізге әрқашан барлық 
бөлшектерді және құраушыларды өнімге дұрыс қойылғанына сенімді болуға 
мүмкіншілік береді.  

http://csf.ru/img/14823/640x480/PEM_Fastners6.png
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Өнім жеке бөлшектерден және түйіндерден құрастырылады; бұл 

процесс кезінде мақсатты құрылым жасалынады, яғни ол жерде өнімнің 
құрастырылу мүмкіндігі ылғи тексеріліп отырылады. Жаңа құраушылардың 
қойылуы және орналастырылуы тәуелділіктер көмегімен жүзеге асырылады, 
яғни нақ солар кеңістікте қай құраушылардың қатырылғандығын, ал қайсысы 
қозғалатындығын анықтайды.    

Қосылыстарды іздеу және байланыстарды шығару. 

Inventor да өңделген өнімнің жұмысының асқан шеберлікпен тексеруі 
қателер мүмкіндігін төмендетеді және оны дайындаудың 
технологиялылығын өсіреді. Қосылатын бөліктердің бөлшектермен 
статикалық қосылуын тексеруі мүмкін, сонымен қатар құраушыларды 
ауыстыру немесе тәуелділік вариациясының көмегімен механизмнің 
қозғалыстағы бөлігімен потенциалды қосылуының тексеруі болуы мүмкін.  

Автожіберу. 

Автожіберу конструкциялық өзгертулер мен қателердің мөлшерін 
қысқартуға көмектеседі, бұл жүйе жоба көрсеткіштерінің мониторингісін 

үнемі жүзеге асырады және жеке көрсеткіштер берілгендерден асып кетсе, 
автоматты түрде ескерту беріледі. Автожіберу ұзындықтың параметрін, ара 
қашықтықты, бұрышты, диаметрді, периметрлерді (қисық ұзындығы), 
ауданды, көлемді және массаны бақылауда ұстайды. Өнімдердің кескін 
үйлесімдері 2.1.12-суретте көрсетілген. 

 
2.1.12 сурет - Өнімдердің кескін үйлесімі  

 

Өнімдердің кескін үйлесімі негіздік өнім ретінде құжаттама толтыруды 
тіркеу және тез жасауға мүмүкіндік береді, өнім құрамының вариациясымен 
ерекшеленетін және сондай-ақ құраушылар мөлшерімен. Арнайы құрал 
көмегімен біз  жеке құраушыларды өзгертіп немесе жоя аламыз, құрастыру 
тәуелділіктеріне және өлшеміне өзгерістер енгізе аламыз. Құрастыру 
тобының сызбасын жасау үшін олардың тобының барлық көрсеткіштерін 

http://csf.ru/img/8623/640x480/Konfiguracii_sborok.png
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суреттейтін кесте көмегімен жасаймыз. Стандартты құраушылар кітапханасы 

2.1.13-суретте көрсетілген. 
 

 
 

2.1.13-сурет. Стандартты құраушылар кітапханасы  
 

Стандартты құраушылар кітапханасы орталықтанған сақталушы 
инженерлік берілгендерге жылдам әрі қолайлы жетуге мүмкіншілік береді, 
жасалыну процесін қарапайым қылады және жинақтауға барлық рұқсат 
етілген қайталауларды қолдануға, сонымен қатар осындай жинақтарды 
басқаруға болады. Құралдарды іздеу, кітапхананың фильтрациясы және 
браузері бізге қажет стандартты тез іздеуге көмектеседі.  Autodesk Inventor 
дың стандартты құраушылар кітапханасы 650 000 элементтен жоғары 
құраушыларға ие (мысалы болт, гайка және винт секілді), құраушылар 
қосуға және конструкторлық элементтер стандарт бойынша тұтынушылар 
кітапханасы түрінде болуға мүмкіндік береді [3]. 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://csf.ru/img/8584/640x480/AIS_11-Place_form_Content_Center-Crop.png
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3 Салмағы 300 кг жүкті түсірген кездегі жүк көтергіш үстелдің жобасын 
жасау 

 

Қолданбалы механика және машиналарды құрылымдау негіздері  
кафедрасында рычагты механизм негізінде жүк көтергіш үстелдің жаңа 
сұлбасы жасалынды. Үстелдің жүк көтеру қабілеті 300 кг. Үстелдің көтерілу 
биіктігі: 0,9м – 2,7м. 

             
                                  а)                                                      б) 

  

3.1 сурет - Жүк көтергіш үстелдің жалпы көрінісі 
 

Берілген жүк көтергіштің (3.1-сурет) сызбасына Бэйсик тілінде жазыл-

ған программалар топтамасының көмегімен ең жақсы берілісті күш критериі 
бойынша тік сызықты түсетін платформа қозғалысына ие сегіз сырықты 
топсалы рычагты механизмнің синтезі жасалынды. 300 кг жүк көтергіштілік-

ке ие жүк көтергіштің оптимизация критериі енгізілді және механизмдегі 
гидроцилиндрдің оптималды орны табылды.  

Бұл жасалынып отырған механизм қозғалмайтын болғандықтан, бізге 
тиімді етіп, қалаған жерімізге жүкті орналастыруымыз үшін диаметры 150 
мм төрт дөңгелек жасадық. 

Жүкті орналастыру кезінде дөңгелектер жылжып кетпес үшін, олардың 
жанынан трапеция тәрізді, диаметры 20 мм төрт винтті тіректер орнаттық. 
Винттер үстінен 14 кілтпен бұралады. 

Содан кейін синтезделген жүк көтергіштің моделденуі APM Winmachine 

компьютерлік жүйе көмегімен жасалынды және сыртқы күштер мен өзіндік 
салмақ әсері кезінде звенолардың кернеулі - деформацияланған күйі зерттел-

ді (3.2-сурет).  
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3.2 сурет - Жүк көтергіш үстелдің кернеулі­деформацияланған күйі  

Механизм сырықтарының көлденең қималарының өлшемдері табылды. 
Жүк көтергіш үстелдің қорытынды жобалануы Inventor 2011 жүйесінде 

жасалынды. Берілген жүйе машина жасау саласында және өндірісте үш 
өлшемді жобалар жасауға арналған, сонымен қатар барлық конструкцияның 
шекті – элементті есептеуін және динамикалық модельдеуін де жасайды.  

Жобалау процесі кезінде сонымен қатар жүк көтергіштің синтез 
әдісімен алынған және AutoCAD 2010 жүйесінде сызылған жазық 
кинематикалық сызбасы қолданылды.  

Жобалау кезіндегі Inventor 2011 жүйесінің параметрлік негізі үстел 
бөлшектерінің өлшемдерін оперативті түрде өзгертуге мүмкіндік берді. 
Содан кейін жүк көтергіш үстелдің гидроцилиндрмен бірге барлық 

құрастырылуы жасалынды. Барлық құрасытырылудың сызбалары және де 
жеке бөлшектердің сызбалары Inventor 2011 жүйесінде автоматты түрде 
алынады.   

Inventor 2011 жүйесі механизм қозғалысының төменгі және жоғарғы 
күйін анықтайды.  

Содан кейін жүк көтергіш үстелдің барлық құрастырылуының шекті – 

элементтік есебі жүргізілді. Ең көп кернеу – байланысты кернеу, ол швеллер 
қабырғаларына түсетіні анықталды. 

Презентация әдісімен және жүйе анимациясы арқылы презентациялық 
кескін және ең төменгі күйінен жоғарғы күйіне дейін механизмнің 
қозғалысының анимациясын жасадық. 

Жүк көтергіш үстелдің барлық жобалануы компьютерлік жүйелер 
көмегімен жасалынды – механизм синтезінің программалық кешені, 
автоматтандырылған жобалау жүйелері APM Winmachine, AutoCAD 2010 

және Inventor 2011 көмегімен жасалынды. Бұл дегеніміз қысқа мерзім ішінде  
оптималды жобалауға мүмкіндік берді, 3D моделі түрінде нәтижелерге қол 
жеткіздік [11]. 
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4 Жүк көтергіш үстелдің кинематикасы 

 

                
 

а)       б) 
4.1 сурет -  Жүк көтергіш механизмнің кинематикалық сызбасы (а) 

және механизмнің структуралық сызбасы (б) 
Жоғары класты материалдар кинематикасының көптеген жалпы 

әдістері тәуелсіз веторлық  контурлар әдісін қолдануға негізделген. Сонымен 
қатар алынған тәуелділіктер жалпыланған координаталы механизм 
звеносының қозғалысының кинематикалық сипаттамасының өзара 
байланысын көрсетеді. Әрбір тәуелсіз контурларға векторлық тұйықтықтың 
теңдеуін жазуға болады, ол үшін көпбұрыштың бағытын беру керек және кез-

келген таңдап алынған бағытта қөпбұрыштың периметрін айналып өту керек. 
Жалпы жағдайда айналдырушы кинематикалық жұпты жоғары класты 
материалдардың қолданылып отырған кинематикалық анализ 
әдісімонографияларда жазылған. 

Жүк көтергіш механизмдердегі беріліс күштерінің режимдерін зерттеу 
үшін мүмкін орын ауыстырулар принципін қолданамыз, ол үшін механизмнің 
барлық звеноларындағы жылдамдықты анықтау керек. Сондықтан ендігі 
жерде жылжымалы буындардың салыстырмалы қозғалысына ие 
қарастырылып отырған жоғары класты механизмдердің звеноларының 
жылдамдықтарын анықтау әдістерін жазамыз. 

4.1, а суретінде көрсетілген механизмнің кинематикалық схемасын 
қарастырамыз. 

Жалған жылдамдықтар әдісін қолданамыз. Ол үшін шартты жетекші 3 
звеноны аламыз (4.1, а сурет), *

DC  бұрыштық жылдамдықпен. Сол кезде 3 
шартты жетекші звенодан IV класты механизмнің структорлық формуласын 
аламыз.  

).98()7654()21()3(*  IIIVIII                  (4.1.1) 

 

АВ  звеносын ABl  векторы арқылы өрнектейміз, оның бағыты А 

нүктесінен В нүктесіне бағытталған. ABl  веторының көлбеу бұрышын  AB  
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арқылы белгілейміз және XO0 осінен бастап қозғалмайтын координат 
жүйесінде YXO0  бағытында сағат тіліне қарама-қарсы бағытта санаймыз.  

Алдымен DCBAD  тұйық векторлық контурына теңдеу жазамыз. (4.1.2 

формуласында). 

 

,ABDACBDC llll                                                 (4.1.2) 

 

Мұндағы, .
00 AODODA lll   

 

  
а) б) 
  

4.1.2 ­ сурет. Структуралық сызбаны екіге бөліп қарастырғанымыз 

 

:0YXO координата жүйесінде YO0  және XO0  остері бойынша 4.1.2 

теңдікті проекциялаймыз. 
 



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                       (4.1.3) 

 

DCq *  жалпыланған бұрыштық координата бойынша алынған 
теңдікті дифференциалдаймыз.  
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  (4.1.4) 
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Осы жерден 31u  және 32u  беріліс қатынастарын анықтау қиын емес.  
 

 
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DC
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l
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d

d
u
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
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
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sin

sin
31                                (4.1.5) 

 

 
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




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sin

sin
32                                 (4.1.6) 

 

Онда 1 және 2 звенолардың жалған бұрыштық жылдамдықтарын келесі 
теңдіктен анықтауға болады.  

 

 
 
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sin

sin
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                      (4.1.7) 
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В және С кинематикалық жұбының жалған жылдамдықтарынң мәнін 
келесі өрнектен анықтауға болады : 
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,
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DCDCC
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ABABB

lV

lV
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
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                                               (4.1.9) 

 

Абсолютті координаталар жүйесінде  Р шарнирінің координатасы.  

