METOOUYECKUE YKA3AHUA

no

OBYUEHHUIO YTEHHUIO
HAYYHO-TEXHUYECKOU
JINTEPATYPBI

il E=

=]
HHH o
=
=




MunuctepcTBo 00pazoBanusi Poccuiickoit denepariuu

WM BaHOBCKUI rOCYJapCTBEHHBIN XMMUKO-TEXHOJIOTUUYECKUN YHUBEPCUTET

METOOUYECKUE YKA3AHUA
no

OBYYEHUIO YTEHHUIO
HAYYHO-TEXHUYECKOM JIUTEPATYPHI

st ctynenToB || kypca
TEXHUYECKHUX CIIEeLNATbHOCTEN

(bpaHIy3CcKUit A3BIK)

CocraBurenp T.A.bensikoBa

HBanoso
2002



Cocrasutenp T.A. bensgkoBa

Mertonnueckue ykazanus «OOyyeHHE YTEHHIO HAay4YHO-TEXHMUYECKOW JHUTepaTypbI»
MpeaIHa3HAYeHbl ISl ayAUTOPHBIX 3aHATUI co cryaeHTtamHu || kypca MexaHnueckoro

(bakynbreTa.

B Meroandeckux ykazaHUSAX JAETalbHO pa3paboTaHbl 3 TEMbl, KacarollHecs
npuMeHeHuss poOOTOB B mpowmsBojcTBe: “Les robots industriels’, “Les systemes
robotisés’, “Robots de montage”. Ko BBceM TekcTaM MPEIyCMOTPEHBI
NPEATEKCTOBBIC yrpakHeHus (poHeTHYECKUe, TpaMMaTHIYEeCKHe, JICKCHYSCKUE), 1IENb
KOTPBIX 3aKJII0YAETCS B CHATUH TPYIHOCTENW BOCIIPUATHS TEKCTA.

K kaxnomy mnaparpady mnpennaraercss 2-3 JONOJHUTEIBHBIX TEKCTa,
Pa3BHUBAIOLMX HABBIKA O3HAKOMUTEIBHOTO YTCHHUS.

B cBiI3m ¢ wu3ydyaeMbIMH TEKCTaMHM aKTHUBHO IMpopadateiBatorcs 4
rpammatudeckre Tembl: Infinitif présent et passé, Conditionnel présent et passé,
Subjonctif présent et passé, Proposition participe.

Penensenr
KaHauaat ¢punonorunyeckux Hayk B.A. JloGaHOB
(3aBenyromuii Kadeapo HHOCTPAHHBIX SI3LIKOB MIBAHOBCKOM IrOCYIapCTBEHHOM

TEKCTUJIBHON aKaJeMHUH)

a VBaHOBCKHUI TOCYTapCTBEHHBIN

XUMHUKO-TE€XHOJOTUYSCKUI YHUBCPCHUTCT,

2002



Lecon 1. Les robots industriels

Grammaire: Infinitif présent. Infinitif passe.
Exercice phonétique

Ecoutez les mots et répetez-les apres le speaker:

le danger, en particulier, le boitier, I’ouvrier, exiger, par exemple,
I"axe, laflexibilité, exécuter, I'intérét, le progres, I’ objet, le robot, le relais,
le bras, le cas, le poignet, le recours, plusieurs, supérieur, meilleur,
nombreux, nombreuse, la pince, la cadence, par conséquent, orienter,
I"alimentation, I'imprimante, |a peinture, |’ apprentissage, le langage, la
légereté, le soudage, la projection, la qualité, nécessaire, susceptible,
I” espace, le sens[si:s], |I’occasion, le dialogue.

Vocabulaire actif
Motsa réviser
le mouvement, [I'assemblage; effectuer, déterminer, assurer,
comprendre; certain, susceptible, nécessaire, précis.
Mots a retenir
Noms. danger (m), bras (m) mécanique, pince (f), soudage (m) par arc,
découpe (f), axe (m), degré (m) de liberté, trandation (f), rotation
(f), poignet (m), flexibilit¢ (f), mémoire (f), aimentation (f),
armoire (), imprimante (f), boitier (m) de commande.
Verbes: exiger, exécuter, poser, insérer, toucher, déplacer, amener,
correspondre.
Adjectifs. courant, -e; manudl, -le.
Adver bes: indéfiniment, rapidement, en particulier.

1. Traduisez, révisez les mots connus:
1. Le robot reproduit les mouvements de la main. 2. L'assemblage est
une opération industrielle réalisée par robot. 3. Cette nouvelle machine
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est susceptible d’ effectuer une série d' opérations. 4. On détermine le
programme précis des opérations. 5. Ces caractéristiques sont assurées
par la légéreté des pieces. 6. L’assemblage comprend quelques
opérations. 7. Laprécison est nécessaire dans ce travail.

2. Traduisez ces groupes de mots:
se terminer par une pince, une flexibilité nécessaire, le robot le plus
courant, correspondre a 6 degrés de liberté, exiger une connaissance
précise, exécuter le soudage par arc, déplacer une piéce, un boitier de
commande manuelle, poser des problémes, prendre et poser des pi¢ces,
répéter indéfiniment les mouvements, un certain danger.

3. Traduisez ces phrases.
1. L’armoire comprend le calculateur, la mémoire, les éléments
variateures de vitesse, |I'aimentation, etc. 2. Le robot industriel le plus
courant est un bras mécanique qui se termine par une pince. 3. Sx axes
correspondent a six degrés de liberté. 4. Les mouvements sont ensuite
exécutés plus rapidement. 5. On améne le poignet a un point déterminé
de |’ espace. 6. Le robot devra ensuite répéter indéfiniment ces gestes. 7.
Le programme décrit ou prendre, poser, insérer |es pi¢ces.

4. Ditesen francais:

caMmble OOBIYHBIC OIEpallMU: CBapkKa, pe3ka, cOOpka, HEOOXOAUMBIE
3HAHUSI, TeYaTarollee YCTPOWCTBO M KOpPOOKa YIIpaBJICHUS; PYYHOE
yOpaBJICHUE, MEXaHUYEeCKass pyKa C 3aKUMOM; IMOCTYNATEIbHOE
JBU)KEHUE W BpAIlCHUE; TPU CTENEHU CBOOOABI; OOJblasi TMOKOCTH;

OOJIbIIIasi OMACHOCTh; KacaThCsl; OpaTh U NEepeMeIaTh JETalu.

= EXxercices de grammaire

5. Reévisez les degrés de comparaison; traduisez ces groupes de mots.
le robot industriél e plus courant; avec plus de force; une plus grande
distance; une plus grande précision; une plus grande flexibilité; une



mellleure précision; une meilleure flexibilité; le plus grand danger; plus
rapidement; le plus rapidement.
. Révisez le participe pass¢; traduisez ces groupes de mots:
les problémes posés par e danger; les opérations réalisées par robot; les
mouvements effectuées par le robot; des études approfondies; un point
déterminé de I'espace; une direction donnée; des pieces mises en
mouvement; une imprimante et un boitier de commande manuelle reliés
a la boite de commande.
. Traduisez, faites attention a I’ infinitif.
des opérations a exécuter; facile a exécuter; nous avons a exécuter cette
opération; cette opération est a exécuter; sans exécuter; sans avoir
exécuté; pour exécuter; avant d’ exécuter; avant d’ avoir exécuté; apres
avoir exécuté.
. Traduisez en francais:
MpexKaAc 4cm HepeMeCTI/ITB; YTOOBI HepeMeCTI/ITB; HEC HepeMemaﬁ; HEC
MIePEMECTUB, IIEPEMECTHUB, JICTaJIb, KOTOPYIO HYKHO IICPEMECTUTH, MbI
HOJIZKHBI ICPCMCCTUTD 3TY JACTAJIb.
. Traduisez; faites attention a la traduction des verbes “avoir” et
“eétre’:
1. a) Nous avons beaucoup de difficultés.

b) Nous avons beaucoup de difficultés a surmonter (mpeooseBats).

¢) Nous avons surmonté beaucoup de difficultés.
2. @) Cette opération est exécutée rapidement.

b) Cette opération est difficile.

c) Cette opération est a exécuter.
3. @ On aa déterminer le programme des opérations.

b) On ade nombreux problémes.

c) On adéterminé le programme des opérations.
4. @) Ces mouvements sont complexes.

b) Ces mouvements sont a assurer.

6



c) Ces mouvements sont assurés de deux maniéres.
10.Lisez et traduisez ces phrases.

1. Le manipulateur prend la piece a usiner et la pose sur le tapis
(konBeiiepHas nenra). 2. Ces appareils sont Iégers, faciles a utiliser,
chauffent rapidement. 3. Les robots travaillent sans se fatiguer
(ycraBatn). 4. Il est a noter que tous les robots ont quelques points
communs. 5. Il faut bien connaitre I’ opération a automatiser. 6. Tout ¢ca
pose beaucoup de problémes difficiles a résoudre. 7. Aprés avoir prisla
piece le robot la pose et I'insére avec une grande précision. 8. Il y atrois
degrés de libert¢ pour amener le poignet a un point déterminé de
I’ espace. 9. Sans avoir compris le mécanisme de ces mouvements il est
iImpossible de continuer le travail. 10. On a encore a étudier les
conséguences (rmocaeacTBus) SOCio-économiques de I’ automatique.

Lisez le texte “Lesrobots industriels’ et traduisez-le. Faites attention a
la traduction des groupes de mots ci-dessous.

