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Nekateri pripomocki in naprave za racunanje:

1a) Digitalni (mehanski)
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Vir: http://history-computer.com/, [2]



http://history-computer.com/

1b) Digitalni (fluidni)

Vir: [3]

1c) Digitalni (relejni)
1d) Digitalni (elektronski)



2) Analogni (mehanski)
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Lastnosti mehanskih analognih racunskih strojev

- osnovne spremenljivke so pomiki in/ali zasuki,

- zvezno spreminjanje Kkoli€in,

- mehanski principi delovanja komponent stroja so ekvivalentni racunskim
operacijam, ki jih te komponente izvajajo,

- zmoznosti izvajanja seStevanja, odStevanja, mnoZenja, deljenja, integracije,
razstavljanja vektorjev na komponente, raCunanja s trigonometri¢nimi
funkcijami, raCunanja s poljubnimi, »hardwersko« nastavljenimi
funkcijami.

- omejena natancnost,
- tezavno programiranje stroja,
- pocasnost, obseznost, energijska potratnost.



Racunske operacije: (1) MnozZenje s konstanto pri translaciji
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Racunske operacije: (1) MnozZenje s konstanto pri rotaciji
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Racunske operacije: (2) SeStevanje, odStevanje pomikov

Najprej postavimo: x =0 ;
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Racunske operacije: (2) SeStevanje, odStevanje zasukov

Diferencial

X+
i w1t
2
N [N
X=T@,, W=T@,, Y=T@,
(_g) _ Pxtoy
X | | W y




Diferencial v ra¢unskih strojih
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Natanc¢nost 5 do 10 kotnih minut.
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Diferencial v avtomobilih
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Racunske operacije: (3) Integracija

Integrator z diskom
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Integrator z diskom, izvedba
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Inik torzijskega momenta

jaceva
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Racunske operacije: (3) Integracija

Integrator z valjem

Natancnost 0,01% do 0,5%.




Racunske operacije: (4) Mnozenje, deljenje

MnozZenje pomikov
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Racunske operacije: (4) MnoZenje, deljenje

MnoZenje zasukov
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Racunske operacije: (5) Invertiranje

Reciproc¢ne vrednosti pri pomikih
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Racunske operacije: (5) Invertiranje

Reciproc¢ne vrednosti pri zasukih




Racunske operacije: (6) Generiranje funkcij

Tabla za vnos krivulje




Racunske operacije: (6) Generiranje funkcij

Krivuljni mehanizmi v rac¢unskih strojih

OUTPUT GEAR

INPUT GEAR
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Krivuljni mehanizmi v naSem vsakdanu




Racunske operacije: (6) Generiranje funkcij

Z uporabo integratorjev
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Sestavljanje racunskega stroje

Diferencialni analizator
MIT (1931) [8]
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Primer 1: harmonic¢no nihanje

d
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Primer 2: padajoca masna tocka

a) Linearni zakon upora
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osSX: ma,=-bv,+mg
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b) Nelinearni zakon upora:
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Primer 3
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Sh In order to find Sight Angle, Vs, these six quantities are used
as inputs to the network:

1

| Own Ship Speed, 5o, which is assumed to come in auto-
mat:cally from a pitometer log, by synchro transmission.

A 2 Director Train, H'r. which could come in automatically
from a director, also by synchro transmission.

/1. which might be estimated at the direc-
tor and be phoned down to the Computer and set in by

Primer 4
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LiNE OF o= Vs : . 4 t Angle A which might also be estimated at the di-
{ F SIGHT \ Br rector and be phoned to the Computer and set in by hand.
5 t ing. /R, which could be phoned down
from the Du'ector and set into the Computer by hand.
So & Time T which is put in automatically by the time motor.
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