 

)sin(sin

)cos(cos

BCPCBCPDCDCDP

BCPCBCPDCDCDP

llYY

llXX







           (4.1.10) 

 

DC  бойынша дифференциалдау арқылы Р нүктесінің жылдамдықтар 
аналогының проекциясын аламыз. 

 

32

32

)cos(cos

)sin(sin

ullU

ullU

BCPCBCPDCDCPy

BCPCBCPDCDCPx







            (4.1.11) 

 

Содан кейін 4, 5, 6 және 7 звеноларды қарастырамыз (22,а сурет). 

OMEPO және  ONHPO : екі тәуелсіз контурларды пайдалану арқылы 
IV класты Ассур тобының контурына векторлық тұйықталу теңдеуін 
жазамыз. 
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






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.

,

00

00

OOPOEPMEOM

OOPOHPNHON

lllll

lllll
                                 (4.1.12) 

 

 (68) өрнекті :0YXO  координата жүйесінің остеріне проекциялаймыз:  
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sinsin)sin(

coscos)cos(

sinsinsin

coscoscos

0

0

    (4.1.13) 

 

Мұнда,   - бұл NOM , а iEHPPEHHPEP   . 

 

Жоғарыда көрсетілген жүйедегі тригонометриялық теңдіктерді 
теңдіктер жүйесіне түйістіреміз, ол жүйе екуі белгісізі бар екі теңдеуден 
тұрады, ол үшін келесі тепе – теңдікті пайдаланамыз: 

 

1sincos 22                                               (4.1.14) 

 

Ол үшін жүйені мына түрге келтіреміз 
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coscoscos

0

0

      (4.1.15) 

 

Әрбір теңдікті квадраттап шығарамыз: 
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cos2cos2cos22

coscoscos

0
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0
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(4.1.16) 

,cos)cos(2cos2)cos(2

cos2)cos(22

cos)(coscos
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,sin)sin(2sin2)sin(2

sin)(sinsin 2222222

EPONEPOMEPEPPONOMP

EPEPONOMPMEME

lllYlY

llYl







 

 

Алғашқы екі теңдікті және екінші екі теңдікті жұп бойынша 
жинақтаймыз: 

 

 
 

POl 0
 ауыспалы ұзындық P  белгілі кинематикалық жұп координатасы 

арқылы есептелетінін ескереміз және 0O  координатасының басталуы YXO0  

қозғалмайтын координат жүйесінде мезханизмнің әрбір жағдайында мына 
формула бойынша есептеледі: 

 

.)()( 222

0 OPOPPO YYXXl                             (4.1.18) 

 

және DCq *  жалпыланған координатада шартты түрде дифференциал-

дасақ, онда келесі теңдікті аламыз: 
 

PyOPPxOP
DC

PO

PO UYYUXX
d

dl
l )(2)(22 0

0



, 

 

Осы жерден, 
 

PO

PyOPPxOP

DC

PO

l

UYYUXX

d

dl

0

0
)()( 




,           (4.1.19) 

 

Нәтижесінде (75) теңдікті ескере отырып DC  бойынша (4.1.17) 

теңдікті дифференциалдасақ, мына теңдікті аламыз: 
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мұнда 
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d

d
u

d

d
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





 3734 , . 

 

Алынған теңдіктің еркін мүшелерін оң жағына шығарамыз, ал 
3734   uæ¼íåu  белгісіздер алдында сәйкес коэффициенттерді жақшаға 

жинаймыз 
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0 жүйесі теңсіздікте нөлге тең емес кезінде мына теңдеуді аламыз 
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                                           (4.1.22) 

 

Мұнда   - жүйенің анықтауышы 21122211 aaaa  . 

Онда жалған бұрыштық жылдамдықтар **   æ¼íå HPON   

*
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                                             (4.1.23) 

M  және N  кинематикалық жұптардың жалған жылдамдықтарының 
мәнін келесі өрнектердің көмегімен анықтауға болады: 
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**

ONONN

ONOMM

lV

lV




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
                                                        (4.1.24) 

 

H , Е және L  кинематикалық жұптардың жалған жылдамдықтары 
келесі векторлық теңдеулерден анықталады 
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**

***

LPPL

EPPE

HPPH

VVV

VVV

VVV
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

                                                   (4.1.25) 

 

Табылған **  æ¼íå LK VV  жалған жылдамдықтардың мәні бойынша 8 және 9 

звенолардың жалған жылдамдықтарын анықтау оңай, яғни жалпыланған 
жылдамдықтың жалған мәні . Ол үшін теңдікті дифференциалдаймыз  

 
222 )()( LKLKKL YYXXl                                       (4.1.26) 
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Уақыт бойынша: 
 

))((2))((22 LyKyLKLxKxLKKL VVYYVVXXql  , 

 

Мұнда:  

 

,
))(())((

KL

LyKyLKLxKxLK

l

VVYYVVXX
q


                     (4.1.27) 

мұнда 
dt

dl
q KL  - және гидроцилиндрдің штокінің орын ауыстыру 

жылдамдығы бар. 
**  æ¼íå LK VV  жалған жылдамдықтар бізге белгілі болғандықтан, біз 

табылған өрнектен жалпыланған жалған жылдамдықты анықтаймыз   
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                  (4.1.28) 

 

Онда барлық звенолардың нақты жылдамдығы жалған жылдамдықты 
мына коэффициентке көбейту арқылы анықталады   
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 ,                                                       (4.1.29) 

 

Мұнда  q - жүйенің жалпыланған нақты жылдамдығы. 

Мысалы, 3 және 7 звенолардың нақты бұрыштық жылдамдығы 

 

,
)(

   и   
)( *

*

*

*

q

q

q

q
HPHPCDCD








                                (4.1.30) 

 

ал Р нүктесінің нақты жылдамдығы 

 

 
*

*
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q
VV PP
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
                                                    (4.1.31) 

 

Сандық нәтижелерді тосамыз. 
Механизмнің келесі өлшемдерін аламыз: 

- тіректер координатасы: 

33.0OX м,  0OY , 

874.0DX м,  0OY , 

5.1AX м,  0OY ; 
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-звенолар ұзындығы 672.1 EMAB ll м; 
- звенолар ұзындығы 308.1 HNCD ll м; 
- звенолар ұзындығы 84.1 ONPC ll м; 
- звенолар ұзындығы 236.0 MNBP ll м 

- звено ұзындығы 66.0QLl м; 
- звено ұзындығы 89.0KJl м. 
Топсалардың абсолютті координаталары мұндай өлшемдерде 1 және 2 

кестеде келтірілген [12].  

 

1 кесте - Топсалардың абсолютті координаталары 

ш ЧИ НИ ЧС НС ЧЗ НЗ ЧЬ НЬ ЧТ НТ 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 

1 0ю123 0ю401 -0ю354 0ю451 1ю486 0ю446 1ю279 0.049 1.510 

-

0.003 

2 -0.111 0.449 -0.345 0.474 1.484 0.671 1.264 0.225 1.499 0.201 

3 -0.096 0.500 -0.331 0.508 1.480 0.833 1.245 0.336 1.481 0.328 

4 -0.078 0.552 -0.344 0.547 1.476 0.972 1.224 0.423 1.460 0.428 

5 -0.059 0.605 -0.294 0.588 1.474 1.098 1.202 0.496 1.437 0.513 

6 -0.038 0.657 -0.272 0.630 1.472 1.215 1.179 0.561 1.414 0.588 

7 -0.015 0.709 -0.248 0.673 1.472 1.327 1.156 0.621 1.389 0.657 

8 0.010 0.759 -0.221 0.715 1.473 1.433 1.131 0.676 1.363 0.721 

9 0.037 0.810 -0.193 0.757 1.474 1.536 1.106 0.729 1.336 0.782 

10 0.065 0.858 -0.163 0.798 1.476 1.635 1.079 0.779 1.307 0.840 

11 0.095 0.906 -0.131 0.837 1.478 1.731 1.051 0.827 1.277 0.897 

12 0.126 0.953 -0.097 0.876 1.479 1.825 1.022 0.875 1.245 0.952 

13 0.159 0.998 -0.062 0.914 1.481 1.917 0.991 0.921 1.211 1.006 

14 0.193 1.043 -0.025 0.951 1.482 2.007 0.958 0.967 1.175 1.059 

15 0.228 1.085 0.014 0.986 1.482 2.095 0.922 1.012 1.136 1.112 

16 0.265 1.127 0.054 1.019 1.482 2.181 0.885 1.056 1.095 1.164 

17 0.302 1.166 0.096 1.051 1.479 2.265 0.845 1.101 1.051 1.216 

18 0.341 1.205 0.139 1.082 1.475 2.347 0.802 1.145 1.004 1.268 

19 0.380 1.241 0.183 0.111 1.469 2.427 0.756 1.188 0.953 1.319 

20 0.420 1.276 0.229 1.138 1.459 2.505 0.707 1.232 0.897 1.371 
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 2 кесте - Топсалардың абсолютті координаталары 

ш ЧУ НУ ЧР НР ЧЛ НЛ ЧД НД ЧЙ НЙ 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 

1 

-

0ю344 0ю450 0ю282 0ю450 0ю224 0ю253 1ю106 0ю377 0ю446 0ю377 

2 -0.346 0.676 0.280 0.676 0.232 0.292 1.104 0.602 0.444 0.602 

3 -0.350 0.838 0.276 0.838 0.242 0.332 1.100 0.764 0.440 0.764 

4 -0.354 0.977 0.272 0.977 0.253 0.373 1.096 0.903 0.436 0.903 

5 -0.356 1.103 0.290 1.103 0.266 0.414 1.094 1.029 0.434 1.029 

6 -0.358 1.220 0.268 1.220 0.281 0.456 1.092 1.146 0.432 1.146 

7 -0.358 1.331 0.268 1.331 0.297 0.497 1.092 1.258 0.432 1.258 

8 -0.357 1.438 0.269 1.438 0.315 0.537 1.093 1.364 0.433 1.364 

9 -0.356 1.540 0.270 1.540 0.334 0.577 1.094 1.467 0.434 1.467 

10 -0.354 1.639 0.272 1.639 0.354 0.616 1.095 1.566 0.435 1.566 

11 -0.353 1.736 0.274 1.736 0.375 0.654 1.097 1.662 0.437 1.662 

12 -0.351 1.830 0.275 1.830 0.398 0.692 1.099 1.756 0.439 1.756 

13 -0.349 1.922 0.277 1.922 0.421 0.728 1.101 1.848 0.441 1.848 

14 -0.348 2.012 0.278 2.012 0.446 0.764 1.102 1.938 0.442 1.938 

15 -0.348 2.099 0.278 2.099 0.472 0.798 1.102 2.026 0.442 2.026 

16 -0.348 2.185 0.278 2.185 0.499 0.832 1.101 2.112 0.441 2.112 

17 -0.351 2.269 0.275 2.269 0.527 0.864 1.099 2.196 0.439 2.196 

18 -0.355 2.352 0.271 2.352 0.555 0.895 1.095 2.278 0.435 2.278 

19 -0.361 2.432 0.265 2.432 0.585 0.925 1.089 2.358 0.429 2.358 

20 -0.371 2.511 0.255 2.510 0.614 0.954 1.079 2.437 0.419 2.437 

 

4.2 APM Winmachine компьютерлік жүйе көмегімен жүк көтергіш 
иінтіректі механизмді алдын ала жобалау 

 

Жүк көтергіш механизмнің кернеулік–деформациялық күйін APM 

Winmachine компьютерлік жүйесіндегі APM structure 3D модулі көмегімен 
зерттейміз. APM structure 3D модулі сырықты жүйелерді сызыуға және оны 
есепке жіберіп, нәтижелерін алуға мүмкіндік береді. Біз алдымен осы модуль 
көмегімен жүк көтергіш механизмнің сырықты кинематикалық сұлбасын 
сызып, оған түсірілген күштерді ескере отырып, одан кейін шыққан сызбаны 
есептеуге жібердік. Шыққан көрсеткіштерді Нәтижелер командасынан 

аламыз. Мысалы, кернеу картасының, я болмаса орын ауыстырудың, немесе 
қор коэффициентінің мәндерін әр түрлі түспен боялған түріндегі 
карталарынан көре аламыз.   

