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В процессе рельефной сварки «острой гранью» Т-образных соединений 

пластины толщиной 4 мм (сталь Ст3пс) с винтом М8 с потайной головкой  
(ГОСТ 17475–80) задавались следующие параметры режима: время протекания 
тока подогрева ПОД = 0,3 c; время нарастания тока от подогрева к сварке НАР = 0,2 с; 
время протекания сварочного тока СВ = 0,2 c; сварочный ток IСВ = 19…20 кА; 
усилие сжатия электродов при подогреве и сварке FПОД = FСВ = 7900 Н.  

Установлено, что ток подогрева оказывает решающее влияние на 
формирование качественного соединения. При подогреве происходит 
перемещение подвижного электрода, связанное с начальной деформацией 
рельефа, которое используется для определения степени разогрева контактов  
и момента начала нарастания мощности от подогрева к сварке. 

При недостаточном токе подогрева IПОД (30 %…40 % от максимального 
сварочного тока IСВ) перемещение электрода за время подогрева hЭЛ.ПОД 
составляет 20…44 мкм, что способствует увеличению плотности тока  
и появлению сильных выплесков расплавленного металла на стадии сварки. 
Диапазон значений усилий на отрыв образцов составляет от 16,13 до 22,74 кН.  

При оптимальном токе IПОД (45 %…55 % от IСВ) перемещение hЭЛ.ПОД 

составляет 40…130 мкм, что способствует снижению вероятности появления 
выплесков. Диапазон значений усилий на отрыв составляет от 20,16 до 31,5 кН, 
что соответствует ГОСТ 1759.4–87, регламентирующему значение усилия 
отрыва более 19,5 кH для класса прочности винтов 5.6.  

При завышенном токе IПОД (60 %…65 % от IСВ) перемещение hЭЛ.ПОД 

составляет 155…290 мкм, что свидетельствует о чрезмерной деформации 
рельефа, способствует снижению плотности тока на стадии сварки и ухудшению 
механических свойств соединения. 

Для определения влияния усилия сжатия электродов при подогреве  
током IПОД = 9 кА на процесс тепловыделения в зоне сварки усилие было снижено 
до FПОД = FСВ = 4750 Н. При этом в процессе сварки наблюдались сильные 
выплески расплавленного металла. Перемещение электрода при подогреве 
составляло hЭЛ.ПОД = 56…250 мкм, что свидетельствует о нестабильности 
процесса тепловыделения. При этом среднее усилие на отрыв образцов 
составило FОТР = 24,8 кН при разбросе значений от 21,06 до 27,26 кН. Высокая 
прочность образцов свидетельствует об образовании между деталями общей 
расплавленной зоны, которая из-за сильных выплесков является неравномерной. 
Это ведет к значительной деформации соединения и ухудшению внешнего вида 
изделия. Повышенный разогрев также может привести к нежелательным 
структурным изменениям металла в зоне сварного соединения и снижению его 
усталостных характеристик.  
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2. Map path finding in transportation 
With reinforcement learning, transportation companies can improve efficiency and 

lower costs. In ride sharing systems, order dispatching is one of the best applications of 
RL (for example, Uber). There is a variety of factors that go into selecting a driver for 
a passenger, such as the demand prediction, route planning, fleet management, etc. The 
problem of order dispatching involves both spatial and temporal dimensions. 

3. Application in Healthcare 
Healthcare RLs are listed as dynamic treatment regimes (DTRs) for chronic 

disease and critical care, as well as automated medical diagnosis. In healthcare, this 
makes the approach more effective than control-based approaches. 

4. RL in Robotics Manipulation 
Robots can be trained to grasp a wide range of objects through deep learning and 

reinforcement learning even objects that aren’t visible during training. The process can 
be used, for example, when building products are on an assembly line. 

QT-Opt is a variant of deep Q-Learning that combines distributed optimization 
with large-scale optimization. With QT-Opt, one can create continuous action spaces to 
solve robotics problems. First, a model is trained offline, followed by deployment on a 
real robot. 

The Google AI system used this approach for robot grasping in which 7 real-world 
robots ran for 800 hours in a 4-month period. 

5. Learning algorithms 
Used in beating computer games. First and most famous example would be chess 

game Garry Kasparov vs Deep Blue in 1997. For the first time in the history of mankind  
the best grandmaster in the world was beaten in his own game by a computer program. 
But Deep Blue was simply hardcoded database of movesets provided by other Top 
chess grandmaster. It wasn’t an actual AI. 

Alpha Go VS Lee Sedol (2016) 
Alpha Go is the hardest board game in the world. Much harder than chess. It 

requires intuition, creative and strategic  thinking. 
DeepMind created a learning algorithm which could play Go using  

Reinforcement learning. They called it  Alpha Go. In 2016 Lee Sedol, the top Go player 
from Korea accepted a challenging match against DeepMind. The whole world was 
watching such a  historical game. Lee Sedol played not only for himself. He played for 
humankind. Everyone was shocked when Alpha Go defeated Lee Sedol with total game 
score of 4:1. The mathematician predicted that such thing could only have been 
accomplished by the year 2030. Lee Sedol acknowledged that Alpha Go made 
unusually beautiful and creative moves which were hard in terms of understanding for 
humans. 

This moment in human history will be remembered for the times to come. The 
match was chosen by Science as one of the Breakthrough of the Year. 

6. Fusion Plasma 
A team of researchers at DeepMind and the Swiss Federal Institute of Technology 

in Lausanne, Switzerland (EPFL), has used a kind of AI called as Deep Reinforcement 
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