I”industrie de pointe — TIepeIoBasi OTPACIb POMBIIIIICHHOCTH
lamise au point — pa3paboTKa, HaJlaJKa

tel ou tel — TOT WJIU UHOK

a I’ occasion de qch — IO CITyYaro 4.-71., B CBSI3H

mettre en mouvement — IepeMeIarhb, IPUBOIUTH B IBUKECHUE
a partir de — MCXOJIS U3, HA OCHOBE

fairel’ objet de qch — SIBJIATHCS 00BEKTOM

LESROBOTSINDUSTRIELS
Ce sont les probléemes posés par le danger de nombreuses
mani pulations — pour I’ homme — de certains produits dans des industries
de pointe, en particulier dans I'industrie nucléaire, qui ont provogqué
I"intérét porté a la mise au point de nouvelles machines susceptibles de
reproduire les mouvements et les opérations de la main; le robot industriel
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le plus courant est un bras mécanique qui Se termine par une pince qui
effectue ces manipulations a une cadence supérieure a celle de la main,
avec plus de force parfois, a une plus grande distance si nécessaire. Les
opérations industrielles les plus courantes réalisées par robot sont les
suivantes. manipulation, soudage par arc, découpe, projection et
assemblage.

Il et a remarquer que la fabrication d'un robot exige une
connaissance tres précise des mouvements souvent complexes effectués a
I”occasion de telle ou telle opération et, par conséquent, des études de
mécanique théorique approfondies qui peuvent aboutir par exemple a la
réalisation d' un robot industriel a six axes correspondant a six degrés de
liberté pour orienter le poignet dans une direction donnée. L’ augmentation
du nombre de degrés de liberté
autorise  une plus grande e — Jﬁ -
~5B | 1| 0

HH
B
I
@

précison et une plus grande :
flexibilité. Ces qualités sont

également  assurées  par la % [b i
ANYA A P 1 o c1 DD11  DD31 | DD32 [ ds 5
légereté des pieces mises en S L R S = =
mouvement, d’'ou le recours aux " —I e [{[ewssiao

. = | T e
matériaux nouveaux, notamment ;_I 7
les matériaux composites. P atint

TR 1.
Un robot est un ensemble ~ 17

de mécanismes qui assurent la

transmisson des mouvements et leurs transformations a partir d’un ou
plusieurs moteurs, la plupart du temps électriques. La motorisation du
robot mérite des recherches et des études nombreuses et complexes.

La commande d’un robot est assurée par une armoire comprenant le
caculateur, une mémoire, les ¢léments variateurs de vitesse,
I"alimentation, les relais et les protections. Un terminal avec visualisation
sur écran et une imprimante et un boitier de commande manuellereliésa la
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boite de commande favorisent le dialogue avec |’ opérateur. Cet ensemble

bénéficie des progrés de I'électronique et de I'informatique. Afin de

déterminer le programme des opérations a exécuter, on procede de deux
maniéres selon le cas:

- par apprentissage: un ouvrier tient lamain du robot et exécute les gestes
gue le robot devra ensuite répéter indéfiniment (robot de peinture) ou, si
une mellleure précision est nécessaire, on enregistre au ralenti les
mouvements qui seront ensuite exécutés plus rapidement (robot de
soudure);

- par langage: on écrit un programme qui décrit ou prendre, poser,
Insérer les picces avec grande précision (robot d’ assemblage).

Ces ¢éléments constitutifs du robot industriel sont destinés a voir,
toucher et prendre (pour déplacer) les piéces. lIs font également |’ objet de
recherches nombreuses dans le sens de la précision et de laflexibilité.

E Répondez aux questions:

1. Quels problémes ont provoqué I'intérét a la mise au point des
machines reproduisant les mouvements et opérations de la main?
2. Quest-ce que le robot industrid? 3. Quelles sont les opérations
industrielles réalisées par robot? 4. Qu’ est-ce que la fabrication d’ un robot
exige? 5. Qu'est-ce que |I"augmentation du nombre de degrés de liberté
autorise? 6. Par quoi la commande du robot est-elle assurée? 7. Qu’ est-ce
gue |I'armoire de commande d'un robot comprend? 8. Qu’'est-ce qui
favorise le dialogue du robot avec I’ opérateur? 9. Comment procede-t-on
afin de déterminer le programme des opérations a exécuter?



¥ Textes complémentaires

Textel.
1. Lisezletexte et donnez-lui un titre.
2. Relisez ce texte et rendez son contenu en russe.

Il 'y a eu des robots — et il y a encore — qui ont nui a la bonne
réputation de leurs confréres. lls promettaient |’exactitude, mais ils
n’ étalent pas tellement exacts. — Et d’ abord, qu’ est-ce que “I’ exactitude’?
Les robots de précision arrivent a étre exacts au centicme de millimeétre.
C’est une nouvelle mani¢re de concevoir la servo-commande qui permet
d’ obtenir une telle précision. Cette haute précision ne doit pas seulement
étre définie sur la planche a dessin: elle doit encore subsister a I’ atelier,
dans les conditions normales d'exploitation, méme aprés une longue
période de travail, souvent au rythme de fonctionnement 24 heures sur 24.
Le robot est un compagnon peu exigeant, qui soulage son collégue humain
de nombre de taches monotones ou dangereuses pour sa santé.

Tous les robots ont quelques points communs:. ils ne sont presgque
jamais malades, ils ne réclament pas de vacances et travaillent 24 heures
sur 24. En plus, ils le font rapidement et sans se fatiguer. Mais la rapidité
n'est pas une notion gue |I’on congoit toujours de la méme maniére.
Heureusement il s agit d’ une grandeur mesurable, les robots se déplacent
d’un point quelcongque a un autre de leur champ de travail en une demi-
seconde. 1000 cycles de travail a I’heure représentent une performance
courante.

b Vocabulaire
nuire — BpPEIUTH
I’ exactitude — TOYHOCTH
la planche a dessin— gepTexxnas mocka
soulager — 3]1.. OCBOOOXKIaTh

10



réclamer — TpeOOoBaTh
se fatiguer — ycTaBath
Texte 2.

1. Lisez et traduisez ce texte a |I’aide du dictionnaire.,

2. Intitulez en francaisles alinéas du texte.

3. Faites son resumé en francais.

Un crime inédit vient d' étre commis au Japon: un robot a tué un
homme. Au cours d’'un dépannage, |I'opérateur de service a oublié¢ de
débrancher I’ alimentation en énergie. De ses mains mécaniques le robot a
pris|’ouvrier et I'a placé comme une ébauche dans la zone de travail de la
machine ... Cet accident a montré une fois de plus combien de problémes
recele la“robotisation” de la production.

Le terme “robot” lancé par I’ écrivain tcheque Karel Capek a, de nos
jours, deux synonymes. un, technique, “manipulateur automatique a
commande programmée”’, et un, journalistique, “col d acier”. On peut
discuter I’emploi du second terme, mais il est impossible de contester le
sérieux des problémes qu’impliguent les robots.

Les “cols d' acie” ne sont pas salués partout et par tout le monde.
Comment ne pas évoquer, en liaison avec le chomage croissant, le pére de
la cybernétique Norbert Wiener qui a dit que I’'invasion des robots serait
plus redoutable que le cauchemar d’'Hiroshima. Au Japon notamment, le
nombre de robots a déja dépassé
plusieurs dizaines de milliers et ne |

cesse d’ augmenter. ) :\r
= | =
Pour les entrepreneurs, les | . J
robots sont des travailleurs idéaux: = p
. o = e
ils ne se mettent jamais en gréve, 0 —

n’ont jamais de revendications quant I
aux salaires et conditions de travail
et ne font pas de politique.
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(@ ] Devoir a domicile

1. Travaillez sur |’ exercice phonetique.

2. Apprenezles mots du vocabulaire actif.

3. Remplacez les points par les mots données ci-dessous.
On peut réaliser un robot universel a six ... correspondant a six degrés
deliberté; trois ... pour ... le poignet a un point ... del’ espace, trois ...
pour orienter ... dans une direction donnée.

le poignet, degrés de liberté, axes, amener, déterming.
Lerobot industriel leplus... est ... qui seterminepar ... qui ... Ces
manipulations a une plus grande distances ... .

une pince, nécessaire, courant, effectue, un bras mécanique.

4. Traduisez, faites attention aux mots soulignés.

1. Tous les métaux sont conducteurs du courant électrique. 2. Les
opérations industrielles les plus courantes réalisées par robot sont les
suivantes. 3. On procéde de deux manieres suivant les cas. 4. Ce
procédé de traitement est peu connu. 5. On peut trouver les données
nécessaires dans ce tableau. 6. Le programme donné est tres difficile. 7.
Ces deux opérations vont toujours ensemble. 8. Un robot est un
ensemble de mécanismes. 9. Le courant électrique produit I’ électrolyse.
10. 1l faut analyser le produit obtenu. 11. On a déterminé le phénoméene
produit.

5. Révisez les degrés de comparaison; traduisez ces phrases.
1. Ce robot fait le travail six fois plus vite gu’ un opérateur. 2. Le
personngl peut donc faire les travaux moins dangereux e moins
monotones. 3. Son domaine d’ application le plus typique est le soudage
a I’arc. 4. Dans ce syst¢me la position est contrélée plus simplement. 5.
Le robot effectue ces opérations mieux que I’homme. 6. Cette structure
de base des robots est 1a plus complexe. 7. Plusil y a de machines, plus
les mouvements des manipulateurs prennent de I’ amplitude.
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6. Traduisez
1.Cest un robot a structure numérique extrémement simple a
programmer. 2. Cette technique peut étre appliquée sur des picces de
formes compliquées sans les déformer. 3. Ce mécanisme détermine
I"amplitude des déplacements a effectuer. 4. Aprés avoir obtenu une
telle précision il faut qu’ elle subsiste (coxpansTecs) dans les conditions
normales d’ exploitation. 5. Pour déterminer ces défautsil est nécessaire
d’étre tres attentifs. 6. Ensuite on définit |a nature des pi¢ces a souder.
7. Sans avoir précisé toutes les opérations il n'est pas possible de
continuer le travail. 8. Il est a remarquer que le probleme est
relativement simple. 9. Facile a programmer, cette configuration
cartésienne convient mieux a des opérations de soudage point par point.