Механизмнің сырықтарының кернеу картасын алу үшін Нәтижелер 
командасына барып, өзімізге керекті мәліметтерді  аламыз. 
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Келесі  суретте механизмнің жүк көтергіш платформасы 40 см-ге ғана 
көтерілген ең төменгі жағдайы көрсетілген.  

 

 
 

4.2.1 сурет - Механизмнің жалпы және алдыңғы көрінісі 
 

Біз бұл механизмді есептегенде сыртқы әсер етуші звенолардың 
ауырлық күштерінің мәнін өзіміз алып, есептейміз. Таңдап алынған 
механизмді APM Structure 3D програмасында есептейміз. 

APM Structure 3D программасында берілген мәндер бойынша 
механизмнің бірінші орынының координаталарымен сызамыз. Себебі 
механизмнің ең төменгі жиналған жағдайына (платформаның биіктігі 
H=0,4м) сәйкес келетін осы 1-орында реакция мәндері ең жоғары болады, 
ендеше сырықтардың ең көп деформацияға ұшырауы да осы жағдайда 
болады. Механизм сырықтарына APM structure3D програмасындағы базадан 

платформа жағалауына және де басқа да  швеллерге №10 ГОСТ 8240-89 

қиманы таңдап алайық. 4.2.1-суретте көрсетілген қызыл түсті сандар 
түйіндердің, ал көк түспен боялған сандар сырықтар санын көрсетеді [11]. 

 

3 кесте - 13-түйіндегі жүктеме көрсетілген 
Түрі Түйіннің номері Проекциялар 

  x  y  z 

Р  Күш Н  13  0.00  0.00  -3000.00  
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4 кесте - Материалдың шығыны 
Аты Саны Ұзындығы 

[см] 
Жалпы 

масса[кг] 
Ауданы[см^2] 

Болат     

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 96.30  8.25  3528.462  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 161.10  13.80  5903.121  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 161.11  13.80  5903.241  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 208.10  17.82  7625.013  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 88.59  6.22  2686.707  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 89.42  6.28  2711.782  

Швеллер №8П  
ГОСТ 8240-89 

1 13.03  0.92  395.112  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 13.86  0.97  420.187  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 96.30  8.25  3528.614  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 208.09  17.82  7624.925  

Швеллер с уклоном №10 

ГОСТ 8240-89 

1 21.23  1.49  633.008  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 91.14  7.80  3339.570  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 48.99  4.20  1795.137  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 160.10  13.71  5866.451  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 48.99  4.20  1795.224  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

1 160.10  13.71  5866.474  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

11 1440.34  123.34  52776.231  

Швеллер №10П ГОСТ 
8240-89 

4 204.89  14.40  6213.788  

Швеллер с уклоном №10 

ГОСТ 8240-89 

1 21.23  1.49  633.008  

Барлығы   160.96  62710.509  

 

Гидроцилиндрді Қарағанды гидроцилиндр зауытынан аламыз. Соның 
ішінде біздің таңдап алған моделіміз 80×56×900 (ЭО 2621) 

Бұл моделде номиналды қысым 16 МПа, максималды қысым 20 МПа 
тең. Массасы 52,3 кг, ал поршеньдегі жүріс саны 900 тең. 
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4.2.2 сурет - Гидроцилиндрдің жалпы көрінісі 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.2.3 сурет - Гидроцилиндрдің параметрлері 
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4.2.4 сурет - Швеллер №10 ГОСТ 8240-89 

 

Қималар параметрлері: Ауданы 1097.88 кв.мм. Ауырлық центрі: X= 
56.374 Y= -10.994мм. Инерция моменті: X өсіне қатысты 1752019.72мм4

, Y 

өсіне қатысты 228374.01мм4, полярлық  1980393.73мм4, негізгі орталық 
өстердің иілу бұрышы  0.01градус. 

APM structure-3D програмасында механизмнің моделін жасап, есепке 
жіберіп, нәтижесін аламыз. Нәтиже картасынан топсадағы реакцияларды, 
кернеудің мәндерін аламыз. Ең үлкен кернеуі 54.6 Н/мм^2, ал топсадағы 
реакциялардың мәндері 5-кестеде көрсетілген. 

 

5 кесте - APM structure 3D программасындағы топсалардың реакциялар 
мәні 

N Түйін Күш [Н] Момент [Н*мм] 
  x y z x y z 

1 0 0.0000 -8991.0998 4578.237 -0.0000 0.0000 0.0000 

2 3 -0.0000 9936.2 -1505.342 -0.0000 0.0000 0.0000 

3 4 -0.0000 10054.8851 1238.945 -0.0000 0.0000 -0.0000 

 

 

 

4.2.5 сурет - Кернеу картасы 
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4.2 Autodesk Inventor 2011 жүйесінде жүк көтергіш иінтіректі 
механизмнің жобасын жасау 

 

Жүк көтергіш үстелдің қорытынды жобалануы Inventor 2011 

жасалынды. Механизмнің алынған жалпы массасы 396 кг. Бұл жүйе машина 
жасау саласында және өндірісте үш өлшемді жобалар жасауға арналған, 
сонымен қатар барлық конструкцияның шекті – элементті есептеуін және 
динамикалық модельдеуін де жасайды. Inventor – дың  параметрлік негізі 
үстел бөлшектерінің өлшемдерін оперативті түрде өзгертуге мүмкіндік берді. 
Барлық сызбалар (бөлшектердің және құрастырудың) автоматты түрде 
алынады. 

Жоғарыда айтылып кеткендей ГОСТ стандарты бойынша қима №10 
ГОСТ 8240-89 швеллер екендігі анықталған. Міне сол сандартты біз, жобаны 
жасау барысында кітапханадан алып қоямыз. Конструкцияның 
құрастырылуын бірден жасау мүмкін болмағандықтан, біз әрбір бөлшекті 
жеке – жеке жобалап аламыз, содан кейін ғана құрасытырылуды жүзеге 
асырамыз. 

Ең алдымен жобалауды жүк көтергіш механизмінің табанынан 
бастаймыз. Ол үшін табанындағы бөлшектердің өлшемдерін келтіре кетсек: 
ұзындығы 2190 мм болатын төрт швеллерді бір – біріне параллель 
орналастырып, ені 1000 мм болатын швеллермен сәйкесінше біріктіреміз. 
Төрт швеллерді бір – біріне параллель орналастырғанда, бастапқы екі 
швеллердің ара қашықтығын 200 мм етіп береміз. Сәйкесінше қалған екі 
швеллердің ара қашықтығын 200 мм қылып жасаймыз. Содан кейін бұл жүйе 
қайшылы механизммен жұмыс жасайтындықтан, сол швеллердің өлшенген 
орындарын тауып, сол жерлерге тесіктер жасаймыз. Себебі, құрастырылуды 
жасаған кезде бізге ыңғайлы болу үшін қайшылы механизмді сол тесіктермен 
жалғастырамыз. Бастапқы жобада табанындағы швеллер үшеу болатын, ол 
платформаның түсу деңгейіне кедергі келтіретін, сондықтан біз сол табанның 
ортасындағы швеллерді алып тастап, оның орнына ара қашықтықтары 730 
мм болатын қалыңдықтары 5 мм – ге тең пластинаны екі жерден қойдық.  
Сонда бізде табанның құрастырылуы жеке жоба ретінде шығады, біз оны 
сақтаймыз. 

Ал енді екінші күрделі құрастырылу ол жүк көтергіш механизмнің 
платформасы, яғни үстіңгі бөлігі. Оны да дәл осы тәсілдерді пайдаланып 
жасаймыз. Бірақ өлшемдері басқа және де платформаның бетіне басқа 
материалдан қаңқа жасаймыз. Оны да жек жоба ретінде сақтап қойғаннан 
кейін, конструкцияның жалпы құрастырылуын жобалауға көшеміз. Жеке 
жоба ретінде сақталы тұрған табанды алып ГОСТ бойынша қажетті 
швеллерді керегінше алып, қайшылы жүйе ретінде табанына бекітеміз. 
Осыларды орныдап болғаннан кейін, үстіңгі платформаны алы келіп, оны да 
осы қайшылы жүйемен бекітеміз. Бұл жобалауда қолданылған барлық 
бөлшектерді айта кетер болсақ және де бұл бөлшектердің барлығы ГОСТ 
стандарттары бойынша алынған:  

- Төлке 32_37; 
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- Ось 32_100; 

- Ұстап тұратын сақина 13942-86A32; 

- Тығырық 6958-7833; 

- Швеллер 8240-89 №10; 

- Труба 8734-75. 

Содан кейін бұл конструкцияның қауіпсіздігін, беріктігін, сапасының 
жоғары болуын және де ең бастысы бізге ыңғайлы әрі тиімді болуын ескере 
отырып, біз жоғарыда есептің қойылымында айтылған талаптарды 
орындаймыз. 

1. Inventor 2011 компьютерлік жүйесін пайдалана отырып жүк көтергіш 
үстелдің жобалауын жасау, барлық үш өлшемді құрастырылуды беріктікке 
есептедік.  

2. Үстелдің қозғалысының анимациясы түрінде және статикалық 
суреттеу түрінде презентация жасадық.  

3. Жүк көтеру үстелінің қауіпсіздігін арттыру мақсатында екі жағынан 
қоршау орнаттық. Ол қоршауды дөңгелек қималы сырықтан, яғни трубадан 
жасадық. Оның диаметрі онға тең және қалыңдығы үш мм. 

4. Үстелдің көтерілу биіктігі 0,66-2,8 метр екені бізге мәлім. Үстелдің 
төмен түсу көрсеткішін, яғни 0,66 метрді азайттық. 

5. Бұл жасалынып отырған механизм қозғалмайтын болғандықтан, 
бізге тиімді етіп, қалаған жерімізге жүкті орналастыруымыз үшін диаметрі 
150 мм төрт дөңгелек жасадық. 

6. Жүкті орналастыру кезінде дөңгелектер жылжып кетпес үшін, 
олардың жанынан трапеция тәрізді, диаметры 20 мм төрт винтті тіректер 
орнаттық. Винттер үстінен 14 кілтпен бұралады. 

Міне, осының барлығын жүзеге асырып болып, енді шыққан 
нәтижелерге көз жүгіртсек. Ол туралы келесі тарауда айтылады. 

 

4.3 Autodesk Inventor 2011 жүйесінде құрастырылған механизмнің 
кернеулі-деформацияланған күйін есептеу 

 

Inventor 2011 барлық конструкцияның шекті-элементтік есептеуі 
жасалынды. Жүк көтергіш механизмнің ең үлкен кернеу 100.5 МПа – 

швеллер қабырғаларының контакты (байланысты) кернеуі (4.3.1,а және б 
сурет). Басқа элементтерде беріктік еселігі жеткілікті.  

