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В современном мире требования потребителей к услугам и оборудо-

ваниюрастут в разы быстрее, чем развитие нормативной базы под них. С 

каждым годом выходят нормативные документы определяющие область 

применения, требования к устройству и характеристикам оборудования. 

Прогресс стремится к уменьшению материалозатрат, времени изготовле-

ния, уменьшению габаритов и повышению функциональности товаров. В 

настоящее время к системам пожарной сигнализации предъявляется требо-

вание оборудования их системой передачи извещений (СПИ). В данный 

момент СПИ представляет собой отдельный прибор, который соединяется 

с приемно-контрольным прибором пожарным (ПКПП) при помощи соеди-

нительных линий, к которым в свою очередь тоже предъявляются свои 

требования. Так соединительные линии должны иметь предел пожаро-

стойкости не менее 30 минут. При размещении оборудования также необ-

ходимо соблюдать расстояния между приборами: при горизонтальном 

размещении – не менее 50 мм, а при вертикальном – не менее 200 мм. С 

учетом того, что площадь помещения, в котором устанавливается обору-

дование, может быть 6 м
2
, должно иметь окно и дверной проем для естест-

венного освещения. В этом помещении возможна установка приборов ох-

ранной сигнализации и видеонаблюдения, поэтому каждый сантиметр 

площади может играть очень важную роль. Еще одна проблема – это пере-

дача СПИ определенного вида сигналов на пульт МЧС. Так, с недавнего 

времени, необходимо передавать сигнал о несанкционированном доступе в 

ПКПП. Для реализации этого требования зачастую необходимо проклады-

вать дополнительные соединительные линии. Реализация всех вышепере-

численных требований выливается в трудоемкий и материально значимый 

процесс. Для решения данного вида задач предлагается интегрировать 

СПИ в ПКПП, посредством встраивания в ПКПП модуля GSM, тем самым 

отпадает необходимость прокладки дополнительных соединительных ли-

ний, установки двух приборов, дополнительного программирования при-

боров, необходимости проведения части монтажных работ. В результате 

уменьшается материалоемкость, трудозатраты и материальные затраты на 

оборудование системы пожарной сигнализации объекта, при этом сохраня-

ется выполнение всех требований нормативной документации к размеще-

нию и функционированию данной системы.  
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В общем виде, определение кинематической погрешности сводится к 

вычислению разности между теоретическим (номинальным) и действи-

тельным углами положения выходного звена.  

Описываемый метод представляет собой алгоритм вычисления дейст-

вительного угла поворота. Он базируется на простом предположении, что 

выходное звено через некоторое количество полных оборотов равное (n), 

вернется в свою исходную точку.  

Суть методики заключается в нахождении среднего значения каждого 

углового интервала, для чего суммируется i-е угловое положение через 

каждый последующий полный оборот. Так, в ходе эксперимента данные о 

перемещении выходного вала  получены с импульсного преобразователя 

круговых перемещений ВЕ-178А. Частота дискретизации преобразователя 

круговых перемещений составляет 2500 импульсов, т.е. задавшись точкой 

отсчета и выполнив несложные преобразования, мы получаем 2500 интер-

валов угловых перемещений за один полный оборот выходного вала. За 

несколько оборотов - 2500·n.  

Для нахождения искомого среднего угла перемещения, суммируем 

величины интервалов с номером через 2500: 1, 2501, 5001...i+2500·n. После 

чего, находим среднее значение углового перемещения i-го интервала. В 

общем виде величина интервала запишется: 
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где n – число полных оборотов выходного вала, об; i – номер углового ин-

тервала, i=1…k. (k – частота дискретизации преобразователя круговых пе-

ремещений). 

Действительный угол поворота определится путем суммирования рас-

считанных интервалов: 
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Кинематическая погрешность определится по формуле (3). 