7. Lisez et traduisez le texte “Les robots industriels’. Répondez aux
guestions données apres le texte.

8. Trouvez dansletexte “Lesrobots industriels’ les phrases avec
I'infinitif présent et passé, traduisez-les.

9. Racontez letexte “Les robots industriels’.

10. Traduisez en francais.
1. IIpoOsiembl, CBsI3aHHBIE C OIACHOCTHIO HEKOTOPBIX pPaboOT mJis
YeJIOBEKa, BBI3BAIM HMHTEpec K poOoram. 2. Camplif OOBIYHBIN
MPOMBIIIJIEHHBIH pOOOT — 3TO MEXaHWYecKas pykKa, KoTopas
3akaH4yMBaeTcs 3axxuMoM. 3. IIpoumsBojcTBO pobora TpeOyeT OuYeHb
TOYHOI'O 3HAHUA I[BH)KCHPII)'I , BBIITOJIHACMBIX YCIIOBCKOM. 4.
YHuBepcanbHblii poOOT MMeeT 6 ocell, KOTOpble COOTBETCTBYIOT ©
crereHaM cBOOOAbI. 5. YUrToObl 100UTHCA OOJBIIEH TOYHOCTA WU
OoJbIlIe TMOKOCTH, HYKHO YBEIUMYUTH YHCIIO CTEINEHEW CBOOOIBI.
6. YopaBieane poOoToM oOecredynBacTcs IMUTOM  (YIpaBJICHHS),
COCTOSIIIIMM W3 KOMIBIOTEpA, 3alIOMUHAIOMIETO YCTPOMCTBA, OJIOKa

NuTaHus, pene u T.4. /. UToObl ompenenuTh Mporpammy OIepanui,
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MPUMEHSIIOT JIBa CHoco0a: TPOU3BOACTBEHHOE OOYYEHHE U  SI3bIK

(mporpaMMupOBaHWE).
Legon 2. Les systemes robotisés

Grammaire: Conditionnel présent et passc.

Exercice phonétique

Ecoutez les mots et répeétez-les apres le speaker:

Iextrémité, la coordonnée, la qualité, la smplicité, la capacité,
I"étanchéite, citer, le préhenseur, |’ effectueur, humain, |’ adhésif,
positionner, la manutention, la palétisation, la configuration, le systéme,
cylindrique, sphérique, cinématique, cartésien, cartésienne, convient,
conviennent, le joint, le point, angulaire, linéaire, supplémentaire,
généralement,  particulicrement, fréquemment, couramment, le
chargement, le déchargement, changer, [|'analogie, le meulage,
I” ébavurage, la taille, au minimum, se mouvoir, |’ outil, les uns par rapport
aux autres.

Vocabulaire actif
Motsa réviser
le bras, le poignet, le soudage, le degré de liberté, I'axe, la
trandation, larotation, la flexibilité;
déplacer, permettre, comprendre, correspondre; courant.
Mots a retenir
Noms. chaine (f), outil (m), tache (f), préhenseur (m), effectueur (m),
coordonnée (f), manutention (f), application (f), chargement (m),
palettisation (f), capacité (f), terminal (m).
Ver bes. supporter, actionner, considérer, convenir, changer, disposer.
Adjectifs. angulaire; suffisant, -e.
M ots-outils: par rapport a, en fonction de.
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1. Traduisez, révisez les mots connus.
1. A I’extrémité du bras mécanique se trouve le poignet. 2. A chacun de
ces systemes correspond une structure différente de robot. 3. Ces robots
sont utilisés couramment dans I’industrie. 4. Les poignets ont jusqu’a
trois degrés de liberté, ¢ est-a-dire trois axes de déplacement. 5. Cette
machine possede un axe de tranglation et deux axes de rotation. 6. Une
grande flexibilité est exigée. 7. Cane lui permet pas de se mouvoir.

2. Traduisez ces groupes de mots:
une chaine d’ éléments; les uns par rapport aux autres; en fonction des
taches industrielles; actionner I’ outil; des coordonnées angulaires; cette
configuration ne convient pas, changer I'un des trois axes, une
application industrielle; la manutention des picces; étre suffisant;
disposer de deux axes de rotation; le chargement et le déchargement des
machines.

3. Traduisez ces phrases.
1. Les robots a coordonnées sphériques disposent d'un axe de
trandlation et de deux axes de rotation. 2. Parmi des applications
robotiques industrielles citons la manutention de piéces, le chargement
de machines, I’ assemblage, |a palettisation et le soudage. 3. Cing degrés
de liberté sont suffisants pour résoudre ce probleme. 4. Ce systéme de
coordonnées est considéré comme le plus ssimple. 5. La configuration
cartésienne convient a des opérations de soudage point par point. 6. Le
poignet supporte, actionne et oriente I’outil. 7. En fonction des taches
industrielles cet outil peut prendre diverses appellations telles que
terminal, préhenseur ou effectueur. 8. Une de ses qualités est une
capacité de charge élevée.

4. Traduisez les mots de la méme famille:
simple, la simplicité, simplifier, ssimplement; déplacer, déplacé, le
déplacement; charger, le chargement, le déchargement, la charge;
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précis, la précison, préciser; le mouvement, se mouvoir; |'action,
actionner, |’ actionneur; appeler, I’ appellation; courant, couramment.
5. Ditesen francais.

[0 OTHOUICHUIO JPYr K JPYry; B 3aBUCUMOCTH OT OIEpaLlUd; 3TO
3aXBAThIBAIOIICC HpI/ICHOCO6JIeHI/Ie; CUCTEMa KOOpAHMHAT, COCTOATH U3
eI DJIICMCHTOB, TpHU TICPBHUYHBIX CTCIICHU CBO6OI[BI; IMPUMCHCHUC
poOOTOB; MaHHUITYJMPOBAaHUE JETAISIMH (TPAHCIIOPTHPOBKA JeTajcH);
IMMO3BOJIMTH TICPEMECTHUTDH JCcTalb, yrioBas CKOpOCTB; IMPOMBIIIIJICHHBLIC
3a1a4u, MoAACPKUBATDH HHCTpYMeHT; paciiojiaratb I[OCT&TO‘IHOﬁ

CTENEHBIO CBOOOIBI.

! Exercices de grammaire

6. Mettez les verbes au conditionnel présent:
a) a la 3-eme personne du singulier et du pluriel:
refroidir, changer, avoir, faire, supporter, exiger, étre, pouvair,
obtenir, convenir, correspondre, définir, exécuter.
b) a lal-ere personne du plurid:
avoir, poser, convenir, pouvoir, prendre, disposer, étre, permettre,
comprendre, déplacer, faire, obtenir, définir, assurer, déterminer.
7. Mettez les verbes au conditionnel passe:
Il (pouvoir); nous (déplacer); ils (devenir); vous (obtenir); je (étre); tu
(entrer); ils (faire); nous (avoir); vous (poser); il (comprendre); je
(définir); nous (rester); ils (assurer).
8. Lisez et traduisez; analysez les temps et |es modes.
a) Le robot exécuterait ces opérations Sil avait plus de degrés de
liberté.
Le robot aurait exécuté ces opérations S'il avait eu plus de degrés de
liberté.
Le robot exécutera ces opérations s'il a plus de degrés de liberté.
b) Si nous pouvions nous utiliserions cet outil.
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Si nous avions pu nhous aurions utilisé cet outil.
Si nous pouvons nous utiliserons cet outil.

9. Mettez les verbes entre parenthéses aux temps et modes convenables;
traduisez les phrases.
1. S I'on (pouvoir) on changerait un destrois axes. 2. S'il était possible
on (assurer) orientation donnée. 3. S I'on avait eu I'intérét on (utiliser)
ces robots dans I'industrie. 4. Les actionneurs pneumatiques
conviendront s le systéme robotisé (étre)du type “tout ou rien”. 5. Si le
travail (présenter) des risques on aurait empoy¢ ce type d’ actionneurs.

10.Lisez et traduisez
1. Dans ce cas il conviendrait de respecter (codmonaTs) une vitesse de
déplacement constante. 2. Dans le second cas, les mouvements
devraient copier les mouvements de I’'homme. 3. Ce serait également
une solution qui se rapprocherait (mpubmmxkatscs) plus de la
configuration choisie. 4. Ces centres pourraient exécuter des opérations
Industrielles dangereuses. 5. 80% de cette production dans |’ industrie ne
Seraient pas soumis a |’ automatisation. 6. Cela permettrait au poignet de
Se mouvoir jusgu’a n'importe quel point de I'espace. 7. On pourrait
assurer des déplacements lin¢aires suivant les trois axes principaux. 8.
Une étude des calculateurs ne serait pas compléte sans une étude de leur
¢volution au cours des siecles. 9. Cette vitesse d entrée est beaucoup
plus faible que ce que pourrait supporter le calculateur.

Lisez le texte et divisez-le en alinéas.

