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Ixtisasin formulu:

“Robotlar, mexatronika vo robot texnikasi sistemlori” — mixtalif problemlardon, masalan,

obyektlarin va sahnalarin  tamnmas:, atral’ mihit modellarin  formalagdirimasi.  harakat

marsrutlanmn va hadafo nail olmaq i¢tin harakatlorinin ardicilhigimin planlagdinimasi. robotun

dinamikasini nazara almagla harakatin idara olunmast va s, masalalar il maggul olan ixtisasdir,

Son zamanlar say) siiratla artan tabii va texnogen falakatlarin naticalarini aradan galdiriimasi

zamani robotlann istifadasi 6z névbasinda insanlar G¢lin zararli va hatta tahlikali mihitlar

soraitinda risklori azaltmaq tahliikasiizliyin tamin olunmasy ila alugadar xarclari azaltmag.

miassisalarin mahsuldarhifini artirmaq va s. imkanlar: verir.

Tadgigat sahalari:

—
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—
—
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13,
14,
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Robotlar va robototexniki komplekslar.

Avtomatik idaraetmanin asas prinsiplari va onun robototexnikada tatbiqi.
Sanaye robotiarinin kKinematikasi va dinamikasi.

Robotlarnn idaractma sxemi.

Intellektual robotlar,

Robotlarin informasiya sistemlari va qurgulan.

Robototexnikada tasvirlarin gavranmilmasi.

Robotlann idaractma sisteminin texniki taminati,

Robototexniki komplekslar,

Robotlann va RTK-lann qurulmasi.

Robotlarin kinematikast va dinamikasi,

Qeyri-salis mantig va Soft Kompiitingin mexatronika va robototexnikamn  asas
masalalarin hallinda tatbiqi.

Mexatron va robototexniki sistemlarinin tabliginin asas sortlori.
Robototexnikanin inkisaf perspektiviari.

Robotlar va robototexniki komplekslar. Osas anlayiglar. Robot va manipulvatorlarimn
strukturu, tosnifati, osas texniki gdstoricilari. Robototexniki komplekslarin (RTK
qurulma prinsiplari. Ayri-ayn istehsal sahalsrinds RTK. Mexatronika, mexanika,
clektronika, nazariyyvasi vo kompfiter mithandislivinin sintezi kimi. Mexatron sistem,
Mexatronika va robototexnikasimn miasir vaziyyati.

Kibernetikanin asas prinsiplari. Onlann istehsalin idara olunmasinda robototexnikada
tatbigi. Istehsalin idara olunmasimn avtomatlasdinimas:. Idaroetma proseslarinin
avtomatlagdinlmast masalalorinin imumi saciyyasi, Kompdterin idaraetmada istifudasi.
Avtomatik idarsetmanin asas prinsiplari va onun robototexnikada tatbigi. Bandin
Otirma funksiyast, kegid vo impuls funksivasi. Virtipli bandlsrin zaman va tezlik
xarakteristikalan (AFITX, ATX, FTX, ALFX). Bond dovralorinin struktur c¢evirma
qaydalari, Lyapunova gdra> sistemin davambh@, Birinci yaxmlasmada sistemin
dayamqligs hagqinda Lyapunov teoremi. Hurvis, Mixaylov, Naykvist xatti sistemlarinin
dayamqh@min  ahlili, LTX-ya gora dayamghguun tahlili. Dayamqlig sahasinin