Кернеу картасын  көріп болғаннан кейін, нәтижелер командасынан 
орын ауыстырудың картасын көреміз. Сонда біздің жүк көтергіш 
механизмнің орын ауыстыруы 2,191 мм-ге тең болып шықты, яғни жүк 
көтергіштің бір жақ шеті сәл ғана төмен түседі. Ол дегеніміз біздің 
конструкция үшін қауіпті емес десек те болады. Оның нәтижесі 4.3.2-суретте 
көрсетілген. 
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а)                                                    б) 

 

4.3.1 сурет - Кернеу картасы 

 

 
 

4.3.2 сурет - Орын ауыстыру картасы 

Сол сияқты беріктік қор коэффициентінің нәтижесін көреміз (4.3.3-

сурет). 
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4.3.3 сурет - Беріктік қор коэффиценті. 
 

Inventor 2011 жүйесінде қорытынды жобалауды жүзеге асырдық.  
Яғни ол дегеніміз жүк көтергіш механизмнің барлық жобалануын 

толығымен есептедік. Шыққан нәтижелерге қол жеткіздік. Біздің 
конструкциямыз барлық жағынан, яғни беріктік бойынша, қауіпсіздік жүйесі 
бойынша, ыңғайлылық  

 

                           

                                                   
 

4.3.4 сурет - Жүк көтергіш үстелдің екі түрінің автоматты түрде 
алынған нәтижесі және конструкцияның үш  өлшемді изометриясы  
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5 Жүк көтергіш платформаны әскери техникада қолдану 

 

                                 

5.1 Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтарға арналған көтергіш тіреуіш 
механизм 

 

Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар - бұл радармен басқарылатын және 
жылу сезгіш арнаулы зымырандар, әуе зымырандары, қанатты зымырандар, 
жер және кеме негізіндегі антивирустық зеңбіректер сияқты қару жүйелеріне 
арналған мақсат ретінде пайдаланылатын ұшқышсыз әуе кемесі. Ұшқышсыз 
мақсаттағы ұшақтар көтергіштің көмегімен нөлдік ұзындықты іске қосу 
қондырғысынан іске қосылды. Тасымалдаушы зымыран жоғары энергияны 
жарылғыш затқа айналдырады, ол өте жанғыш. Ұшқышсыз мақсаттағы 
ұшақтарға тасымалдаушы зымыранды қосу қиын және қауіпті жұмыс. 
Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтарға тасымалдаушы зымырандарды қолмен 
қосуға үш экипаж қажет болды. Экипаждың өмірі үшін осындай жоғары 
қуатты жарылғыш затпен жұмыс істеу өте қауіпті, және ол шамамен 10 
минут бойы оңай қол жетпейтін жерде болады. Жұмыс жердің деңгейінен 
шамамен 2,5 м биіктікте орындалатындықтан, жұмыс одан да қауіпті болады. 
Адамның араласуын азайту және экипаждың қауіпсіздігін қамтамасыз ету 
үшін көтергіш механизм ұсынылды. Тасымалдаушы зымыран ұшқышсыз 
мақсаттағы ұшақтарға үш нүкте арқылы бекітіледі. Осы дипломдық жұмыста 
сәтті әзірленген, және қолданылып келе жатқан көтергіш механизм 
ұсынылған. Түрлендірілген төрт буынды механизмі бар жазық механизм 
пайдаланылды. Бұл механикалық жүйеде түзу сызықты қозғалысқа жету 
үшін жүйе ортасына бір нөлдік күштер байланысы қосылды. Тегістеу және 
жылжымалы қозғалыстарды алу үшін механизмге тағы екі дәрежелі еркіндік 
енгізілді. Қозғалыс 7 м қашықтықта жұмыс істейтін үш гидравликалық 
жетекті пайдалана отырып қол жеткізілді, бұл өте қауіпсіз. Тасымалдаушы 
зымыран осы үш жетектің біріккен қозғалысы арқылы бекітіледі. Осылайша, 
осы механизмді қолдану арқылы тасымалдаушы зымыран тіркемесі өте 
қарапайым және қауіпсіз болады. 

«Бейбітшілікке қаншалықты көп еңбек сіңірсеңіз, соғыстыңда 
соншалықты аз болатыны» әскери дайындықтың танымал қағидасы. Бұл 
бейбiт уақыт кезеңiнде үлкен маңызға ие болады. Нақты мәселе қарулы 
күштердің дайындық деңгейі мен дағдылар деңгейін бюджеттік қаражат 
есебінен нақты жағдайда қысқарту болып табылады. Көптеген қару-жарақты 
оқытуды симуляцияланған зымырандық ұшыру және пулемет 
жаттығуларымен қамтамасыз ету мүмкін болғанымен, дағдыларды түпкілікті 
бұрмалауға тек жиі жасалатын атыс жаттығулары арқылы қол жеткізуге 
болатыны кеңінен танылады. Осындай жаттығулар үшін қарсылас 
антенналық қауіп-қатерді модельдеуге арналған аэраторлық мақсат қажет. 
Рентабельді болу үшін авиациялық мақсаттарда қабылданған философия - 

бұл радиотолқынды анықтау және радионавигация және инфрақызыл (ИҚ) 
сигналдарын аэрозольдік қауіп-қатерді имитациялайтын аэровокзалдың 
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физикалық дәрежесі. Бұл сондай-ақ жаттығуға жақын маңайдағы 
соққылардың күресте нағыз шабуыл болатындығын қабылдауға үйретеді. 
Мұнда талқыланған Аэронавигациялық мақсаттар екі түрі болуы мүмкін. Әуе 
кемесі және ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар. Әуе кемелерінің ұшақтары, 
негізінен, жер үсті және кеме негізіндегі конфигурацияларда әуе шабуылына 
қарсы әрекет ету үшін қолданылады. Ол сондай-ақ ұшқыштар оқ-дәрілерін 
дайындау үшін қолданылады. Әуе кемелерінің ұштығы болған жағдайда, 
люстра жебелеріне трамплиндерді тарту және орналастыру үшін 
пайдаланылады. Зымырандық жаттығуларға ұшқышсыз жаттығулардан 
басқа, ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар қолданылады. Жағымсыз 
қондырғылар болғандықтан ұшқышсыз ұшу қауіпсіздігінің алаңдаушылығы 
жоқ, себебі әуе кемелері әуе кемесінің бортсыз атуына жол бермейді. 
Ұшақтар - әуе мақсаттары ретінде қару-жарақты тарту жаттығулары үшін 
қолданылады, мұнда жоғары жылдамдықта, жоғары маневрлік оқыту 
сапасын жақсарту үшін пайдаланылады.  Антенна мақсаттарында жұмсала-

тын немесе қайта пайдалануға болатын түрлері болуы мүмкін. Төмен 
жылдамдық пен жоғары жылдамдықты нысандар болуы мүмкін. Төмен 
жылдамдықтағы әуе мақсаттары - қарапайым оқыту үшін пайдаланылатын 
пропеллерді басқаратын жүйелер. Олар операциялардың төмен құны мен 
дизайн мен операциялардың қарапайымдылығымен сипатталады. Жоғары 
жылдамдықты мақсаттар - жоғары жылдамдықты жүзеге асыратын тур-

боджетпен басқарылатын кешенді жүйелер, жоғары телеком-

мундтар және басқалары. Олар негізінен біліктілігін арттыру мақсатында қол
данылады. Әуе мақсаттағы арзан бағдарлы жүйелер әдетте қару-жарақты 
оқытуға арналған жеңдер мақсаттарын немесе баннерлерін қолданады, ал 
жоғары жылдамдықтағы мақсаттар қару-жарақты тарту үшін нысаналы 
мақсаттарға жетеді. Авиациялық мақсаттардың қолданылуы қызметкерлерді 
оқытуды, сондай-ақ қару-жарақты сынау мен бағалауды қамтиды. 

 

5.2 Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтардың рөлі және қызметі 
 

Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар қарсыластың аэровокзалына нақты 
бейімделеді және қару экипажын жетілдіру мен біліктілігін бағалауға 
мүмкіндік береді. Қару экипаждары жер үсті немесе кеме негізіндегі әуе 
қорғаныс экипаждары мен жауынгерлік ұшқыштарды, қару-жарақ пен қару-

жарақтарды сақтауды қамтиды. Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар жер үстінен 
немесе қару-жарақ жаттығуларына арналған кемеден ұшатын ұшқышсыз әуе 
кемесі. Оны контролер арқылы басқарып, сынақтан өткізіп, қару-жарақты 
тарту үшін ұсынады. Онда қарсылас қауіп-қатерді модельдеу үшін айнымалы 
жылдамдық пен маневр болады. Ол құндылығы төмен бағыттағы мақсат 
болып табылады. Барлық қару-жарақ тапсырмалары ұшу мақсатымен жүзеге 
асырылады. Қызмет мерзімі аяқталғаннан кейін, жауынгерлік ұшқыштарды 
даярлауды жақсарту үшін жылдамдық пен маневрлікті қамтамасыз ететін 
таза конфигурацияда қолданыла алады. Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтарда 
жаңа қаруды сынау және бағалау үшін пайдаланылуы мүмкін.  
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5.3 Ұшқшсыз мақсаттағы ұшақтарды іске қосудың әдістері 
 

Іске қосудың көптеген әдістері бар. Төменде аталған ең кең таралған 
әдістердің бірі берілген: 

A) әдеттегі іске қосу: Бұл жағдайда әдеттегі жұмыс әдісі қолданылып 
отырады. Осылайша іске қосу үшін көбірек орын қажет. 

B)   дәстүрлі емес іске қосу: Бұл әдіске ұшу-қону жолағы талап 
етілмейді және ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар тасымалдаушы көлік 
құралының өзінде іске қосылуы мүмкін. Бұл іске қосу үшін аз орын, ал кейде 
нөлдік ұзындық қажет. Осы санаттағы ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтарды іске 
қосу үшін әртүрлі әдістер қолданылады. Осы санаттағы жалпы әдістер 
төменде көрсетілген: 

1) катапультті іске қосу: мұнда сақталған энергия қажетті кинетикалық 
энергияны алу үшін пайдаланылады. Бұл жағдайда талап етілетін қашықтығы 
бірнеше метр шамасында өте аз болады. Катапультке гидравликалық немесе 
пневматикалық немесе екеуінің комбинациясы арқылы қол жеткізуге болады. 
Қажетті жылдамдықты алу үшін кейбір жылдамдықты арттыру механизмі 
қолданылуы мүмкін ; 

2) бустерді іске қосу: Бұл әдіспен іске қосу күшейткіш қуатын 
пайдалану арқылы жүзеге асырылады. Бұл ұшыру, әдетте, жоғары қуат, 
жоғары бастапқы жылдамдық талап етілетін жерде жасалады. Бұл нөлдік 
ұзындығын іске қосу және әр іске қосу үшін күшейткішті қажет етеді. 
Ұшырудың бұл түрінде жоғары жарылғыш заттар қолданылады. Олардың 
біреуі от ұстағышымен өртеледі. Отынның күйдіруі кезінде жарылғыш 
қуатты шығарады. Демек, бұл өте қысқа уақытқа шамамен 3000 К 
диапазонында жоғары температура тудырады. 

3) іске қосу жүйесі: Әдетте пайдаланылатын екі типтегі іске қосу 
құрылғысы бар; 

4) статикалық іске қосу: бұл іске қосу құрылғысы жерге бекітіліп, 
бустерді бекіту кез-келген қиындықсыз қолмен орындалады, себебі бустер 
жердегі ыңғайлы биіктікте бекітіледі. 