LESSYSTEMESROBOTISES, CE QU'ILS SONT,
COMMENT LESCOMMANDER
Mécaniguement parlant, on pourrait dire que la structure d un robot
est similaire a I’anatomie du corps humain. Le bras d’ un robot se compose
d’une chaine d'éléments animés les uns par rapport aux autres. A
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I"extrémité du bras se trouve un ensemble mécanique, ou poignet, qui
supporte, actionne et oriente I’ outil proprement dit. En fonction des taches
industrielles que le robot sera appe¢ a réaliser, cet outil peut prendre
diverses appellations telles que terminal, préhenseur ou effectueur. Pour
positionner un point dans I'espace, on
, utilise couramment quatre systémes de
I: S ) coordonnées. cartésiennes, cylindriques,
sphériques ou angulaires. A chacun de ces
systtmes  correspond une  structure
différente de robot. L’architecture a
coordonnées  cartésiennes peut étre
considérée comme la plus simple
puisqu’ elle consiste, en fait, a assurer des
déplacements linéaires suivant les trois
axes principaux X, Y et Z. Facile a
programmer, cette configuration cartésienne convient, plus
particulicrement, a des opérations de soudage point par point,
d’ application d’adhésif et de manutention de piéces. Les poignets ont,
fréquemment, jusgu’a trois degrés de liberté, ¢ est-a-dire trois axes de
déplacement. Les robots a structure de coordonnées cylindriques changent
I"'un des trois axes linéaires en axe de rotation. Dans ce type de
configuration, les trois degrés de liberté primaires permettent au poignet de
Se mouvoir jusgu’a n'importe quel point de I’ espace; un ou plusieures axes
de rotation supplémentaires assurent, en outre, son orientation dans
n’importe quelle direction. On consdere, en régle générale, qu’ un total de
cing degrés de liberté se montre suffisant pour résoudre la plupart des
applications robotiques industrielles. Parmi celles-ci, on pourrait citer la
manutention de pi¢ces, le chargement et déchargement de machines,
I’assemblage, |'application d'adnésif, le meulage, |'ébavurage, la
palettisation et le soudage. Les principales qualités d'un systéme a
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coordonnées cylindriques sont la simplicité de construction, une capacité
de charge ¢élevée et des performances cinématiques intéressantes. Les
robots a coordonnées sphériques disposent d’un axe de trandation et de
deux axes de rotation, aing que d' un poignet dot¢ de un a trois degrés de
liberté. Leurs applications sont, généralement, les mémes que celles des
robots cylindriques avec, cependant, des capacités de charge et de
précision plus faibles. La structure de base des robots a systeme de
coordonnées angulaires, comprenant trois axes de rotation, est la plus
complexe. Dans cette configuration, le poignet dispose, au minimum, de
deux degrés de liberté e, trés souvent, de trois. De tels robots seraient
donc utilisés pour des tiches complexes pour lesquelles une grande
flexibilité est exigée. Soudage en continu, meulage, ¢bavurage, peinture,
dépose de joints d’étanchéité, palettisation et assemblage sont les
principales applications qui leur sont confi¢es. Ici, le bras articulé montre
une étonnante analogie avec I’ anatomie humaine, en ce sens qu’il possede
unetaille, une épaule, un coude et trois articulations pour e poignet.

E Répondez aux questions:

1. A quoi la structure d’un robot est-elle similaire? 2. De quoi le bras
d’un robot se compose-t-il? 3. Qu’ est-ce qui setrouve a I’ extrémité du bras
de robot? 4. Quels systémes de coordonnées utilise-t-on pour positionner
un point dans I'espace? 5. Ques déplacements peuvent assurer les
systémes a coordonnées cartésiennes? 6. Quel est I’emploi des systémes a
coordonées cartésiennes? 7. Combien de degrés de liberté possedent les
robots a structure de coordonnées cylindriques? 8. Quel total de degrés de
liberté est suffisant pour résoudre la plupart des applications robotiques
industrielles? 9. Quelles sont les principales qualités d’'un syst¢tme a
coordonnées cylindriques? 10. Quelle est I'utilisation des robots a
coordonnées sphériques? 11. Pourquoi la structure des robots a systéme de
coordonnées angulaires est-elle la plus complexe?
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¥Textes complémentaires

Texte 1. Lisez et rendez le contenu de ce texte en russe, puis en francais.
a) Faites attention a ces mots:

aider — IIOMOTraTh

guotidien, -ne — moBceIHEBHBIH, -as

Supérieur, -e  — IPEBOCXOISIIHIMA, -asi

lasouplesse — rubkocth
b) Faites attention au connditionnel.

La forme d'un robot dépend essentiellement de sa fonction. Aing, la
forme optimum pour un robot universel serait forcément une forme
anthropomorphique; puisque ce robot serait appelé a nous aider dans nos
taches quotidiennes. Mais avant d'en arriver a ce stade, il reste encore
beaucoup a faire, et les robots qui nous aident aujourd’ hui sont tous des
robots spécialisés. La forme la plus courante de ces robots se raméne a
celle du bras articulé. Ce bras permet, a partir d une position fixe, et a
condition d'y adapter I'environnement, de remplacer I’'homme dans des
taches répétitives ou dangereuses. Dans I'industrie, 95% des robots
appartiennent a cette catégorie, et s'ils possédent certaines caractéristiques
supérieures a celles du bras humain (vitesse, précision, force), ils sont
cependant encore trés loin de pouvoir en égaler toute la souplesse. Ces
robots de type industriel possedent au mieux six a sept degrés de liberté ou
articulation, alors que notre bras en compte plus d' une vingtaine!

Texte 2.
a) Lisez ce texte, nommez toutes les unites citees dans le texte et dites a
guoi elles servent. Faites attention a ces mots.

le transfert — repeaava

I’ acces — JIOCTYII

la comparai son— cpaBHeHHE

auxiliaire — BCIIOMOI'aTeIbHBIN
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b) Intitulez e texte:

La mémoire centrale assure le transfert des informations a d’autres
organes en quelques millioniémes de seconde. On dit que la mémoire
centrale est a court temps d’ acces.

Un organe de commande dont le réle consiste a extraire une a une les
Instructions de la mémoire centrale, a les analyser et a les faire exécuter
par les organes spécialisés.

Un organe de calcul permet en particulier d' effectuer les quatre
opérations et parfois dautres opérations moins smples comme la
comparaison de deux mots binaires qui constituent le langage interne de la
machine; enfin, il transmet le résultat a un autre organe déterming.

Il existe une ou plusieurs mémoires auxiliaires. Elles sont capables
d’emmagasiner une trés grande quantité d'informations, mais leur temps
d’ acces est plus long. Les mémoires auxiliaires peuvent garder un programme
auxiliaire, par exemple, un mode de calcul comme la régle de trois, et le
restituer en cas de besoin.C'est grace aux organes d’ entrée et de sortie que
I”homme communique avec la machine. Ils permettent en plus I’ identification,
le codage et le décodage des informations regues. Au cours de la
programmation, toutes les instructions sont traduites en langage binare. Le
programme est inscrit sur des cartes perforées, des bandes magnétiques, etc.

(@ ] Devoir a domicile

1. Travaillez sur |’ exercice phonetique.
2. Apprenezles mots du vocabulaire actif.
3. Pour chaque nom trouvez les adjectifs:

une coordonnée Suffisant
un déplacement Angulaire
un axe Primaire
un degré de liberté Lin¢aire
une application Elevé

une capacité Industrielle
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4. Révisez les sgnifications du mot “méme”; traduisez ces phrases:
1. Un robot industriel peut, de lui-méme, modifier son programme. 2.
Cela pemet d'obtenir la méme précision. 3. Cette précision doit
subsister (coxpansaTecs) méme apres une longue période de travalil. 4.
Cet automate exécute lui-méme toutes ces opérations. 5. Son
rendement (mpom3BoauTenbHOCTE) reste élevé méme dans les postes de
travail dangereux. 6. Leurs applications sont les mémes que celles des
robots cylindriques. 7. Ce sont les caractéristiques de la structure méme
delapiéce. 8. Laméme opération est répétée avec la méme précision.

5. Traduisez ces phrases; faites attention au mot “ suivant” :
1.0On assure des déplacements linéaires suivant les trois axes
principaux. 2. Ces robots peuvent étre répartis en 2 classes suivant que
ces trgectoires sont calculées ou enregistrées. 3. La durée du
mouvement peut aller jusgu’a 18 minutes suivant les cas. 4. Les
principales caractéristiques de ce moteur sont les suivantes. 5. Le robot
peut comprendre les activités suivantes.

6. Définissez lestemps des verbes:
pouvait, pourrait, pourra, avait pu, aurait pu; assurerons, assurions,
avions assuré, assurerions, aurions assuré; finiraient, finiront,
finissaient, auraient fini, avaient fini; avait été, sera, aurait été, serait,
¢tait; permettaient, avaient permis, permettront, permettraient, auraient
permis.

7. Traduisez
1.1l serait plus facile d'utiliser une description analytique des
mouvements de |’ outil. 2. S cet article avait été écrit il y atrente ansiil
aurait été classé dans la rubrique science-fiction. 3. Ces robots nous
permettraient de ne pas faire le travail dangereux. 4. S on avait des
¢tudes de mécanique théorique approfondies on réaliserait un robot
universel. 5. On pourrait introduire dans la mémoire les éléments
nécessaires a la définition détaillée du travail du robot. 6. On devrait
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définir toutes les trajectoires continues concernant les mouvements. 7.
S le robot était placé entre deux machines-outils, on aurait quelques
avantages (mpeumymiectBo). 8. Tout comme |’automobile, le robot
occuperait une place importante dans notre vie.

8. Révisez les pronoms démonstratifs, traduisez:
1. Les mouvements d’'un robot sont différents de ceux d’ une machine-
outil. 2.Les actionneurs ¢électriques disposent d'une capacité
comparable a celle des actionneurs hydrauliques. 3. Ceci exige
naturellement la mobilité de piéce suivant plusieurs axes. 4. Parmi les
autres problemes il faut auss citer celui de la constance de I'angle. 5.
lls possedent certaines caractéristiques supérieures a celles du bras
humain. 6. |l est possible de modifier la mécanique et la cinématique de
I"'ensemble s celui-ci est composé d'éléments modulateurs
démontables. 7. Cela pose toujours beaucoup de problémes.

