
Предположим, что были введены следую-
щие данные: отсчет при КЛ равен 0°0.5′ и отсчет 
при КП равен 180°2′. Программа на экране дис-
плея напечатает следующее: «Коллимационная 
погрешность: 45″. Погрешность трубы теодо-
лита 2Т30 в допуске. Переходите к следующей 
поверке». Если были введены другие данные, 
например: отсчет при КЛ равен 23°18.5′ и от-
счет при КП равен 203°16′, тогда программа на 
экране напечатает следующее: «Коллимацион-
ная погрешность: 75″. Погрешность не должна 
превышать двойной точности инструмента. Тре-
буется юстировка теодолита 2Т30».

Обращаем внимание, что некоторые 
строки в коде программы, имеют одинако-
вую нумерацию, поскольку длинная строка 
кода из-за недостатка места была искусствен-
но разбита на две отдельные части. В стро-
ках 06–07 объявлены переменные: отсчет 
в градусах при КЛ readingInDegreesWithCL 
и в минутах readingInMinutesWithCL, отсчет 
в градусах при КП readingInDegreesWithCR 
и в минутах readingInMinutesWithCR. Объявле-
ны также переменные для хранения отсчетов 
при КЛ и КП в угловых секундах totalSecondsCL 
и totalSecondsCR, а также переменная для разно-
сти отсчетов при КЛ и КП differenceOfReadings 
и коллимационная погрешность collimationError. 
Ввод данных выполняется в строках 12 и 15, 
затем величина отсчета пересчитывается 
в угловые секунды, для этого используются 
переменные totalSecondsCL и totalSecondsCR, 
соответственно для КЛ и КП. Далее вычисляется 
коллимационная погрешность трубы теодолита 
по формуле, представленной в строке 24, если 
differenceOfReadings > 0, в противном случае по 
формуле в строке 26. В строках 23–26 использу-

ется условная инструкция в полном формате, то 
есть имеющем две ветви альтернативного выбо-
ра. Получившаяся коллимационная погрешность 
может иметь знак минус, поэтому используется 
дополнительная условная инструкция if в стро-
ках 28 и 29, чтобы погрешность, выводимая на 
экран, была положительной величиной. Данная 
условная инструкция записана в сокращенном 
формате (без ветки else) и если условие, стоя-
щее в круглых скобках истинно, то эта инструк-
ция не выполняется вовсе. Затем используется 
еще одна условная инструкция if-else в стро-
ках 34–43, резюмирующая полученный поль-
зователем результат. Если коллимационная по-
грешность теодолита 2Т30 превышает 60 угло-
вых секунд, на экране печатается текст о том, 
что требуется юстировка прибора.

Выводы. Разработана учебная програм-
ма на языке С++ для студентов, обучающихся 
программированию в вузе геодезического про-
филя. В программе демонстрируется примене-
ние управляющей инструкции if – else в задаче 
вычисления коллимационной погрешности те-
одолита. Данная программа подчеркивает осо-
бенности использования условной инструкции 
в полной и сокращенной форме для осуществле-
ния выбора действий на основе истинности или 
ложности некоторых условий.
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Представлены аппаратно-программные 
средства автоматизации нестационарного аэ-
родинамического эксперимента. С помощью 
данных средств обеспечивается сбор экспери-
ментальных данных, а также управление отдель-
ными элементами аэродинамической трубы.

Введение. В представляемой работе опи-
сывается система автоматизированного управ-
ления и сбора информации аэродинамического 
эксперимента. В качестве объекта управления 
используется аэродинамическая труба дозвуко-

вых скоростей Т-503 кафедры аэрогидродина-
мики (АГД) НГТУ с открытой рабочей частью.

В Новосибирском государственном техни-
ческом университете (НГТУ) проводятся фун-
даментальные и прикладные научные исследо-
вания в области нестационарной аэродинамики. 
Для выполнения подобных исследований, а так-
же обучения студентов, магистрантов НГТУ 
основам аэродинамики и гидромеханики на 
кафедре аэрогидродинамики университета ис-
пользуется аэродинамическая труба дозвуковых 
скоростей Т-503 [1]. Данная установка является 
аэродинамической трубой замкнутого типа с от-
крытой рабочей частью и имеет следующие ос-
новные характеристики:

– рабочий диапазон скоростей от 0 до 60 м/с;
– диаметр рабочей части 1,2 м, длина 2 м;
– неравномерность скорости в ядре потока 

диаметром 0,8 м не более 0,8 %;
– степень турбулентности без турбулизиру-

ющих устройств около 0,3 %.
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Для обеспечения эффективной работы аэро-
динамической трубы в настоящее время созда-
ется система управления и сбора данных для 
указанной физической установки [2]. 