5) мобильдік іске қосу: бұл ретте іске қосу жүйесінің барлық 
компоненттері жоғары мобильділік құралына (ЖМК) орнатылады. 
Платформаның биіктігі жерден 1,6 м жоғары. Біріншіден, 5.1-суретте 
көрсетілгендей алдыңғы тірек және артқы тірегі деп аталатын көліктік 
тіректерге орналастырылады. сондай-ақ алдыңғы тіректің гидравликалық 
цилиндрінің көмегімен ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар қалаған 14 ұшыру 
бұрышына бейімделген. Ұшу ұстанымында орталық тірек пайдаланылады 
және көлденең күйде ұстап тұру үшін алдын-ала қолдау 5.2-суретте 
көрсетілген. Қажет болғанда, ол іске қосылған конфигурацияға, яғни 
тартқыш немесе сүйреуіш механизміне байланысты, оң жақ бұрышпен 
ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтарға бекітіледі. Ұшқышсыз мақсаттағы 
ұшақтардың әуе кранында үш тірек нүктесі бар. Артқы жағында екі 
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конфигурациясы бойынша, ал алдыңғы жағында (бекітілген) 5.3-суретте 
көрсетілгендей өзгереді. Тіректің алдыңғы нүктесі көлік платформасынан 0,9 
м (шамамен). Осылайша, күшейткіш жоғарыдан 2,5 м биіктікте бекітіледі, 
бұл өте күшті және қауіпті жұмыс, себебі ол жоғары энергиялық 
жарылғышты тасымалдайды. 
 

 
 

5.1 сурет -  Көлік жағдайындағы ҰМҰ 

 

 
5.2 сурет - Іске қосу жағдайындағы ҰМҰ 

 

 
5.3 сурет -  ҰМҰ-мен берілетін үш қосымша нүкте 

 

 



 47 

5.4 Механизмге кіріспе 

 

Қолмен кедергілерді азайту және күшейткішпен байланысу үшін 
механизм ұсынылады. Бұл механизм үш қозғалысқа ие болады, яғни көтеру, 
қисаю және түсіру. Үш қозғалыспен дұрыс жұмыс жасай отырып, көтергіш 
ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтарға қосылуы мүмкін. Бұрын объектіні көтеру 
үшін көптеген механизмдер қолданылған. Қайшы тектес механизмін 
пайдалана отырып, бағдарламалық жасақтамасын қолдану арқылы әртүрлі 
бағыттағы цилиндрлік позицияларымен қайшы тектес механизм әзірленді, ал 
басқа да зерттеушілер осы механизммен байланысты зерттеу жұмыстарын 
жасаған. Бұл дипломдық жұмыста зымыранды механизмге орналастыру 
барысы көрсетілген. Қанатты зымыранды механизмге қолмен орналастыру 
керек. 

 

            
a) түсіру b) қисаю 

             
c) көтеру d) итеру 

 

5.4 сурет - Зымыранды орналастырыу операциялары 

 

5.4-суретте зымырандарды бекіту механизмінің жұмыс принципі 
көрсетілген. 

а) Максималды көтерілу салмағы, 70 кг; 
б) Цилиндр және механизмінің массасы, 130 кг; 
в) Жүйенің жалпы массасы, 200 кг (шамамен); 
г) Ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтың бұрылу бұрышы, 14° (алайық) 

Бекіткіш пен ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар арасындағы бұрыш; 
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д) Конфигурацияны тазалау, 12; 
е) Тасымалдау конфигурациясы, 8; 

Үстелге бекітуге арналған механизмді қолдану үшін қатты жұмыс 
бағдарламаларын қолдану төменде келтірілген талаптардың түпкілікті 
аяқталуын қамтамасыз етеді: 

а) Максималды көтеру, 311 мм; 
б) Максималды бұрылу талап етіледі, 26° (14+12) немесе 22° (14+8); 
в) Максималды итеру, 200 мм. 

 

5.5 Көтеру еханизмін синтездеу 

 

Көтеру механизмі: бұл механизм көтергішті көтеру үшін мүлдем 
тігінен орналасады. Бұл механизм 5-суретте көрсетілген тетікті қолданады. 
Бұл механизм - төрт цилиндрлік параллелограмма механизмінің 
модификациясы, ол крекингтік ортаның ортасында бекітілген нөлдік 
күштердің бір шетімен және көлденең буынға бекітілген екінші шетіне 
қарама-қарсы 5-суретте көрсетілгендей параллелограммның бекітілген 
буынына дейін болады. Көлденең буынның тік сызықты қозғалысы 
бұрыштық қозғалыссыз алынады. Тетік графикалық әдіс арқылы 
синтезделеді. Тетікті синтездеу барысында мынадай ұстанымдар ескеріледі: 

а) цилиндрдің толығымен кеңейтілу жағдайында механикалық 
қозғалыстың қозғалысын қамтамасыз ету үшін механизм жеткілікті болмауы 
керек және іске қосу кезінде ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтардың артқы 
төменгі нүктесі механизмге кедергі болмауы керек. 

b) ұшқышсыз мақсаттағы ұшақтар тіреуіш механизм осіне қатысты 
симметриялы түрде болуы керек, себебі тіреуіш симметриялы түрде бекітілуі 
керек. 

с) Гидравликалық жетектің өлшемдері, яғни жабық орталық ұзындығы, 
ашық орталық ұзындығы, өлшенген ұзындығы және инсульті механизмді 
көтеру және түсіру үшін жеткілікті болуы керек. 
 

 
5.5 сурет - Көтеру мехенизмінің синтезі 

 

Еркіндік дәрежесін есептеу: жазық механизм үшін Грублер 
критерийіне сәйкес  

ЕДС =3(N-1)-2J1-J2 
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Мұндағы:  ЕДС - еркіндік дәрежесінің саны; 
N - буындар саны 

J1 - төменгі жұптардың саны, J2 - жоғарғы жұптардың саны; 
Бұл жағдайда N=8 

J1=10 

J2=0 

Жалпы еркіндік дәрежесі 3(8-1)-2*10-0 сонда ЕДС=1; 
Өлшемдері AC=DF, AF=CD, GA=GB=GC. 

Қажетті көтеру үшін бұру бұрышы 6-суретте көрсетілгендей есептеу 
негізінде алынады. 5.5-суретте ABCDEFG-ке сәйкес 75 градусқа, 
A1B1C1D1E1F1G1-ден 45 градус аралықта және 15 градусқа (Жабық 
позицияда) A2B2C2D2E2F2G2 көтеру жағдайында орналасады. Цилиндрдің 
инсульті, ашық центр ұзындығы (АОҰ) және жабық орталық ұзындығы 
(ЖОҰ) осы талаптың негізінде есептеледі. Бұл механизмнің ең үлкен 
артықшылығы мынада, цилиндр тіреуішті көтеру үшін талап етілетін күш 
платформадағы тіреуіш орналасуына тәуелді емес. 

 

 

5.6 сурет - Көтеру механизмін есептеу 

 
 

5.7 сурет - Еркін дененің диаграммасы 
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5.8 сурет - Үлгі диаграмасы 

 

Цилиндрге қажетті күшті есептеу: виртуалды жұмыс принципін 
қолдану арқылы цилиндр күші есептелуі мүмкін. Бұл үшін еркін дене 
диаграммасы 5.7-суретте көрсетілген. 

Цилиндр күші F=WxS/LCotθ 

Мұнда W-load=2 кН 

S - цилиндрдің бекітілген нүктесінің ұзындығы; 
L - AE цилиндрінің көлденең қашықтығы; 
Жабық жағдайда: 
θ1=15° 

S1=375 мм 

Максимум сығымдау күші = 4443 N = 4.4 кН 

Ашық жағдайда: 
θ1=75° 

S2 =560 мм 

Минимум қысу күші = 476,4 N 

Механизм RecurDyna бағдарламалық жасақтамасының 6.2 нұсқасы 
арқылы талданды. Үлгі диаграмма 5.8-суретте көрсетілген. Тетік RecurDyna 
бағдарламалық жасақтамасының көмегімен талданады 6.2. Көрсеткі 
нүктесінің сілтемесінің нөлдік бұрыштық қозғалысы 5.9-суретте көрсетілген. 
Суретте барлық уақытта бұрыш нөлге тең екендігін көрсетеді. Тетіктің мінез-

құлқы екі қозғалыс түрін қолдану арқылы талданады. (а) цилиндрге 1мм/с 
жылдамдықтағы біркелкі жылдамдық беріледі. b) жылдамдық 1 мм/с-қа дейін 
бірте-бірте артып, механизмі талданады. Нөлдік күшін GB 10-суретте 
көрсетілгендей түрлендіреді. Графикте сондай-ақ С топсаға түсетін күштер 
бейнеленген. Бұл суреттің күші жабық күйде максималды болып, кейіннен 
төмендейді және ол жоғары қарай жылжиды. Күштің төмендеуі цилиндрдің 
пропорционалды қозғалысы болған жағдайда күрделі болып табылады, яғни 
2-корпус, 5.11-суретте көрсетілген және 5.10-суретпен салыстырылады. 
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5.9 сурет. CB буын үшін бұрыштың уақытқа тәуелді диаграммасы 

 

 
 

5.10 сурет - Біркелкі жылдамдық үшін күштің уақытқа тәуелді диаграммасы 

 

 
 

5.11 сурет - Пропорционалды жылдамдық үшін күштің уақытқа тәуелді 
диаграммасы 

Жылжымалы цилиндр. Тетікті тегістеу жұмысын цилиндр көмегімен 
қол жеткізуге болады. Цилиндрдің минималды инсультымен қажетті сәттен 
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бастап ең үлкен сәтке дейін берілуі мүмкін. Бұл 26 градустық бұрышқа 
бұрылыста қолданылатын бір еркіндік дәрежелі механизм. Виртуалды жұмыс 
принципін қолдану арқылы цилиндр күші 5.12-суретте көрсетілген еркін 
диаграмма негізінде есептеледі. Цилиндрдің максималды күші 2000*450/126. 
 

5.6 Алынған нәтижелер және талдаулар 

 

Үш еркіндік дәрежелі механизмді орналастыру үшін екі ер адамнан 
құралған жұмыс тобы жеткілікті. Зымыранды бекітуге кететін уақыт едәуір 
төмендетіліп, адам өмірінің қауіпсіздігі артады. Тетік 13-суретте 
көрсетілгендей іске асырылады. Ол барлық функцияларды сәтті орындады 
және жүйе бірнеше рет жұмыс істегеннен кейін пайдаланушылармен 
қабылданады. Ол қазіргі уақытта мобильді іске қосу құралында қолданылып 
келеді және толық жүйе пайдаланушыларға беріледі. 

 

 

5.13-сурет. Іске асырылатын көтергіш механизм (жабық күй) 
 

Көтеру механизмі өте ыңғайлы етіп жасалды және адам өмірінің қауіп-

қатерін азайтты. Зымыранды жер бетінен 2,5 м биіктікте орнату шынымен 
ауыр жұмыс болды, әсіресе бұрыштық күйде. Бұл механизм 
пайдаланушының өмірі үшін өте ыңғайлы етіп жасалды және оның 
орналасқан жерінен 7 метр қашықтықта басқаруға болады. Гидравликалық 
шлангтардың бағыты оның әсер етуі минималды болу үшін таңдалады. 
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6 Өміртіршілік қауіпсіздігі  
 

 

6.1Теориялық бөлім. 
 

Кез келген кәсіпорында, әрбір жұмысшының, яғни, адам іс-әрекетінің, 
қызметінің өмірге қауіптілігі ықтимал. Қауіп – қатер белгілі бір 

жағдайлардың үйлесуімен ғана пайда болып, әртүрлі жарақаттар мен 

ауруларға әкеп соғуы мүмкін. 
Адам баласы күн сайын өзінің өмірлік қажеттіліктерін қанағаттандыру 

үшін жұмыс істейді. Белгілі бір жұмыстарды орындау, бұл, адам өмірі мен 

денсаулығына үнемі қауіп төндіретін, төтенше жағдайлардың пайда болуына 

ықпал етеді.  
Қауіп - қатер – адам баласына кері әсер ететін және қоршаған ортаға 

жойғыш әсер беретін немесе оның, материалдық бүлінуіне әкеп соғатын, 
құбылыстар мен іс - әрекеттердің пайда болу мүмкіндігі. 