9. Révisez la forme passive, traduisez
1.Le robot est placé entre deux machines-outils. 2. Les
dével oppements futurs de la robotique seront liés aux dével oppements
de I'ordinateur. 3. Cette programmation est généralement assurée par
apprentissage. 4. Ces opérations étaient réalisées par 5 a 6 personnes. 5.
Ce robot est destiné a la manipulation de piéces de petites dimensions.
6. Un de ces éléments standards a été étudié spécialement.

10.Lisez et traduisez le texte “Les systémes robotisés’ . Faites attention
au conditionnel.

11.Racontez e texte “ Les systémes robotisés’.

12. Traduisez en francais.
1. Pyka poboTa COCTOMT W3 LENU 3JIEMEHTOB, MOABUXHBIX 10
OTHOIICHUIO APYT K Jpyry. 2. 3amsicThe MOAACPKUBACT, MPUBOJNT B
JIBVKEHUE M HAmpaBliieT WHCTPYMEHT. 3. 3amsiCTbe OUYEHb 4YacTo
pacrionaraer 3 cTeneHsMu cBoOoawl. 4. B 3aBucumocTtH  OT

MPOU3BOACTBCHHLIX 3aJla4 3TOT MHCTPYMCHT MOXKCT OBITH OKOHEYHBIM
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YCTPOMCTBOM, 3aXBATHIBAIOIIUM WJIM HUCIIOJIHUTEIbHBIM MEXaHU3MOM.
5. OOBIYHO HCMONB3YIOT 4 CHUCTEMBI KOOPAMHAT: KapTE3UAHCKYIO,
HWIMHAPUYECKYI0, cepuyeckyto unu yriaoByw. 6. Kapresuanckas
CHUCTEMa CUYMTaeTcsi caMod mpocToil. /. OHa OCOOCHHO MOJXOIMT s
ToYeuyHOW cBapku. 8. Ilatm cremeHeld CBOOOABI JTOCTATOYHO IS

OOJBIIMHCTBA MPOMBIIJIEHHBIX TPUMEHEHHU pOOOTa.

Lecon 3. Les systemes robotisés (suite)

Grammaire: Proposition participe.

2Exercice phonétique

nécessaire, la séquence, séquentiel, spécifique, susceptible,
I’emplacement, crucial, en conséquence, la consigne, |’accélération, la
décélération, le microprocesseur, aucun, aucune, le coit, |’ actionneur, le
cas, stocker, atteindre, atteint, atteinte, la contrainte, le rangement, le
relayage, la logique, la conjugaison, enregister, géométrique, générer,
¢ventue, I'intérét, imprévisible, le temps, Ile positionnement,
frequemment, la trgectoire, typique, hydraulique, pneumatique,
approximatif, approximative, le contact, le sens.

Vocabulaire actif
Motsa réviser
le cas, le chargement, le déchargement, I’ application, |a palettisation,
la manutention, la contrainte, la capacité, la mémoire, destiner, utiliser,
traiter, important, relativement, généralement, a lafois, intermédiaire.
Mots a retenir
Noms.  I'unit¢ de commande, le robot asservi, (le robot non asservi), la
séquence, la boucle fermée, la butée, le réglage, le sens, le
capteur, |’ actionneur, la valve, le programmeur, le domaine, le
codeur, le résolveur.
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Verbes: satisfaire, nécessiter, atteindre, stocker.
Adjectifs. aucun, -e; ssimultang, -e.
Adver bes. fréquemment, en conséquence, en fait.

1. Traduisez, révisez les mots connus.
1. Dans ce cas |le chargement et e déchargement de machines sont plus
faciles. 2. Les applications typiques de ce robot sont: palettisation et
manutention de piéces. 3. La capacité mémoire du systeme est trés
iImportante. 4. Ce sont des points intermédiaires. 5. On utilise,
généralement, le moteur a courant continu. 6. Les contraintes
mécaniques sont relativement faibles.

2. Traduisez ces groupes de mots:
assurer la séquence; un simple réglage des butées; en boucle fermée; le
domaine d application; une électrovalve; stocker des informations;
nécessiter une capacité importante; aucune coordination; satisfaire a
trois types de configuration; atteindre la position; utiliser fréquemment;
en fait; en ce sens.

3. Traduisez ces phrases.
1. La position a atteindre n’est pas controlée en boucle fermée. 2. Ces
opérations sont assurées par des codeurs ou des résolveurs. 3. Dans ce
cas on utilise le programmeur. 4. Les actionneurs utilisés sont
généralement électriques. 5. Cela ne nécessite aucune coordination. 6.
Le déplacement des axes doit étre simultané. 7. Ce capteur de position
nous satisfait. 8. Quel est le sens de ce mot? 9. En conséquence, la
trgjectoire n'est pas toujours constante dans le temps. 10. Les
programmes de trgectoires sont stockés dans une mémoire. 11. Les
servovalves déterminent le sens des déplacements.
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4. Donnez les équivalents russes.
varier, modifier, enregistrer, générer, lamatrice a diodes, |’ accéleration,
la décéleration, approximatif, hydraulique, le relais, convertir, le signal,
les signaux, invariable, intégrer, copier.

5. Traduisez les mots de la méme famille:

lerdlas — lerelayage

laplace  — I’emplacement

la position — le positionnement

exécuter — I'exécution

stocker — le stockage

destiner — ladestination

complexe — lacomplexité

la séquence — séquentiel

lerésultat — résulter

voir — prévoir — imprévisible

programmer— programmable— reprogrammable.

6. Traduisez ces groupes de mots.
le moteur a courant continu;
les robots a trgectoire continue;
les robots asservis a commande continue.

7. Ditesen francais:
OJIOK ympaBiieHUs POOOTOM; DIJICKTPOKJIAMAHbI W CEPBOKJIAIAHBI;
HCITIOJIb3YCMBIC TIPHUBOJIHBIC MCXAHU3MBbI, OOIHOBPCMCHHBIC onepaum/l;
XpaHUTb B 3AlIOMUHAIOLIEM YCTPOMCTBE; 3aMKHYTBIM KOHTYD;
KOJUPYIOILIEE YCTPOWCTBO; CAMBIM IIPOCTOM JATUMK; JABE Pa3IUUYHBIE

00J1aCTH; HY>KHO JOCTUTHYTb.
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! Exercices de grammaire

8. Reévisez |e participe présent; traduisez les phrases.
1.Un robot ayant 5 ou 6 degrés de liberté résout efficacement
beaucoup de taches industrielles. 2. C'est un dispositif permettant la
commande de la position et de |’ orientation de robot. 3. Cing systémes
constituent un ensemble travaillant automatiquement. 4. On a
longtemps considéré les robots comme des systémes fonctionnant sans

aucun lien avec toute autre forme d’ automatisation. 5. La commande

numérique est une technique consistant a enregistrer des informations
symboliques représentant |’ensemble des instructions nécessaires au
fonctionnement d’ une machine.

9. Traduisez, faites attention a la proposition participe:
1. L’usinage étant réalisé¢ de fagon automatique, le temps d’ exécution et
la précision restent constants. 2. Dans ce cas un opérateur suffit,
I’ensemble des mouvements étant commandé et coordonné par une
commande numérique. 3. Le robot posscde des capteurs, le plus
Important étant la caméra électronique. 4. La liaison se faisant au
niveau des molécules, il y a interpénétration (B3amMonpoOHHKHOBEHUE)
de la mati¢re des piéces a souder et du métal. 5. Les opérations de base
sont “et”, “ou” et “non”, toute opération pouvant étre ramenée
(cBomuTh) a Une combinaison des trois précédentes. 6. Le programme

est constitué dune liste dingructions ¢élémentaires, chacune

concernant (kacatbcsg) une opération arithmétiqgue simple. 7. Ces
systemes sont utilisés dans les calculateurs fonctionnant en “opération
directe’, le calculateur étant relié directement au systeme qu'il
commande.

Lisez le texte “Les systémes robotis¢s’ et traduisez-le. Faites attention a

la traduction des groupes de mots ci-dessous.

pour leur part — €O CBOCH CTOPOHBI
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guelque peu — HEMHOT0, HECKOJIbKO, OTYaCTH
voire davantage — M Jake OOJIbIIIe

LESSYSTEMESROBOTISES

Les mouvements d'un robot étant differents de ceux d une machine-
outil, des systéemes de commande doivent étre prévues en conséquence, a
la fois aussi bien aux niveaux différents. Les unités de commande des
robots doivent satisfaire a trois types de configurations de base qui sont les
robots non asservis, dits “tout ou rien” et les robots asservis a commande
point a point ou continue. Un
robot a commande non asservie
ne nécessite aucune coordination
dans le déplacement smultané
des axes mais seulment pour
assurer la séquence proprement
dite. La position a atteindre n’est
pas controlée en boucle fermée
mais, plus smplement par des
butées fixes ou des contacts
¢lectriques. Les applications typiques de ce robot sont: chargement de
machines, rangement et palettisation, manutention usuelle de piéces. Les
fonctions sont reprogrammables par simple réglage des butées.

L es robots de type “tout ou rien” peuvent étre commandés par divers
systemes séquentiels tels que les automates programmables,les logiques a
relayage électronique ou pneumatique, les matrices a diodes et certains
microprocesseurs spécifiques. L'intérét de tels matériels, résulte, en fait,
d’ une conjugaison entre le cott modéré des solutions technologiques et le
nombre relativement important d’ applications qu’ils sont susceptibles de
traiter.

=ll \
T
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Pour leur part, les robots asservis en point a point sont quelque peu
plus ¢élaborés, en ce sens qu'ils utilisent un capteur de position pour
déterminer avec précision I’ emplacement des points d arrivée. Au moment
de I’exécution, le robot donne a chague axe sa consigne de destination qui
doit étre atteinte dans un temps minimal. 1l N’y a donc pas de coordination
entre les axes. En conséquence, la tragjectoire, souvent imprévisible, n’est
pas toujours constante dans le temps. Les actionneurs utilisés sont,
généralement, électriques tels que moteur a courant continu, moteur pas a
pas, ou bien hydrauliques comme des ¢lectrovalves ou servovalves. Les
applications industrielles les plus répandues sont le chargement et
déchargement de machine et le soudage par points.