Управление и сбор экспериментальных 
данных производится с использованием пер-
сональной ЭВМ (ПЭВМ) с подключенными 
к ней, серийно выпускаемыми многофункци-
ональными модулями ввода-вывода (Е14-440 
фирмы «L-Card»), счетчиками (СИ30 фирмы 
«ОВЕН»), подсоединенными через USB-порт, 
и термоанемометром ТПС3-2, подключенным 
через COM-порт.

Поток воздуха в трубе создается вентиля-
тором с электродвигателем постоянного тока 
120 кВА, получающим питание от управляемо-
го преобразователя (выпрямителя). Датчик ско-
ростного напора, ПИД-регулятор, реализован-
ный в ПЭВМ, аналоговый выход модуля Е440 
и преобразователь позволяют поддерживать 
скорость потока с высокой точностью [3]. 

3-осевой координатник позволяет пере-
мещать исследовательские зонды в пределах 
рабочей части трубы (1,2×1,2×2,0 м). Ходовые 
винты, снабженные двигателями постоянного 
тока и энкодерами, позволяют позиционировать 
измерительный зонд с точностью 0,1–0,2 мм. 
Двигатели управляются при помощи реле, под-
ключенными к плате ввода-вывода, энкодеры 
подключены к счетчикам СИ30. Кроме этого, 
имеется возможность менять курсовой угол зон-
да. Для этого используется цепочка «двигатель – 
энкодер – счетчик».

В качестве зонда может выступать 3-осевой 
термоанемометр ТПС3-2 [4].

Модель, помещенная в поток, может менять 
под управлением ПЭВМ угол наклона. Для этой 
цели используется Альфа-механизм, также, ре-
ализованный с применением цепочки «двига-
тель – энкодер – счетчик».

Таким образом, с помощью ПЭВМ обе-
спечивается управление, как вводом экспери-
ментальных данных, так и непосредственно 
работой экспериментальной установки при 
подготовке и проведении эксперимента. Здесь 
же осуществляется обработка вводимых дан-
ных, их накопление, отображение в требуемом 
виде. С использованием представляемой систе-
мы производиться сбор данных, как с датчиков 
пользователя, так и ввод технологической ин-
формации о параметрах потока в аэродинамиче-
ской трубе [5].

Программное обеспечение системы реа-
лизовано в рамках системы LabVIEW. Пользо-
ватель имеет на экране все необходимые вир-
туальные кнопки для задания режима работы 
и управления установкой.

Ниже представлен перечень программно-
технических комплексов и выполняемых ими 
функций, с помощью которых производит-
ся управление как самой экспериментальной 

установкой, так и ходом проведения в ней экс-
периментов: 

1. Аэродинамические тензовесы. Пред-
назначены для измерения сил и моментов сил, 
действующих на исследуемую модель в про-
цессе проведения эксперимента. Использование 
аэродинамических весов позволяет определить 
силу лобового сопротивления, подъемную силу, 
момент тангажа испытываемой модели.

2. Альфа-механизм. С помощью альфа-ме-
ханизма по команде экспериментатора произ-
водится установка требуемого угла атаки, под 
которым испытываемая модель устанавливается 
в рабочей части аэродинамической трубы. Дан-
ный механизм позволяет проводить экспери-
ментальные исследования моделей под разными 
углами атаки. Изменение угла атаки в процессе 
проведения эксперимента может производиться 
как ручным способом, так и в автоматическом 
режиме по заранее заданной программе с по-
грешностью не более ±0,1°.

3. Координатное устройство (или, про-
сто, координатник). Это устройство, предна-
значенное для перемещения измерительного 
датчика (например, датчика термоанемоме-
тра) в трехмерном пространстве рабочей ча-
сти аэродинамической трубы по координате 
и по углу. Таким образом, можно измерять 
профили скорости потока и их пульсаций, рас-
пределения давления в различных сечениях 
аэродинамической трубы. Перемещение дат-
чика может производиться как ручным спосо-
бом, так и в автоматическом режиме по зара-
нее заданной программе. 