Адам өмірі мен денсаулығына қауіп төнген жағдайда мінез-құлқының 

күрделенуі, сондай-ақ, келесі факторларға байланысты төтенше 

жағдайлардан қауіпсіз құтылуы:  
- уақытылы тәуекелге бел бууы; 
- дұрыс диагноз қойып, қауіп – қатерге тиісті түрде әрекет ету 

тәсілдерін таңдау. 
Оқу тәртібі ретінде «Өмір – тіршілік қауіпсіздігі» келесі 

компоненттерден тұрады: 
- Өндіріс орнындағы ӨТҚ; 

- Төтенше жағдайлардағы ӨТҚ; 

- Қоршаған ортаны қорғау. 

 

6.2 Өнеркәсіп бөлмелеріндегі еңбек жағдайына талдау жасау 

 

Жұмысшы өзінің жұмыс орнында келесідей зиянды факторларға тап 

болуы мүмкін: 
- құрамы мен қысымы, салыстырмалы ылғалдылығы, ауа ағынының 

жылдамдығы ауа температурасымен анықталатын микроклиматтық 

жағдайлары; 
- жабдықты жасау барысында, оның қозғалмалы бөліктерінен жарақат 

алу; 
- өндірістік шудың әсері; 
- психофизиологиялық факторлар, яғни, көру және есту 

анализаторларына ауыртпашылық қысымның мөлшерден көп келтірілуі, 
жұмыстың біркелкілігі, эмоционалды ауыртпашылықтар және т.б.; 

- адамды электр тогының соғуы; 
- өрттің пайда болуы. 
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Өміртіршілік қауіпсіздігі бөлімінде жұмысшыға зиянын тигізуі мүмкін 

болатын келесі факторларды қарастыра отырып,олардың алдын алу 

мақсатында есептеулер жүргіземін: 
а) Табиғи жарықтандыру жүйесі; 
ә) Жасанды жарықтандыру жүйесі; 
в) Кондиционерлеу жүйесі. 
 

6.3 Табиғи жарықтандыру  

 

Табиғи жарықтандыру - тікелей күн радиациясының немесе аспанның 

шашыраңқы жарығының арқасындағы жер бетінің жарықтандырылуы . Жер 

бетіндегі күн сәулесінің әсері (радиация) фотосинтез және өмір сүруді 
қамтамасыз ету процесі үшін маңызды. Сондай-ақ, жарықтың бұл түрі 
адамның көзіне қолайлы болып келеді. 

 Табиғи жарықтандыру, сонымен қатар, өндірістерді немесе тұрғын 

үйлерді жарытандыру кезінде де қолданылады. Дегенмен, тікелей күн сәулесі 
арқылы шығарылған жарық, табиғи жағдайларға (географиялық ендікке 

байланысты өзгеретін), жыл мезгілі мен күннің уақытына, бұлттылықтың 

дәрежесіне және атмосфераның ашықтығына қарай өзгеруі мүмкін. Осы 

тұрғыда табиғи жарықпен жарықтандырудың үш түрі бар: 
- бүйір жарығы – қабырғадағы терезелер немесе қабырғалардың 

шыныдан жасалған бөліктері арқылы; 
- жоғарғы жарық – бөлменің немесе өндіріс орындарының жоғарғы 

бөлігінде, яғни , төбесінде орналасқан терезелерден немесе сол төбенің 

шыныдан құралған бөліктері арқылы; 
- аралас жарығы – бүйір және жоғарғы жарықтың бірдей 

пайдаланылуы арқылы. 
Табиғи жарықпен жарықтандырудың қай түрін пайдалануы, өндірістік 

мекеменің немесе бөлменің аудан – көлеміне, оның қай жерде, қалай, және 

ненің құрметіне салынып, неге арналғанына, жарыққа қойылатын талаптар 

мен басқа да факторларына сәйкес анықталады. Жарықтандыру нормасы 

табиғи жарықтылық коэффициентіне (ТЖК) тікелей байланысты. 
 

6.3.1 Табиғи жарықтандыру жүйесін есептеу 

 

Табиғи жарықтандырудың нормасын есптеп, оны анықтау үшін, 
бастапқыда, оған негізделінген бөлменің көлемін, ауданын есептеп 

алуымыз қажет. 
Жұмыс жасалынатын бөлменің өлшемдері: ұзындығы L = 5 м, ені B 

= 4 м, биіктігі h = 3, 5 м. Бөлмедегі терезелер саны – 1. Терезенің жер 

бетінен орналасу биіктігі – 0 ,75 м, ал, сол бөлмеде орнатылған терезенің 

биіктігі – 2 м. Жұмыс істелінетін бөлме IV сағаттық белдеуі бар Алматы 

қаласында  орналасқан. Берілген бөлменің жан – жағында оған көлеңке 

түсіретін ғимараттар жоқ. Бөлмедегі жұмыс істелетін орын, орналасқан 

ғимаратының қабырғасынан 0,5 м қашықтықта орналасқан. 
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Жалпы ауданды S0 (м2
) төменде көрсетілген формулармен 

анықтаймыз: 
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Мұндағы, Sn - бөлменің толық ауданы, м2; 

Sn = L × B = 5 × 4 = 20 (м2) 

 
en – табиғи жарықтандыру коэффицентінің нормалық мәні; 
 

=  × m × c, 

 

мұндағы, - m=0,8, c=0,7 – IV сағаттық белбеуге арналған. 
 

m, c коэффиценттерінің (СНиП II-4-79) бойынша мәндері 
 

Жарықтық 
климатының 

белбеуі 

 

Жарықтық саңылаулар кезіндегі с 

 

IV 50° солтүстік 
ендік және 

оңтүстік 
(Алматы және 

Карағанды) 

 

 

m 

 

Ғимарат
тардың 
сыртқы 
қабырға
ларында 

 

Тікбұрыштық 
және 

үшбұрыштық 
шамдарда 

 

Шед. типіндегі 
шамдарда 

 

Зениттік 
шамдарда 

0.9 0.8 0.9 1.0 0.9 

0.9 0.75 0.85 0.95 0.85 

 
en=1,2 – V- ші санаттағы дәлдік жұмыстары үшін; 

 

= 1.2×0.8×0.7=0.67 

 
Kз – коэфициенті кесте бойынша kз=1,2 

τ0 - жалпы жарықөткізгіштің коэффицентін келесі формуламен 

анықтаймыз: 
τ0 = τ1 × τ2 × τ3 × τ4 

 

Біз келесі кезекте, жарықөткізгіш материал ретінде, мыналарды 

қолданамыз: 
а) екі еселенген терезелік әйнек беттерін τ1 = 0,8;  

б) болат байланыстарының жеңіл шығындарын есепке алатын 
коэффициент τ2 = 0,6; 

в) тірегіш құрылыстың түрі – темірбетон фермалары τ3 = 0,8; 
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г) күнсәулесі қорғаныштары – жинаңқы реттелетін жалюзилер τ4=0,75. 

Жалпы жарықөткізгіштің коэффиценті: 
 

τ0 = 0,8*0,9*0,8*0,75=0,432 

 
η0 – табу үшін қажетті есептер: 
Жұмыс аймағынан тиісті терезе деңгейіне дейінгі қашықтық – h1. 

h1=075+2=2.75 

l=4/2=4/2=2 м 

мұндағы l - бөлменің тереңдігі, бір жақты жарықтандыруы бар. 
L/l=5/2=2,5 

 

hрасч=Н-hок-hр.п 

 

мұндағы hр.п=1,2…1,4 м – жұмыс биіктігінің беті. 
hрасч=3,5-2-1,3=0,2 м 

l/ hрасч=2/0,2=10 
Кестені пайдалана отырып η0 = 15 мәнін анықтаймыз. 
r1 – ТЖК шет жақ ғимараттардың қабырғаларынан 

шағылысатын жарықтың көбейу коэффиценті. 
r1 – табу үшін қажетті есептер: 
Есептеу пункті бөлменің ортасында орналасқан, содан кейін сыртқы 

қабырға қашықтық: 
В=2/2=2м 

B/l=2/2=1 енінің тереңдікке қатынасы 

 

%7,36
3

501050

3






 полстпот

ср



 

 
ρср = 0,4 орта шағылысу коэффиценті 
L/l=2,5 – ұзындықтың тереңдікке қатынасы 

l/ hрасч=2/0,2=10 жұмыс биіктігінің беті 
Осы мәндерді пайдаланып кестеден r1=1,2 мәнін анықтаймыз. 
Kзд – қарама – қарсы тұрған ғимараттардың көлңкелену коэффиценті. 
Lзд/Hзд=3,125 сондықтан да kзд =1 тең. 
Есептеу формуласындағы барлық мәндерді алмастырамыз: 
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Бөлмедегі терезе мен шамдардың орналасу схемасы 

 

6.4 Жасанды жарықтандыру 

 

Жасанды жарықтандыру – бөлмелерде немесе өндірістік мекемелерде 

табиғи жарықтың аз мөлшерде болуына байланысты немесе оның мүлде 

болмауы кезінде қолданылатын жарықтандырудың бір түрі. Ол орындалу 

конструкциясына қарай келесідей түрлерге бөлінеді: 
- жалпы жарық – өндірістік мекеменің, не болмаса, бөлменің барлық 

ауданын бір қалыпты жарықтандыруға негізделген; 
- жергілікті жарық – жұмыс істелінетін орындардың әрқайсын жеке 

дара жарықтандыруға негізделген; 
- қосынды жарық – өндірістік мекемеде немесе бөлмеде, жалпы жарық 

та, жергілікті жарық та бірдей қолданылатын, жасанды жарықтандырудың 

бір түрі. Қосынды жарық тиімді болу себебінен өндірістерде кеңінен 

пайдаланылуда. 
Неге арналғанына байланысты жасанды жарықтандырудың түрлері 

келесідей болады: 
- жұмыс жарығы – өндіріс мекемелерінің бөлмелерінде күнделікті 

орындалатын жұмыстарды ойдағыдай жасау үшін арналған жарықты 

қамтамасыз етуге арналған; 
- авариялық (апат) жарық – жұмыс жарығы күтпеген жағдайда сөніп 

қалған кездерде, жұмысты тоқтатпай, ары қарай жалғастыра беру үшін 

негізделген. Сондықтан да, жарықтың бұл түрінде өзіндік, бөлек бір, электр 

ток көзі болуы қажет; 

- эвакуациялық жарық – жұмыс жарығы кенет сөніп қалған кезде, 
бөлмелерден, ғимараттардан адамдарды қауіп – қатерсіз, аман – есен шығару 

мақсатына негізделген; 
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- кезекші жарық – жұмыс істелінбейтін кездерде, мезгілдерде 

бөлмелерді жарықпен қамтамасыз етуге арналған; 
- күзетші жарық – жұмыс уақыты толығымен аяқталғанда, түнде 

территорияны (алаңды) жарықпен қамтамасыз етуге негізделген. 
 

6.4.1 Жасанды жарықтандыруды жүйесін есептеу 

 

Шамдарды ілу биіктігін есептейміз: 
H = h – hp – hc . 

мұндағы hс – жабылым мен шам арасындағы қашықтық, hC=0,05 м;  

hр – жұмыс істеу мен еден арасындағы қашықтық, hp=0,75м;  
h – бөлменің биіктігі, h = 3,5м. 