Les robots a trgjectoire continue peuvent &tre répartis en deux classes
suivant que ces trajectoires sont calculées ou enregistrées. Les actionneurs
sont électriques ou hydrauliques et les retours d’'information sont assurés
par des codeurs ou des résolveurs. La précision de positionnement varie de
0,2 a 0,5 mm. Les vitesses de déplacement peuvent atteindre 45 m/min,
voire davantage dans certaines opérations de manutention. Les
accélérations doivent étre programmables car la charge du robot est
appelée a varier et a modifier la dynamique du systéme. Les programmes
de trgjectoires sont stockés dans une mémoire. Les systémes a trgjectoire
enregistrée nécessitant une capacité mémoire importante, des dispositifs de
stockage sur disgues sont fréquemment utilisés.

E Répondez aux questions:

1. A quels types de configurations de base doivent satisfaire les
unités de commande des robots? 2. Qu’'est-ce qu'un robot a commande
non asservi nécessite? 3. Quelles applications sont typiques pour le robot a
commande non asservi? 4. Par quels systémes séquentiels peuvent étre
commandés les robots de type “tout ou rien”? 5. Qu’ est-ce que les robots
asservis en point a point utilisent pour déterminer |’emplacement des
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points d arrivée? 6. Quels sont les actionneurs des ces robots? 7. Quelles
sont leurs applications industrielles? 8. Donnez les caractéristiques des
robots a trgjectoire continue?

¥Textes complémentaires

Textel.

1. Lisezletexte et intitulez ses alinéas.

2. Trouvez les mot-clefs pour chaque alinéa.
3. Faiteslerésumé de ce texte en francais.

Il est absolument certain qu'avec une multitude de capteurs, une
puissance de traitement de I'information suffisasmment importante et
surtout de bons logiciels, les robots ne sont pas de ssimples machines
automatiques.

L’énergie, les actionneurs et la mécanique sont trois ¢léments moins
Importants mais cependant essentiels pour |’évolution de la robotique.
Dans un robot autonome, |'énergie se trouve limitée. De ce fait les
actionneurs, ¢’ est-a-dire I’équivalent de nos muscles, doivent consommer
le moins possible et la partie mécanique, les structures et le chassis doivent
étre le plus léger possible. Les robots sont donc essentiellement construits
en alliages légers et en matériaux synthétiques ou composites.

La source d’énergie principale reste encore la batterie, mais les piles
solaires pourront peut-étre la compléter ou la remplacer dans un avenir
proche. Quant aux actionneurs les robots mobiles sont, pour la plupart,
équipés de moteurs électrigues. Le rendement et donc la consommation de
ces moteurs est meilleure; de plus, les progrés récents dans ce domaine
créent une tendance irréversible. La
mécanique, les sources d'énergie et les
actionneurs vont évoluer dans les années a
venir, mais ce n'est pas a ce plan-la gu'il
faut attendre les progrés les plus
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Importants. Les robots personnels ou domestiques actuellement proposés
sont, de ce point de vue, suffisamment bien équipés.

bVocabuIai re

lelogiciel — MaTeMaTU4YecKoe oOecrieueHne
le chassis — Kapkac

lapile — Oarapes

le rendement — MPOM3BOAUTEIILHOCTh

la consommation — motpebienue, pacxon

Texte 2.
Lisez ce texte et traduisez-le. Rendez son contenu en russe, puis en
fraingais.

Malgré son aspect assez classique, le bras robot Eric de la société
francaise Barras Provence est un robot pédagogigue dans tous les sens du
terme. Ce bras dispose de 5 degrés de liberté et peut évoluer dans une
sphere de 770 mm. Sa précision de répétabilité est de 0,5 mm et il peut
manipuler des charges de 1 kg. La vitesse maximum atteinte en bout de
pince est de 0,80 métre par seconde.

Pour faire mouvoir les diverses parties du bras, on trouve des
moteurs pas a pas sur certains axes et des moteurs a courant continu sur
d’ autres axes. La pince de serrage dispose d'un systeme de mesure de
I”effort de préhension.

L’ ¢lectronique de controle est de conception modulaire. Un boitier de
commande muni de touches sur lesquelles sont dessinés pictogrammes,
permet de piloter les déplacements du bras en phase d apprentissage.
Quant au terminal, de type Minitel, il dispose d’'un éditeur de texte.

(@ ] Devoir a domicile

1. Travaillez sur |’ exercice phonetique.
2. Apprenezles mots du vocabulaire actif.
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3. Traduisez ces phrases par écrit:
1. Un robot a commande non asservie ne nécessite aucune coordination
dans le déplacement ssimultané des axes mais seulement pour assurer la
séquence proprement dite. 2. La position a atteindre n’ est pas controlée
en bouche fermée mais plus simplement, par des butées fixes ou des
contacts électriques.

4. Reévisez le verbe “devoir”; traduisez:
1. Le positionnement de la piece doit s effectuer avec une grande
précision. 2. Les accélérations et les décélérations doivent éEtre
programmables. 3. L’unit¢é de commande doit, également, pouvoir
communiquer avec les automates programmables. 4. Le robot doit
traiter une vingtaine de piéces différentes. 5. Les unités de commande
des robots doivent satisfaire a trois types de configuration de base. 6.
On doit activer quatre outils différents.

5. Traduisez ces phrases; faites attention a la proposotion participe:
1. Le systeme de mémoire le plus économique est constitu¢ d'un
ensemble de dispositifs, chacun étant destiné a une tache déterminée. 2.
Cette température de fusion dépend du métal utilisé, celui-ci étant chois
en fonction des applications industrielles. 3. Ce systéme de machines
ayant des ¢léments constitutifs invariables peut modifier leurs fonctions.
4. De nombreux signaux étant sous forme analogique, il est nécessaire
de convertir la sortie numérique en analogique. 5. Le “mot” est
généralement la plus petite unité dinformation pouvant étre lue ou
enregistrée en mémoire. 6. Les chiffres en trop ne pouvant étre stockés
nulle part (aurae), ils provoqueront des erreurs importantes. 7. Cela
exige une précision e une qualité d'état de surface tres ¢élevées, les
pieces a réaliser ¢étant souvent trop complexes. 8. Les systémes
Industriels en s automatisant deviennent de plus en plus complexes et
integrent a lafois larobotique, I’ informatique industrielle, etc.
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6. Trouvez dans le texte "Les systémes robotisés* les phrases avec la
proposition participe, traduisez-les.

7. Racontez le texte “Les systémes robotisés’.

8. Traduisez en francais.
1. Hecnensimiue  poOOTHI  pelEHHOr0 THUIMA MOTYT  YIPaBJISITHCS
paznuyHbIMU cucteMamMu. 2. OHU He TpPeOYIOT HUKAKOW KOOpIUHAIUU
npu OAHOBPEMEHHOM mnepeMmenieHun ocerd. 3. IlonmoxkeHue, KoTopoe
HY>)KHO JOCTHYb, KOHTpOJUpyeTca orpanuunrtesieM. 4. TunuuHbIMU
IMPUMCHCHUAMHU 3TOI'O po60Ta SABJIAOTCSH. 3arpys3kKa MallihuHbl, YCTaHOBKaA
JI€TaIN Ha CTOJIE-CIIyTHUKE, OOBIYHOE MAHUIYJIMPOBAHUE ACTAISIMU. O.
PoGOTHI TO3UIITMOHHOTO CJEKEHHUS HCIOJIB3YIOT JaTYMK TO3UIUH,
9TOOBI ~ TOYHO  ONPEACIIUTH  pa3MelleHHe  (MECTOIOJIOKCHHE)
MpUXOoAAIHNX TOYCK. 6 BHCCB 0OBIYHO MPUMCHAIOT JJICKTPUYCCKUC WUJIU
TUAPABINYECKHE TMPUBOJIHBIE MeXaHU3Mbl. /. POOOTBHI ¢ MOCTOSSHHOMW
TpaeKTOpHEeH CIIeKEHHUs ACNATCS Ha JBe Ipynmbl. 8. B mepBom ciayuae
MPOrPAMMUPYIOIIEE YCTPOMCTBO ONPEHACISECT TPACKTOPUIO MEXKIY
aBymsi Toukamu. 9. Bo BTOpoM cnyyae ABMXKEHUSI pOoOOTa JOJKHBI
KorupoBaTh JaBukeHus uenoBeka. 10. Ilporpammel  Tpaektopwuii
XpaHsaTcs B 3anmomuHawoniem ycrporctse. 11. Koopaunupytomue u
penarolne ycTpoicTsa 00ecneuynBaOT BO3BpAT HHPOPMAIUH.

9. Révisez les verbes impersonnels; dans les phrases ci-dessous
definissez la fonction du pronom “il”:
1. Dans ce cas il s agit de robots simples. 2. Quant au programmeur, il
controle sur écran les trgectoires des outils. 3. Il est difficile
d’énumérer tous les problémes qui se posent aux ingénieurs. 4. |l est
destiné a la manipulation de piéces de petites dimensions. 5. Il a été
prévu la possibilité de réaliser ces mouvements a basse vitesse. 6. |l
convient de dire qu’a chacun de ces types de trajectoires correspondent
certains modes spécifiques d’ apprentissage. 7. Il existe bien d autres
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types de capteurs. 8. Disposant de 6 axes de liberté il a une grande
souplesse (ru6xocts) de mouvement.