4. Главный двигатель вентилятора аэро-
динамической трубы. Обеспечивает вращение 
вентилятора для создания в трубе воздушно-
го потока. Система осуществляет управление 
и поддержание постоянства скорости потока 
в аэродинамической трубе за счет формирова-
ния сигналов для цепи управления тиристор-
ным приводом главного двигателя аэродинами-
ческой трубы [3].

Управление скоростью потока и поддержа-
ние ее постоянства осуществляется на основе 
алгоритмов PID-регулирования.

Заключение. К настоящему времени от-
работаны основные алгоритмы ее функциони-
рования системы управления и сбора данных 
аэродинамической трубы [6]. Разработаны так-
же аппаратных и программных средства для 
управления экспериментальным оборудованием 
аэродинамической трубы. Осуществляется раз-
работка и тестирование АРМ оператора, с по-
мощью которого производится взаимодействие 
пользователя с экспериментальным оборудова-
нием аэродинамической трубы.

Представляемая работа выполнялась 
при финансовой поддержке грантов РФФИ 
№ 14-07-00421 и 12-07-00548.
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В повестке дня российской образовательной 
системы стоят множество вопросов о поиске резер-
вов изучения и преподавания иностранных языков. 
Использование технологии развития критического 
мышления представляется особенно актуальным.

Существует большое количество дефини-
ций понятия «критическое мышление». Так, 
часто в определении данного понятия объединя-
ются понятия: «Критическое мышление», «Ло-
гическое мышление», «Творческое мышление», 
«Аналитическое мышление», исходя из того, что 
греч. kritike- это оценка, разбор, обсуждение. 
Однако, исследователи более склонны опреде-
лять «критическое мышление» как интерактив-
ное, творческое, рефлексивное мышление.

Как известно, технология развития крити-
ческого мышления носит надпредметный ха-
рактер. Но это не означает, что базовая модель 
(«вызов-осмысление-рефлексия») не может за-
давать определенную логику построения заня-
тия по иностранному языку.

Так, первая стадия-вызов имеет дело с «вы-
зовом» уже имеющихся знаний у студентов 
и создания ассоциаций.

Вторая стадия-осмысления (реализации), 
связана с работой над информацией (к примеру, 
текста профессионально направленной тема-
тики), при этом приемы и методы технологии 
развития критического мышления дают возмож-
ность сохранить активность студента, сделать 
чтение или аудирование осмысленным.

Третья стадия-рефлексия (размышление). 
На данном этапе информация интерпрети-
руется, активизируется, перерабатывается 
творчески. Главная особенность технологии 
развития критического мышления – работа 
с профессионально направленной информа-
цией, чтение и письмо, без чего немыслимо 
проведение занятий по иностранному языку 
в неязыковых вузах. Приемы эти-прежде всего 
ключевые слова и графические способы орга-
низации материала: bar charts, fl ow charts, pie 
charts, line graphs, etc.

Таким образом, использование технологии 
развития критического мышления ведет к тому, 
что системно мы учим студентов не только 
воспринимать информацию, но и получать её, 
оперировать её, интерпретировать эту инфор-
мацию, рождая новое значение на основе уже 
имеющегося.

Философские науки
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e-mail: penkov@bsu.edu.ru

Одним из любопытных и своеобразных 
философов древности является К. Гален (около 
130–210 года). В широких кругах он известен 
как медик, однако, большую роль в его анато-
мических исследованиях сыграли философские 

взгляды. Как подчеркивает Б.Д. Петров, «Опре-
деляющим и главным в естественноисториче-
ских взглядах Галена является телеология» [4], 
которая позволяла ему рассматривать организм 
человека как некую систему с заранее предна-
чертанной целью, где каждая часть тела имеет 
свое предназначение. «Не одному только врачу 
полезно исследовать назначение частей тела, – 
писал К. Гален, но гораздо больше, чем врачу, 
это необходимо философу, стремящемуся при-
обрести познание о всей природе, и ради этого 
ему следует, как мне кажется, быть посвящен-
ным во все ее таинства» [2]. Вместе с тем, по 
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