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Xülasə− bu məruzədə paralel modullardan ibarət avtomatlaş-

dırılmış kompleksin idarəetmə modelinin işlənməsinə 

baxılmışdır. Paralel işləyən çevik istehsal modullarından  ibarət 

avtomatlaşdırılmış kompleksin idarəetmə modelinin strukturu və 

bir marşurut üzrə modelin qraf-sxemi verilmişdir. 

Açar sözlər− modelləşdirmə, qeyri - səlis Petri şəbəkəsi, çevik 

istehsal modulu, avtomatlaşdırılmış kompleks,  qraf-sxem,  keçidlər 

çoxluğu, mövqelər çoxluğu, detal saxlayıcısı 

I. GĠRĠġ 

Paralel asinxron proseslərin tədqiqi və modelləĢdirilməsi 
qeyri-müəyyənlik, qeyri-səlislik, zaman, resurs və digər 
məhdudiyyətlərlə xarakterizə olunan verilənlərin 
formalizasiyasıdır. Sistemin modelləĢdirilməsi üçün əsas 
verilənlər baĢ verən hadisələr və onlar arasındakı məntiqi 
əlaqələrdir. Elementlərin mürəkkəb struktur, funksional və 
səbəb-nəticə əlaqələrinin qeyri-müəyyən parametrlərlə 
verilməsi sistemin layihələndirilməsi və modelləĢdirilməsi 
prosesini çətinləĢdirir. Bu halda modelləĢdirmə aparatı kimi 
qeyri-səlis Petri Ģəbəkəsi (Pġ) və onun müxtəlif 
modifikasiyalarından istifadə perspektiv istiqamətdir. 
Məruzədə qeyri-müəyyən Ģərtlər daxilində paralel iĢləyən 
çevik istehsal  modullarından ibarət avtomatlaĢdırılmıĢ 
kompleksin qeyri-səlis Petri Ģəbəkəsi Ģəklində idarəetmə 
modelinin qurulmasına baxılır. 

II. BĠR MARġURUT ÜZRƏ AVTOMATLAġDIRILMIġ 

KOMPLEKSĠN ġƏBƏKƏ MODELĠ 

Paralel iĢləyən çevik istehsal modullarından ibarət 
avtomatlaĢdırılmıĢ kompleksə daxildir. ġəkil1-də üç çevik 
istehsal modulu (ÇĠM) verilmiĢdir, hər bir modula daxildir: 
qurğu (QR), sənaye robotu (SR), iki saxlayıcı : S1 - emal 
olunmamıĢ detallar üçün; S2 – emal olunmuĢ detallar üçün ; iki 
nəqliyyat manipulyatoru (NM); emal edilməmiĢ detalların 
saxlayıcısı (EDS); emal edilmiĢ hazır detalların saxlayıcısı 
(HDS); paylayıcı yığıcı robot (PYR); avtomatlaĢdırılmıĢ anbar 
(AA). 

AvtomatlaĢdırılımıĢ kompleksin idarəetmə modeli 
modifikasiyalı qeyri-səlis Pġ Ģəklində təsvir edilir [1]: 
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  - baĢlanğıc markerləĢmə vektoru-

dur. Bu vektorun hər bir elementi Ģəbəkənin uyğun 
mövqesində yerləĢən bir markerin qeyri-səlis mənsubluq 
funksiyasının qiyməti ilə təyin olunur, hər bir 
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Modifikasiyalı qeyri-səlis Pġ-nin cari vəziyyəti 
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   vektoru ilə təyin edilir. Bu vektorun 

elementləri )]1,0[( 
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i
  mövqesində yerləĢən bir 

markerin qeyri-səlis mənsubluq funksiyasının qiyməti ilə təyin 
olunur. 

ġəkil1. AvtomatlaĢdırlımıĢ kompleksin struktur sxemi 
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AvtomatlaĢdırlımıĢ kompleksin fəaliyyət modeli [2]-də 
verilmiĢ alqoritmin tətbiqi ilə qurulur. 

Mövqelər çoxluğu: P1, P2,...P7 – NM-in mövqeləri; P8, P9 -  
HDS-in mövqeləri; P10, P11 – EDS-in mövqeləri; P12, P13,...P17 
– PYR-in mövqeləri.  

Keçidlər çoxluğu: t1 - NM emal edilmiĢ detalı HDS-ə 
boĢaltmağa baĢlayır; t2 - NM-in boĢaltma prosesi baĢa çatdı; t3 
- NM EDS-in yüklənmə mövqesindədi; t4 - NM EDS-dən emal 
edilməmiĢ detalları yükləməyə baĢlayır; t5 - NM-in EDS-dən 
yükləmə prosesi sona çatdı; t6 - NM ÇĠM-in yüklənmə 
mövqesindədir; t7 -  PYR-in EDS-də yükləmə prosesi sona 
çatdı; t8 - PYR HDS-in boĢaltma mövqesindədir; t9 - PYR 
HDS-in boĢaltma prosesinə baĢladı; t10 - PYR –in  HDS-də 
boĢaltma prosesi sona çatdı; t11 - PYR EDS-in yükləmə 
mövqesindədir; t12- PYR EDS-dən yükləmə prosesinə baĢladı. 

AvtomatlaĢdırılmıĢ kompleksin idarəetmə modelinin 
strukturu cədvəl 1-də verilmiĢdir. 

Bir maĢurut üzrə avtomatlaĢdırılmıĢ kompleksin idarəetmə 

modelinin qraf-sxemi Ģəkil 2- də göstərilmiĢdir. 

ġəkil 2. Bir maĢurut üzrə avtomatlaĢdırılmıĢ kompleksin idarəetmə 
modelinin qraf-sxemi 

  NƏTĠCƏ 

Bir marĢurut üzrə avtomatlaĢdırılmıĢ kompleksin modeli 
qurulmuĢdur. Modelin mövqeləri üçün keçidlər çoxluğu təyin 
olunaraq, struktur formalaĢmıĢ, Ģəbəkənin qraf-sxemi 
iĢlənmiĢdir. 
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CƏDVƏL 1.  AVTOMATLAġDIRILMIġ KOMPLEKSĠN ĠDARƏETMƏ MODELĠNĠN STRUKTURU 

 P1 P2 P3 P4 P5 P6 P7 P8 P9 P10 P11 P12 P13 P14 P15 P16 P17 

t1 -1 1 0 0 0 0 0 -1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

t2 0 -1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

t3 0 0 -1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

t4 0 0 0 -1 1 0 0 0 0 -1 1 0 0 0 0 0 0 

t5 0 0 0 0 -1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

t6 0 0 0 0 0 -1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

t7 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 -1 1 0 0 0 0 -1 

t8 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 -1 1 0 0 0 0 

t9 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 -1 1 0 0 0 

t10 0 0 0 0 0 0 0 1 -1 0 0 0 0 -1 1 0 0 

t11 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 -1 1 0 

t12 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 -1 1 
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