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Во время работы пружинной мельницы, вращающийся пружинный 
рабочий орган совершает колебания, величина амплитуды которого зави-
сит не только от частоты вращения рабочего органа, его жесткостных ха-
рактеристик, но и от непосредственного влияния обрабатываемого мате-
риала и подчиняется определенным математическим законам, которые по-
вторяются или могут повторяться во времени. В последнее время появи-
лось ошибочное мнение в необходимости использовать резонансные явле-
ния в аппаратах похожей конструкции для интенсификации проводимых 
процессов, т.к. все процессы при этих явлениях становятся неуправляемы-
ми, что резко снижает срок службы не только пружин, но и других важных 
элементов мельниц.

Механические параметры колебаний пружинных рабочих органов, а
именно, виброперемещение, виброскорость и виброускорение очень важны 
уже на стадии проектирования, т.к. их величина напрямую связана с раз-
мерами рабочей камеры аппаратов. Любой из этих параметров колебаний 
может быть измерен при помощи бесконтактных датчиков - преобразова-
телей относительного перемещения. В данных устройствах полное сопро-
тивление измерительных катушек зависит от расстояния между ними и
объектом измерения. При их установке не требуется какого-либо механи-
ческого соединения с объектом измерения, т.к. датчики почти полностью 
работают без обратного воздействия.

Такие возможности датчиков - преобразователей позволяют измерять 
колебания объекта в разных плоскостях (поперечной, продольной), при 
этом сам объект измерения должен быть, насколько это возможно, выпол-
нен из магнитного материала или иметь на измерительной поверхности 
покрытие из такого материала.

Для относительных измерений колебаний рабочего органа применя-
ются бесконтактные измерительные потенциометры и емкостные преобра-
зователи. С их помощью измеряются зазоры между объектами, в частно-
сти, колебания не только пружинного рабочего органа в целом, но и от-
дельных его витков. Это очень важно для описания теоретического и прак-
тического применения изучаемых явлений при проектировании аппаратов 
с пружинными рабочими органами.
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Применение локальных сетей позволяет дать абсолютно новые потре-
бительские и технические свойства автомобилю. Замена обычных жгутов,
проложенных от панели управления к исполнительным устройствам, осо-
бенно актуальна для автобусов, поскольку данные элементы расположены 
на значительном расстоянии друг от друга, и общая протяженность элек-
трических проводов достигает нескольких километров. С такой проблемой 
столкнулся и Минский автомобильный завод, выпускающий автобусы раз-
личных модификаций. Наибольшую проблему в конструкции электрообо-
рудования которых составляет обеспечение управления и работы много-
численными светотехническими устройствами и дверьми, расположенны-
ми по периметру автобуса. Объединенный институт машиностроения НАН 
Беларуси больше 10 лет работает над созданием систем дистанционного 
управления электрооборудованием автотранспортных средств.

Результатом проводимых работ в рамках Государственной научно-
технической программы “Машиностроение” явилось создание информаци-
онно-управляющей системы автобуса МАЗ. Система строится на исполь-
зовании сети CAN и включает:

– блок управления панели приборов (БУПП); 
– четыре блока управления наружными светотехническими устройст-

вами (БУНСУ), расположенными у соответственно скомпонованных спе-
реди-сзади и справа-слева осветительных приборов;

– три блока управления приводами дверей (БУПД), соответственно,
для передней, средней и задней двери автобуса.

Блок управления панели приборов является головным в данной сис-
теме. Он опрашивает состояние органов управления, производит фильтра-
цию поступающих сигналов, определяет необходимость включе-
ния/выключения исполнительных устройств и передает эту информацию 
другим блокам по каналу CAN. Блок получает ответные сообщения, де-
шифрирует их и, при необходимости, включает/выключает контрольные 
лампы и зуммеры, и после этого выдает контрольные сигналы на элек-
тронный щиток приборов, принимает диагностическую информацию от 
других блоков системы. БУПП имеет возможность связи с другими систе-
мами по второму каналу CAN, а также с внешним диагностическим обору-
дованием по каналу ISO 9141. БУПП работает не только с элементами 
коммутации электрооборудования панели приборов, но и непосредственно 