H = 3.5 - 0.75 – 0.05 = 2.7 

Жұмыс бөлмесінің индексін анықтаймыз: 
i = (a×b) / (H×(a+b)). 

i = (5× 4) / ( 2,7 ×(5+4)) = 0.82 
ρср = 0,4 орта шағылысу коэффиценті, η = 0 , 67%, қор коэффиценті 

kз =1,5 тең. 
Жарықтандыру үшін 3870 лм номиналды жарық ағыны бар 

люминесцентті газды шығаратын шамдарды қолданамыз. Шам ретінде біз 

ЛОУ-2х40-1001 үлгісінде қолданамыз. Әр шамда екі лампадан орнатылған. 
Люминесенцтік шамдардың саны келесі формуламен анықталады: 

N = (E×kz × Soc ×Z) / (n× Фл ×η). 

 
Сонымен берілген жұмыс бөлмесі үшін 3 шам қажет.  
мұндағы Soc – бөлме ауданы; 

kz - қор коэффиценті; 
Е – берлген ең кіші жарықтандыру, Е = 500лк; 

Z – жарықтың біркелкі таралмау коэффиценті, Z = 1,1; n – 

шам ішіндегі лапмалар саны; 
Фл – таңдап алынған шамның жарық ағыны; η - 

қолдану коэффиценті, η = 68%. 

Осылайша бұл есептеулердің көмегімен жұмыс орнын жарықтандыру 

үшін 3 шам жеткілікті екендігін анықтадық 

 

6.5 Кондиционерлеу жүйесін есептеу 

 

Жұмыс орнында қалыпты микроклимат пен тазалықты қамтамасыз ету 

үшін кондиционерлеу қолданылады, яғни желдетуші қондырғылар көмегімен 

бөлмеде жасанды микроклимат құрылады. Жасанды микроклиматты құру 

кезінде бөлме ішіне ГОСТ 12.1. 005-88 ССБТ [16] ұсынысы бойынша 

сырттан таза ауа жіберілді. 
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Кондиционерлеу жұмыс орнындағы микроклиматты, жұмыс 

жағдайының жақсаруы мен аппараттың сезімталдығын қамтамасыз етеді. 
Едәуір жылу бөлінетін ғимараттардағы кіру ауасының көлемі м3/сағ, 

жылуды жұту формуласы: 

 кираш

a

ttC

Q
L


 

**
 (м3/сағ) 

мұндағы Qa - айқын жылылықтың бөлінуі, Дж/сағ; 
С - ауаның жылулық сыйымдылығы, Дж/(кг* град); 
tаш - қашықтайтын бөлме ауасының температурасы, 28°С; 
tкір - кіретін ауаның температурасы, 22°С; 
γ - кіретін ауаның тығыздығы, 1,4кг/м3

. 

Айқын жылылықтың бөліну формуласы: 
4321 QQQQQa   

мұндағы Q1 – аппаратурадан жылу бөліну;  
Q2 – жарықтану көзінен жылу бөліну;  
Q3 – адамдардан жылу бөліну;  
Q4 – терезеден күн радиациясының түсуі. 
Аппаратурадан жылу бөліну формуласы: 

номNQ  43211   

мұндағы η1 – қондыратын қуаттың қолдану коэфициенті, ол 0,7-0,9 тең;  
η2 – жүктеме коэффициенті, ол 0,5 – 0,8 тең; 
η3 – аппаратураның бір уақытта жұмыс істеу коэффициенті, ол 0,5-1 

тең;  
η4 – жылы энергияға өткен кездегі бөлме ішіндегі ауа жылуының 

ассимилялық коэфиценті, ол 0,65 – 1,0 тең;  
Nном – барлық аппаратураның номиналды қуаты.  

152915268.07.07.08.01 Q (кДж/сағ) 
Жалған жарықтандыру көздерінен бөлінген жылуды есептеу, 

практикалық жүзінде қолданылған барлық энергия, қорытындысында жылуға 

айналады:  
жарNQ *2   

 

мұндағы ϕ - жылуға айналатын энергияның мөлшерін қарастыратын 

коэффиценті, ϕ = 0,8;  

Nжар – бөлмедегі жарықтану құрылғысының қуаты (әр қайсысы 40 Вт, 5 

шам).  
16040*5*8.02 Q  

Адамдардан жылу бөліну мына формуламен есептеледі:  
 

nqnQ *3   

 

мұндағы n –жұмысшы саны;  
qn – бір адамның жылу шығаруы, 80-116 Вт. 
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600100*63 Q  (Дж/сағ) 
Әйнектен күн радиациясының түсуі арқылы болатын жылу мөлшерін 

есептеу:  
kmqFQ ост ***4   

 

мұндағы Fост – терезе ауданы, м2
;  

m – терезе саны;  
k – металлды түптеу үшін түзеткіш көптік, k = 1,25;  

q – 1 м2 терезе арқылы жылу бөліну, q = 224 Вт/м2
.  

3528224*25,1*4*15,34 Q (Дж/сағ) 
Анық бөлінетін жылуды (4.2) формула бойынша анықтаймыз: 

581735286001601529 Q  (Дж/сағ) 
Бөлме ішіндегі артық жылулықты жұту үшін, керек ауаның мөлшері: 

75.484
)2030(*2.1*1

5817



L (м3/сағ) 

Алынған ақпаратттар бойынша, ылғалдылықты, тазалықты, ауаның 

қозғалу жылдамдығын және температураны автоматты түрде ұстап тұратын, 
желдеткішті таңдауымыз керек. 

Samsung AR09MSFPAWQNER кондиционері қабырғалық сплит жүйесі. 
Ауданы 26 ш.м. Таймерді қосу / өшіру. Бақылануы - электрондық, қашықтан 

басқару пульті. Инверторлық компрессор, 780 Вт салқындату қуатын тұтыну. 
Ішкі блоктың өлшемдері (WxHxD) - 82x28,5x21,5 см Сыртқы блоктың 

өлшемдері (WxHxD): 66x47,5x24,2 см. Кондиционердің негізгі 
характерисикасы: 

Түрі: қабырға сплит жүйесі 
Негізгі режимдер: салқындату / жылыту 

Салқындату қуаты (В): 2500 

Жылыту қуаты (Вт): 6200 

Салқындату кезінде электр қуаты (В): 780 

Жылыту үшін қуат тұтынуы (Вт): 900 

Ұсынылатын жылу ауданы (м2
): 26 

Ұсынылатын салқындату алаңы (м2
): 26 

Ішкі блоктың өлшемдері: 285x820x215 

 

Қорытынды 

Өміртіршілік қауіпсіздігі бөлімінде жұмыс орнында жұмысшыларға 

әсер ететін әртүрлі факторлар қарастырылды және осы факторлардың алдын 

алу мақсатында есептеулер жүргізілді. Сәйкесінше, табиғи жарықтандыру 

жеткілікті болуы үшін 1 терезенің жеткілікті екендігін анықталып, табиғи 

жарық болмаған кезде жасанды жарықтандыру үшін 3 шам қолданылды. Әрі 
қарай, жұмыс орны қысқаша сипатталынды және кондиционерлеу жүйесі 
есептелініп, арнайы кондиционер маркасы таңдалып алынды. 
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7. Техникалық-экономикалық бөлім 

 

7.1 Жұмысқа пайдаланылатын еңбек ресурстары 

 

Бұл дипломдық жұмыста іске қосылған: 
1. Әзірлеуші;  
2. Жобаның менеджері;  
Имитациялық моделді  жасаумен айналысатын қызметкерлердің тізімі 

7.1-кестеде келтірілген. 
 

7.1-кесте. Жобаға тартылған қызметкерлер туралы мәліметтер және 
олардың жалақысы 

Атауы Саны Жалақысы, теңге 

Әзірлеуші 1 88000 

Жобаның менеджері 1 110000 

Барлығы 2 198000 

 

7.2 Жұмыста пайдаланылатын жабдықтар 

 

7.2-кесте. Техникалық құрылғыларға кететін шығындар 

Атауы Сипаттамасы Саны Бір 
данасы 
үшін 
бағасы, 
теңге 

Жалпы 
бағасы, 
теңге 

Жүйелік блок Neo Graphics Intel Core i3 

6100 | RAM 4 | HDD 500 | 

nVidia GT730 | DVD-RW | 

DOS 

1 142990 142990 

Монитор Монитор ЖК 24" 

Samsung LS24E391HL/CI 

1 53490 53490 

Тышқан Delux DLM-1250GB, USB 1 2390 2390 

Пернетақта USB A4Tech KV-300H 1 11990 11990 

Принтер Samsung SL-M2020 A4 1 35990 35990 

Бағдарламалық 
қамтамасыз ету 

MS Windows 10 

Professional 

1 100000 100000 

Жалпы бағасы 346850 

 

Жабдықтарға баға ҚҚС-сыз есептемей келтірілген. 
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7.3  Жобаны іске асыру мерзімі 
 

Бағдарламалық жасақтама өнiмiн жобалау мен әзірлеу кезеңдерден 
тұрады және мынадай жұмыс түрлерiн қамтиды: 

1-кезең - тапсырманы белгілеу, қажетті ақпаратты жинау, дипломдық 
жобаның құрылымын жасау; 

2-кезең - жобаның бірінші бөлігін дамыту  
3- кезең - математикалық қолдауды әзірлеу;  
4-кезең - бағдарламалық қамтамасыз етуді әзірлеу;  
5-кезең - имитациялық моделін тестілеу; 
 6-кезең - есептерді тіркеу. 
Жоба әзірлеу кестесі 4.4-кестеде келтірілген. 
 

7.4-кесте. Жобаны іске асыру кезеңдері мен мерзімі 
Кезең атауы Жұмыстың жасалауы апталарға бөлінген 

 

1 

 

2 

 

3 

 

4 

 

5 

 

6 

 

7 

 

8 

 

9 

 

10 

1этап Тапсырма қоюлуы           

Әдебиеттерді іріктеу және талдау          

Жобаның құрылымын әзірлеу         

2этап Жобаның бірінші бөлімін әзірлеу           

3этап Математикалық қаматамасыз етуді 
әзірлеу 

          

4 этап Есептеу бөлімін әзірлеу         

5этап Презентацияны әзірлеу         

6этап Тексеру және есеп беру         

 

7.4 Жалақы қорын есептеу 

 

Жалақы қоры - барлық қызметкерлер үшін негізгі және қосымша 
жалақыдан қалыптасқан және белгілі бір мерзімге еңбек ақысын төлеуге 
арналған жалпы шығындар болып табылады және 4.2 формуласымен 
анықталады: 

 

ФОТ Зосн Здоп       (7.2) 

 

Мұнда Зосн – негізгі жалақы;  
Здоп – қосымша жалақы. 
БӨ-ді әзілеу кезеңінде жұмысшылар біркелкі емес түрде жұмыс істейді, 

бұл үшін орташа күндік жалақыны есептеу керек, содан кейін жалақының 
жалпы мөлшерін. 
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Әр қызметкердің орташа күндік жалақысын формула бойынша 
есептеледі: 

 /D ЗПм Др       (7.3) 

Мұнда ЗПм - айлық жалақы, теңге;  
Др - бір айдағы жұмыс күндерінің саны (22 күн - бес күндік жұмыс 

аптасы). 
1. Әзірлеуші: 0

88000
40 0 /

22
D тенге куніне   

2. Жобаның менеджері: 110000
5000 /

22
D тенге куніне   

Бір сағатқа еңбекақысы формула бойынша есептеледі: 
 / ( )Н ЗПм Др Чр       (7.4) 

 

Мұнда ЗПм - айлық жалақы, теңге;  
Др - бір айдағы жұмыс күндерінің саны (22 күн - бес күндік жұмыс 

аптасы); 
Чр - жұмыс күнінің ұзақтығы, сағат, Чр=8 сағат 

1. Әзірлеуші: 500 /
22

000

*8

88
H тенге саг   

2. Жоба менеджері: 11000
625 /

22*8
H тенге саг   

Жұмыстың әрбір түріне арналған циклдің ұзақтығы формуламен 
анықталады: 

* *
n

n

T
t

q z K
       (7.5) 

мұнда T - кезеңін еңбек қарқындылығы, норма-сағат; 
qn - орындаушылар саны; 
z - жұмыс күнінің ұзақтығы, сағат z 8; 

K - уақыт нормаларына сәйкестік коэффициенті, K=1,1. 
 