Lecon 4. Les systemes robotisés (fin)

Grammaire: Subjonctif présent et pass¢.

2Exercice phonétique

fonctionner, la gestion, I'instruction, essentiel, essentiellement,
exclusvement, |'environnement, parfaitement, hautement, entendre,
I'incendie, le lien, le vérin, néanmoins, |’ entretien, moyen, moyenne,
engendrer, intégrer, intégrant, intégrante, dialoguer, le logicid, silencieux,
recevoir, la celule, lacompressibilité, par ailleurs, le sens, sans, de plus en
plus.

Vocabulaire actif
Motsa réviser
I”actionneur, le domaine, la valve, le sens, I’ unité, convenir, changer,
disposer, consdérer, en conséquence, relativement.
Mots a retenir
Noms.  I'environnement, la cellule, |’ordinateur, le dispositif, le
logicid, le réseau.
Verbes. recevoir, transmettre.
Adjectifs: lourd, -e; comparable; propre; moyen, -ne; capable; essentidl, -
le.
Adver bes. essentiellement.



1. Traduisez, révisez les mots connus.
1. Les actionneurs électriques sont trés précis. 2. Les moteurs
¢lectriques sont commandés par des servovalves. 3. On doit définir le
sens du déplacement. 4. Les actionneurs pneumatiques conviennent
pour des opérations de changement doutil. 5. C'est son domaine
d’ application le plus typique. 6. En conséquence, on peut modifier son
programme. 7. Il faut consdérer ces opérations comme les plus
complexes. 8. Ces systemes disposent d'une capacité mémoire
Importante.

2. Traduisez ces groupes de mots:
un environnement industriel; trois éléments essentiels; un bon logicid;
trasmettre des informations; recevoir des signaux; des réseaux de
communication; |’industrie lourde; des moteurs propres; un niveau
moyen; un robot capable d' exécuter ces opérations; le dispositif le plus
simple.

3. Traduisez ces phrases.
1.Cest le domaine de la robotique lourde. 2. Ils conviennent
essentiellement pour des applications de soudure a I'arc. 3. Leur
fonctionnement est comparable a celui des actionneurs hydrauliques. 4.
On traite des pi¢ces de capacité moyenne. 5. Cette unité est capable de
recevoir des instructions et de les transmettre. 6. Le robot industriel est
caractéris¢ également par son logicie. 7. Le développement de la
robotique est lié¢ au développement de |’ ordinateur. 8. Le dispositif dont
on parle ne convient pas.

4. Donnez les équivalents russes.
la communication, communguer, ['évolution, ¢évoluer, dialoguer,
adapter, s adapter, électroniquement, interne, motrice, délicat, local
(locaux).

5. Trouvez les équivalents russes.

décider du sens — TIOJT YeM-J1. TTOIPa3yMEBAIOT
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une souplesse de fonctionnement  — 6e3 kakoii-11. CBsI3H

on entend par — OTIPEJICNTUTh HATIPaBIICHHUE

sans aucun lien — OJIOK yTIpaBICHHUS

faire partie intégrante — (yHKITMOHAILHAS THOKOCTH
I”unité de pilotage — SIBJISATHCS HEOTHEMJIEMOM YaCThIO

6. Traduisez ces groupes de mots:

le sens des mouvements; le sens du mot; sans difficulté; sans aide; sans
ordinateur.

7. Faites attention a la traduction du mot “cdlule’:

unecellule defabrication —  mpomsBoacTBenHas — enmamma  (de
production)
une cellule de travail — pabodee MecTo
une cellule de stockage — sYeiiKa MmaMsITi
une cellule photoélectrique  — doToanemenT

8. Ditesen francais.
paboyee MECTO; OCHOBHOE YCTPOMCTBO; 00jacTh nmpuMeHeHus OBM,;
NpUHUMATh W TIepenaBaTh HMH(opMaImio; ocoboe (crenmudpuueckoe)
MaTeMaTUYeCKOe OOECIEUCHHUE; CpEeIHsIi MOIIHOCTh, HW3MEHUTH

OKPYXAaIOLlyl0 Cpely; MECTHas Ce€Th; OTHOCUTEIbHO YHUCTBIN;

IoAXO0ANTh B OCHOBHOM.

= EXxercices de grammaire

9. Mettez les verbes au Subjonctif présent:
a)a la 3-eme personne du singulier et du pluriel:
considérer, étre, définir, faire, disposer, changer, pouvoir, avoir,
obtenir, convenir, permettre, refroidir, finir.
b)a la 2-eme personne du plurid:
considérer, disposer, changer, assurer, exécuter, définir, refroidir,
finir, obtenir, convenir, avoir, pouvoir, étre, faire, permettre.
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10.Mettez les verbes au Subjonctif passe:
gue nous (faire); qu'il (entrer); qu’elle (pouvoir); que vous (obtenir);
gu'ils (rester); que tu (prendre); que nous (définir); qu’ele (poser);
gu’ils (changer); que vous (aller); qu'il (étre).

11.Lisez et traduisez; analysez I’emploi du Subjonctif:
1. La seule forme gque nous puissions réellement utiliser reste le bras
mécanique. 2. Quel que soit le procédé utilisc un certain nombre
d’informations sont nécessaires. 3. Il est essentidl que les commandes
soient correctement enregistrées. 4. Les programmes peuvent étre écrits
de fagon que la production de la machine ne soit pas arrétée. 5. Le
processus continue jusqu'a ce que le programme soit enticrement
exécuté. 6. Bien que la construction de cette machine ait été longue,
elle poussa (mogarankuBath) de nombreux autres groupes a construire
des machines analogues. 7. Cela exige que le robot ait une grande
flexibilité et fasse ces mouvements rapidement.

Lisez le texte “Les systéemes robotisés’ et traduisez-le.

LESSYSTEMESROBOTISES CE QU'ILS SONT,
COMMENT LESCOMMANDER

On entend par actionneur la partie motrice du robot, c’'est-a-dire
I’ensemble moteur chargé d'assurer le déplacement de I’ organe terminal.
Les actionneurs couramment utilisés sont pneumatiques, hydrauliques ou
¢lectriques. Les actionneurs pneumatiques conviennent essentiellement
pour des systémes robotisés du type “tout ou rien”. Ils conviennent pour
des opérations ssmples d’'assemblage, de manutention et de changement
d’outil. Les actionneurs hydrauliques ont |le monopole des applications
dans le domaine de la robotique lourde. 1ls engendrent des mouvements de
trandation ou de rotation par I'intermédiaire de vérins et de moteurs
hydrauliques, ces derniers étant commandés par des électrodistributeurs ou
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des servovalves qui décident du sens et de I’ amplitude des déplacements a
effectuer. C'est ce type dactionneurs que |’on rencontre presgue
exclusvement dés que I’ environnement présente des risques d’'incendie.
lls sont, par ailleurs, bien adaptés pour des applications de manutention de
pieces et de soudure par point. Les actionneurs électriques disposent d’ une
souplesse de fontionnement comparable a celle des actionneurs
hydrauliques et, en plus, se montrent trés précis. Les moteurs électriques
utilisés sont, généralement, silencieux, propres et ne réclament que peu
d’ entretien. lls conviennent pour des applications de soudure a I'arc, de
manutention de piéces de capacité moyenne, aing gue pour des opérations
complexes d’ assemblage.

Pour effectuer sans assistance des opérations de manutention, de
soudage et d assemblage, il est essentiel qu'un robot industriel puisse, de
lui-méme, <Sadapter a certaines
variations de son environnement et o J o J
modifier  son programme  en _ _
conséquence.

On a longtemps considéré les
robots comme des systémes évolués, T
certes, mais fonctionnant sans aucun E=
lien avec toute autre forme |
d’automatisation. Cet état d esprit a,
heureusement, complétement basculé —
au cours des derni¢res années. Dans
I”environnement de |’ usine d' aujourd’ hui, a haut niveau d’ automatisation,
le robot doit, désormais, faire partie intégrante d une cellule de travail.
Non seulement |’ unité de pilotage d’un robot doit étre capable de recevoir
ses instructions a partir d'un ordinateur a distance mais €ele doit,
¢galement, pouvoir communiquer avec d autres dispositifs tels que les
automates programmables. De la méme fagon, cette unit¢ doit pouvoir

JRR, R I (N
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exploiter les informations relatives a la fabrication pour les transmettre a
un systéme de gestion de production. Plus important encore, ele doit
savoir dialoguer, électroniquement, avec les réseaux locaux de
communication. L’architecture interne de son logicidl doit étre structurée
de maniére a permettre a un utilisateur d'y intégrer, sans difficulté, un
logiciel spécifique d'application. Toutes ces conditions doivent étre
réunies s I'on veut que le robot sintégre parfaitement dans un
environnement industriel hautement automati s¢.

E Répondez aux questions:

1. Qu'est-ce gquon entend par actionneur du robot? 2. Quels
actionneurs sont couramment utilisés? 3. Pour quels systémes conviennent
les actionneurs pneumatiques? 4. Pour quelles opérations conviennent les
actionneurs pneumatiques? 5. Dans quel domaine de la robotique sont-ils
utilisés? 6. Par I'intermédiaire de quoi les actionneurs hydrauliques
engendrent-ils les mouvements? 7. Par quoi les moteurs hydrauliques sont-
Ils commandés? 8. Quelle est I’ application des actionneurs hydrauliques?
9. Qud est I'avantage des actionneurs ¢lectriques? 10. Ou peut-on
appliquer les actionneurs électriques? 11. Qu'est-ce qu'il est essentiel pour
effectuer sans assistance des opérations de manutention, de soudage et
d’assemblage? 12. Quels sont la place et le role du robot dans
I”environnement de I’ usine?

¥Textes complémentaires

Textel.
Lisez et traduisez ce texte par écrit a I’aide du dictionnaire.

Le robot industriel fait bien entendu I’ affaire. 1l ne se contente pas
d’ aler chercher et de livrer les pieces ou les matériaux, il peut également
les empiler ou les positionner selon un schéma déterming, sur une palette
standard par exemple. Les piéces peuvent aing étre disposées de fagon que
les éléments porteurs de la charge et les dispositifs de transport soient
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utilisés de la manicre la plus efficace possible, et que les opérations de
saisie manuelle soient éliminées ou réduites au minimum. Le personnel est
susceptible alors d'étre affecté a des taches moins contraignantes, moins
fatigantes telles que la surveillance. La production se poursuit pendant les
heures de repas, et les changements d’ équipes.

L’ utilisation efficiente des machines-outils a commande numérigque
exige toujours une survelllance permanente, 24 heures sur 24. Les taches
correspondantes sont monotones, ardues, salissantes. L’ébavurage et le
polissage constituent des travaux monotones et dangereux. Le nettoyage
des piéces de fonderie est bruyant et salissant. Des robots capables de
donner satisfaction existent.

Texte 2.

1. Lisezletexte et intitulez-le.

2. Trouvez les mots-clefs pour chaque alinéa.
3. Faiteslerésumé du texte en francais.

Les caractéristiques les plus importantes des syst¢mes de mémoire
sont: le temps de lecture, le temps d’'acces et la capacité. Le temps de
lecture est le temps nécessaire pour enregistrer ou lire un caractére binaire
dans une mémoire. Dans le cas de mémoires dynamiques, il est exprimé
par la vitesse de lecture qui est le nombre de taches unitaires lues par
seconde.

Alors que le temps de lecture représente le temps nécessaire a la
lecture de n’'importe quel caractére, le temps d'acces est le temps
nécessaire pour lire un caractére bien défini ou écrire une information sur
unetache élémentaire choisie a I’ avance.

La capacité¢ d’une mémoire est le nombre d’ unités d’ information que
la mémoire donnée peut contenir. Le “mot” est généralement la plus petite
unit¢ d'information pouvant étre lue ou enregistrée en mémoire. |l
équivaut a 12 ou 15 chiffres décimaux, ou a un ou plusieursinstructions.
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La capacit¢ d'une bande est,
par exemple, directement
proportionnelle a sa longueur. Le
temps d’'acces qui est la moitié du >+
temps total de lecture est auss
directement proportionned a la
longueur de la bande. Plus la bande
contient de renseignements, plus le
tempsd accésa |I’un d’ entre eux est
long.

pVocabuIai re

le temps d’ acces — BpeMs JIOCTyTIa
un caractere binaire — JIBOMYHBIN 3HAK
unetache unitaire (élémentaire) — sdelika mamsITH
une bande — JIeHTa

(@ ] Devoir a domicile

1. Travaillez sur |’ exercice phonetique.

2. Apprenezles mots du vocabulaire actif.

3. Trouvez dansledictionnaire la traduction de ces mots:
en effet; en raison de; par I'intermédiaire; en plus; a partir de; de la
méme fagon; de maniére a.
Traduisez ces groupes de mots:
en effet, cela est difficile; en raison de la complexité¢ des mouvements,
par I'intermédiaire de moteurs hydrauliques; ils se montrent, en plus,
trés précis; recevoir des instructions a partir d’ un ordinateur; cela se fait
de laméme fagon.

4. Remplacez les points par les mots donnés ci-dessous.
Dans ... del’usine non seulement I’ unité de commande d’un robot doit
étre ... de ... des instructions a partir d'... a distance mais €dle doait,
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¢galement, pouvoir communiquer avec dautres ... tels que les
automates programmables.

capable, dispositifs, I’ environnement, un ordinateur, recevair.
Cette unité doit pouvoir exploiter les informations ... a la fabrication
pour les ... a un systéme de gestion de production, elle doit savoir
dialoguer avec ... locaux de communication.

les réseaux, relatives, transmettre.

5. Mettez les verbes entre parantheéses au Subjonctif présent; traduisez
les phrases:
1. 1l faut que tu (faire) cette traduction. 2. C'est la seule solution que
I”on (pouvoir) trouver. 3. Quel que (étre) le programmeil est nécessaire
de I’exécuter. 4. Bien qu’ on (avoir) beaucoup de difficultés on continue
le travail. 5. On veut que le robot (s'intégrer) dans un environnement
industriel. 6. 1l est essentiel qu'ils (finir) leur travail a temps.

6. Traduisez ces phrases, faites attention au Subjonctif:
1. Les industriels exigent que leurs machines-outils soient capables de
détecter I'usure (u3noc). 2. Les particules de métal se soudent entre
elles bien que le métal soit porté a une température inférieure (amxe) a
son point de fuson. 3. Il semble que ce procédé ait été le premier
moyen d’ obtention de la plupart des métaux. 4. L’ unité de controle est
faite de fagon gqu’ ele puisse controler le réglage des potentiomeétres. 5.
C'était la premiére machine entierement automatique que I’on ait
jamais congtruite. 6. On veut gque le robot fasse mieux que I’homme les
travaux qu'il fait a sa place. 7. Il faut que I’ outil passe par un hombre
limité de points. 8. Le “mot” est généralement la plus petite unité
d’information qui puisse étre lue ou enregistrée en mémoire.

7. Trouvez dans le texte “Les systémes robotisés’ les phrases avec le
Subjonctif et traduisez-les.
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8. Traduisez ces phrases, faites attention a la traduction dela
conjonction soit ... soit:
1. On peut réaliser ces opérations en déplacant soit le spot (cBeroBoii
yKasarein) Sur la piece, soit la piece sous spot fixe. 2. Ce robot dispose
soit de 5, soit de 6 degrés de liberté. 3. Le robot industriel peut étre
caracteris¢ soit par ses performances (mapamerpsi) liées a des
conditions d' utilisation, soit par ses performances liées a la charge.

9. Traduisez ces phrases.
1. C'est pour donner le maximum d’'exemples que nous avons décrit
ces robots. 2. Ce n'est gu'aux environs del940 gu on réalisa des
calculateurs électroniques analogiques. 3. C'est le robot qui fait les
taches les plus dangereuses. 4. Les robots de chargement des pieces sur
les machines n'ont souvent été¢ que des équipements additionnels
(monmomuurensHeii). 5. 1l N"agardé de |’image du robot que sa fonction.
6. C'est par simple changement de cassette de commande qu’'on
modifie rapidement |le programme de travalil.

10.Révisez les pronoms personnelsle, la, les et les pronoms-adverbes en,
y; traduisez les phrases:
1. Lerobot doit atteindre les performances de I’ homme dans | es travaux
manuels e méme les dépasser (npesocxoauts). 2. Pour y remédier
(momorate) les constructeurs proposent diverses solutions. 3. Ces
modules ne sont pas nombreux, il y en a 21 en tout. 4. Quant a la
batterie, les piles solaires peuvent la remplacer. 5. On ne peut pas y
avoir une solution universelle. 6. Le manipulateur prend la piéces
usinée et la pose sur un tapis (kouseiiep).

11.Racontez e texte “ Les systémes robotisés’.

12. Traduisez en francais.
1.B pobGorax OOBIYHO UCIHOJB3YIOT MPUBOJIHBIE MEXAHU3MBI
ITHEBMATUYCCKHUC, r'MApaBJINYCCKUC NN SJICKTPUYICCKUC. 2.

ITneBMaTnueckue MMPpUBOAHBIC MCXAaHWU3MbI TIPUMCHAIOT, B OCHOBHOM,

43



IUISL TPOCTBIX OINepanuii CcOOpKH, TPAHCIOPTUPOBKH U 3aMEHBI
uHcTpyMeHTa. 3. ['mapaBnuueckue NPUBOJHBIE MEXaHU3Mbl HAXOJST
MIPUMEHEHHE B O0JAaCTH TSHKEJIOM pOOOTOTEXHUKHU. 4. DIEKTpUUECKUE
JIBUTATEIN MOAXOIAT JJIsl TYTOBOM CBApKHU M JUIsl CJIOKHBIX OMNepanui
cOopku. 5. B mpousBOACTBEHHON cpene poOOT JOHKEH COCTABISATH
HEOThEMJIEMYIO YacTh pabouero mecta. 6. biiok ympaBieHus: cnocodex
NpUHUMATh HMHCTPYKIMU oT OBM, coolOmarbcss ¢ JApyrumu
yCTPOMCTBaMH, UCII0JIb30BATh WHCTPYKILINH, Kacaroluecs
npou3BojcTBa. /. OH JOIDKEH TaKXe BECTU JUAOr C MECTHBIMU

CCTSIMU CBIA3H.



CocraBurenb benskoBa TarbsiHa AnekcanapoBHa

OBYYEHME YTEHUIO HAYYHO-TEXHUYECKOM
JIMTEPATYPbBI

Meroauueckue ykazanus st cTyneHToB |l kypca
TEXHUYECKUX CICIIMATIbHOCTEH

(bpanIy3CcKHit S3BIK)

PenakTtop Peruarosa T.C.

Texunueckuu penakrop: Kynukosa I'.B.

OtneuyaTano Ha noaurpauyecKkoM 000pyI0BaHUHU

[ xosbr unpopmanuonnoit KynbTypsl UI'XTY

oamucaso B reyats 4.11.02. dopmar 60 x 84 Y/16. Bymara nucuyas. [leuats
miockad. Yei. ned. 1. 2.56. Yu.-uza.n. 2.84.  Tupax 30 k3.

3akas

HNBaHOBCKMI rOCYJapCTBEHHBIN XMMUKO-TEXHOJIOTUUYECKUN YHUBEPCUTET.
153460, r. IBanoBo, np. ®@. DHTrenbca, /.

45