Алынған tn мән бүтін күндерге дейін жинақтаймыз: 
 

1 2
1*8 1

20

* .1
t    - жетекші; тапсырма қою; 

2

25 20
3

2*8*1.1
t


   -жетекші; әзірлеуші; әдебиеттерді іріктеу және зерттеу; 

3 2
2 8

1

* *

0

1

5 2

1.
t  

  - жетекші; әзірлеуші; жоба құрылымын әзірлеу; 

4 10
1*8 .

88

*1 1
t    - әзірлеуші; техникалық бөлімді есептеу; 

5 5
1*8 1

44

* .1
t    - әзірлеуші; мәлімет жинау; 

6 9
1*8 1

80

* .1
t    - әзірлеуші; жүйені модельдеу; 

7 3
2 8

2

* *

4

1

0 2

1.
t  

 - әзірлеуші; жетекші; жоба презентациясын дайындау; 
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8 2
2*8 1

35

* .1
t   -әзірлеуші; жетекші; тексеру және есеп беру. 

 

7.5-кесте. Негізгі жалақы бойынша шығындарды есептеудің жиынтық 
нәтижелері 

 

Жұмыс атауы 
 

 

Орындаушы 

еңбек 
қарқындылығы 

Е
ңб

ек
 

ж
ал

ақ
ы

сы
, 

са
ға

ты
на

 т
ең

ге
 

Ж
ал

ақ
ы

 
м

өл
ш

ер
і,т

ең
ге

 

Норма-

сағат 

Ж
ал

пы
 

ең
бе

к 
сы

йы
м

ды
лы

ғ
ы

ны
ң%

 -ы
 

Ц
ик

л 
уа

қы
ты

,к
үн

 

Тапсырма қою Жетекші 20 5.12 2 625 12500 

Әдебиеттерді 
іріктеу және 

зерттеу 

Жетекші 25 6.39 3 625 15625 

Әзірлеуші 20 5.12 2 500 
10000 

Жобаның құрылымын 
әзілеу 

Әзірлеуші 15 3.84 2 500 7500 

Жетекші 20 5.12 2 625 12500 

Техникалық бөлімді 
есептеу 

Әзірлеуші 88 22.51 11 500 

44000 

Мәлімет жинау Әзірлеуші 44 11.25 5 500 22000 

Жүйені модельдеу Әзірлеуші 80 20.46 10 500 40000 

Жоба презентациясын 
дайындау 

Әзірлеуші 20 5.12 2 500 
10000 

Жетекші 24 6.14 3 625 15000 

Тексеру және есеп беру Әзірлеуші 20 5.12 2 500 
10000 

Жетекші 15 3,84 2 625 9375 

Барлығы 391 100 46  208500 

  

Қосымша жалақы негізгі жалақының 10% -ын құрайды және 7.6 

формула бойынша есептеледі: 
 

  0,1Здоп Зосн       (7,6) 

 
208500 0,1 20850 Здоп тенге    

 

Осылайша, жалақының жалпы қоры болады: 
 

208500 20850 229350ФОТ тенге    
7.5 Әлеуметтік салық бойынша шығындарды есептеу 
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Әлеуметтік салық қызметкердің табысынан 11% (ҚР Салық кодексінің 
358-бабы 1-тармағы) болып табылады және 7.7 формуласына сәйкес 
есептеледі: 

 

,11( 0)Сн ФОТ ПО       (7.7) 

Онда ПО (ЗЖ) - зейнетақы жарналары, 10% құрайды және әлеуметтік 
салық төленуге жатпайды. 

 

0,1ПО ФОТ       (7.8) 

 
229350 0,1 22935ПО тенге    

Әлеуметтік мұқтаждықтарға аударымдардың сомасы: 
 

 22935 7(229 0,11 22 06,3 ) 6550Сн тенге     

 

7.6 Амортизациялық аударымдарды есептеу 

 

Амортизациялық аударымдар 7.9 формуласы бойынша есептеледі: 
 

* *

100*12*

A пер
i

H С N
A

n
      (7.9) 

 

Мұнда НА - амортизация нормасы; 
Спер - жабдықтың бастапқы құны; 
N – жұмыс орындауына керек күндері саны; 
n - жұмыс айындағы күндер саны. 
Компьютерлік техника мен бағдарламалық қамсыздандыруға арналған 

HА-ның құнсыздануының жалпы құнын 40% құрайды. 
Жабдықтар мен пайдаланылған бағдарламалық жасақтаманың 

амортизациялық шығыны болады: 
А1= (25*142990*46)/(100*12*22)=6229 тенге 

А1= (25*53490*46)/(100*12*22)=2230 тенге 

А1= (25*11990*46)/(100*12*22)=522тенге 

А1= (25*2390*46)/(100*12*22)=104 тенге 

А1= (25*35990*46)/(100*12*22)=1567 тенге 

А1= (25*100000*46)/(100*12*22)=4356 тенге 

А=6229+2230+522+104+1567+4356= 15109 тенге 
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7.7  Электр энергиясының шығындарын есептеу 

 

Электр жабдықтарын өндіру кезінде электр энергиясының құнын 
есептеу қажет. Өндірістік қажеттіліктерге арналған электр энергиясының 
құны жабдықтар мен қосымша қажеттілік үшін электр энергиясының құнын 
қамтиды. 

 

 . .  .Э Зэл энобор Здоп нуж      (7.10) 

 

Мұнда Зэл.эн.обор – жабдықтардың электр тұтыну құны;  
Здоп.нуж - қосымша қажеттілікке арналған энергия шығыны. 
Жабдықтардың электр энергиясын тұтыну 4.11 формуласы бойынша 

есептеледі: 
 

. .    Зэл энобор W T S Kисп       (7.11) 

 

Мұнда W - энергияны тұтыну, Вт;  
T - жабдықтарды пайдалану сағаттарының саны;  
S - киловатт-сағат электр энергиясының құны, (1кВтсағ=24 теңге); 
Кисп – қолдану коэффтценті, (Кисп=0,9). 

W = 90Bт = 0.09кВт (ноутбук қуаты); 
T = 46*5=391 сағат 

S = 24 теңге. 
Негізгі жабдықтарға арналған электр қуатының құны: 
Зэл.эн.обор=0,09* 391* 24* 0,9= 760,1тенге  
Қосымша қажеттілікке арналған шығындар жабдықтың өзіндік құнын 

5% мөлшерінде жиынтық индикатор бойынша қабылданады: 
 

.  0,05  . .Здоп нуж Зэл энобор     (7.12) 

 

Здопнуж=0,05*760,1=38 тенге 

 

Электр энергиясының жалпы құны: 

 

Э =760,1+38=798,1 тенге 

 

4.8 Үстеме шығыстар 

 

Жалпы шығындар 50% -ды құрайды және формула бойынша 
есептеледі: 

 

 0,5( )НР ФОТ Сн А Э        (7.13) 
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7.13 формуласына сәйкес үстеме шығыстар: 
НР=(229350+ 22705,65+15109+798,1)*0,5=133981,375 тенге  
Осылайша, 7.1 формуласына сәйкес, бағдарламалық жасақтама өнімін 

жасаудың жалпы құны: 
Сб= 229350+22705,65+15109+798,1+133981,375=401944,125 тенге 

Имитациялық модельді құрылымын әзірлеуге жұмсалатын шығындар 
7.6-кестеде ұсынылған. 

 

7.6-кесте. Жүйенің имитациялық модельін құру құны 

Шығын атауы Құны, теңге Шығын мөлшері, % 

Жалақы қоры 229350 57,1% 

Әлеуметтік салық 22705,65 5,65% 

Амортизациялық 
аударымдар 

15109 3,75% 

Электр қуаты шығындары 798,1 0,2% 

Есептік шығындар 133981,375 33,3% 

Жалпы құны 401944,125 100% 

 

 

 
 

1-сурет. Жүйенің имитациялық модельін құру құнының құрылымы 

 

 

7.9 Жүзеге асыру құны 

 

Бағдарламалық өнімді жүзеге асыру бағасы оның құндылығы мен 
пайдасынан тұрады: 

 

Ц Сб П        (7.14) 

 

Мұнда Ссв - өнімнің құны;  
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П - пайда. 
Бастапқы бағаны анықтағанда, бағдарламалық өнімді іске асыру үшін 

кірістілік деңгейін (20%) белгілеу керек: 
 

)1 /100(Цп Сб Р        (7.15) 

 

мұнда Р - рентабельділік (20%). 
Ц= 401944,125*(1+0,2)=482332,95 тенге 

Дайын өнімді іске асыру бағасы формула бойынша есептеледі: 
 

Цр Цп НДС       (7.16) 

 

Онда ҚҚС - қосылған құн салығы болып табылады. 
ҚҚС формула бойынша есептеледі: 

0,12НДС Цп       (7.17) 

 

НДС=482332,95*0,12=57879,954 тенге 

ЦР= 482332,95+57879,954= 540212,9 тенге 

Экономикалық есептеулердің нәтижесінде бағдарламалық өнімді 
әзірлеу құны 401944,125 теңгені құрады. Бастапқы шығыстар жалақы болып 
табылады, бұл барлық шығындардың 57% құрайды. Бұл шығыстарды 
қыстартуға болады, себебі жүйені университет студенттері әзірлейді. Екінші 
орында есептік шығындар 33% құрайды.  Бағдарламалық жасақтаманың сату 
бағасы - 540212,9 теңге. 
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Қорытыңды 

 

APM Winmachine, AutoCAD 2010 және Inventor 2011 көмегімен  жүк 
көтергіш үстелінің жобасы жасалынды. Жүк көтергіш үстелінің пайдалы жүк 

массасы 300 кг болғанда механизмнің өз массасы 396 кг. APM structure3D 

жүйесімен алдын-ала жобалау жасалынып, звенолардың көлденең 
қимасының өлшемдері табылды. Шетінен ыңғайлы болу үшін төрт дөңгелек 
қойылды. Сол төрт дөңгелек сырғанап кетпеу үшін қауіпсіздік мақсатында 
төрт жерінен винтті тіректер орнаттылды. Тағы да қауіпсіздік мақсатын 
арттыру барысында жүк көтергіш үстелдің жоғарғы платформасына қоршау 
қойылды. Үстелдің төмен түсу деңгейін шегеру мақсатымен жүк көтергіш 
үстелдің табанындағы ортаңғы швеллерді алып тастап, орнына екі дерден 5 

мм қалыңдықтағы пластина қойылды. Төменгі деңгейі 0,66 м тең болды. 
 Жүк көтергіш механизмнің моделі Autodesk Inventor жүйесімен жасалынып, 
механизм элементтерінің кернеулік-деформациялық күйі зерттелді. Autodesk 

Inventor 2011 программасындағы моделдің жалпы салмағы 396 кг, ең үлкен 
кернеуі 100,5 МПа. Қауіпсіздік еселігі 1,5 тең. 

http://www.inventor.ru/descriptions/software_13.html
http://www.inventor.ru/descriptions/software_13.html
http://www.inventor.ru/descriptions/software_13.html
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