aynimast (D-bdlma Gsulu). Idaractma proseslarinin keyfiyyat gistaricilari. Prosesin
kevfiyyatinin - giymatlandiriimasinin  tezlik  tsullan  (gapall  sistemin  maddi
xarakteristikalarina gora, agiq sistemlarda AFTX-ya gora). Keyliyyatin asas va integral
gqivmatlari. Vaziyyatlor fazast va faza miistavisi. II tartib xatti sistemlarin faza 2ksinin
qurulmas:. Sistemin fuza aksina asasan kegid prosesinin givmatlandirilmasi. Qeyri-xatti
aviomatik idaraetma sistemlarinin faza akslari. Sonlu adadi sistemin va dayison
strukturlu sistemin faza oksi, Qeyri-xatti avtomatik idaroetma sistemlarinda stirligma
prosesi, onun tagkili Usullan, Qeyri-xattiliyin harmonik xattilagdirilmasi, Qeyri-xatti
sistemlar anlayigi, ndviori. Dayanighlifin tahlilinin II Lyapunov tGsulu, Popovun miitiag
dayamglihginin tezlik meyarlarn, Qeyri-xatti avtomatik sistemiar tglin xatti tashihedici
qurgulann  sintezi. Komptterlarin - robototexniki  sistemlards  tathiqi.  Diskret
sistemlorinin tosnifat, Informasivamin zamana va saviyysys gérs Kvantlanmase,
Ragamli sistemlarin strukturu, Diskret laplas ¢evrilmasi. Osas xassalori. ©ks ¢evrilma,
Ragamli qurgulann Otlirma funksiyalan. Ekstropolyatorlanimn Stirma funksiyalari,
Impuls va ragamli idaraetma sistemiorinin dayamghlifimin tohlili metodikas:, Naykvist,
Hurvis meyvarlan,

3. Sanaye robotlarinin kinematikas) va dinamikasi.

SR-larin icra organlarinin Kinematik sxemlari, Manipulyasivaly robotun dinamikasimn
amumi tahliklari. Robot mexaniznunin harakat dinamikasinin tanliyi,

4. Robotlann idaractma sxemi.

SR-larin va manipulyatoriann idarsetma sistemlori anlayisi tosnifat. Harakatin idara
olunmasi, signallarin tipina, birgs idars olunan SR-larin sayng, insan-operatorun
igtirakimin  xilsusivyatina gora idaroetma sisteminin tasnifat. Idarsetma sisteminin
clementlori. SR-in integallart. SR-larin idaractma sistemlarinin struktur-algoritmik
taskili. Mévgeli-dévra sistemlari. Universal sistemlar. ldarsedici-hesablama modullar.
Program Otiiriict modullar. Inteqrallan idarsetma, Olgi sistemlari, ldars olunun qurgu
il texnoloji slaga modullar,, Programia idars olunan robotlar. Robotlarin programla
avtomatik  idaroetms  sistemi  gurulma  prinsipi.  Adaptiv - Klarali  robotlar,
Robototexnikada  duy@ulandirma  va  uyusma problemlari.  Sanaye robotlarin
duygulandhrmas: vasitalari, Adaptiv robototexniki  sistemiarin qurulmu  prinsiplari;
iverarxik strukturlu sistemlar, Adaptiv robototexniki sistemlarin proqram tominati.

5. Intellektual robotlar.

Stini intellekt elementlaring malik robotlarin imumi strukturu Reduksiya vo produksiva
sistemi. Intellekival robotlarda biliklarin tasviri Gisullan. “Bilik bazasi™ anlayisi.
Davramsin planlagdiriimas: tsulu.

6. Robotlurin informasiya sistemlari va qurgulan. Informasiya nazariyyasi va signallar
nazariyyasinin asaslar. Informasiyva va entropiva. Sennen teoremi, informasiyanin
Glgtistl, informasiyamn sshihlivi va izalilik anlayig, Kodlar, Kodlagdirmanin ssas
teoremlari. Kanahin buraxilis qabiliyyati. Informasiya geviricilari. Sanaye robotlann
sensor sistemlarinin qurulma prinsiplori. Sensor sistemlarin gqurulmasinin texnoloji
cohatlori,

7.  Robototexnikada tasvirlarin gavraniimas:,

Moantiq cabrinin ehtimal va hesablamu Gsullar, Tasvirini chmalt va ¢evrilmanin adadi
sullart. Tasviretmanin tartibi Gsullan.

8. Robotlarin idarsetma sisteminin texniki taminat, Informasiya yigim, Stiiriilma. qabulu,
saxlanmuass va aks ¢wdirilmasinin texniki vasitalori, Kompiiterin strukturu, Kompiiterin



10.

1.

13.

qurulmasimin hesabi va montigi asaslar. Mikroprosessorlar va Mikrokompiiterlor,
Robotlann kompiiterdon idaraedilmoasi sistemi. Insanla robotun qursthiglt slagasinin
iyerarxik strukturu,

Robototexniki komplekslor.

RTK-mn qurulma prinsiplori. RTK-nin  struktury. RTK-mn layihalandiriimasi
marhalalori  va  qurulma  prinsiplari, Istehsal sahalari, xatlari  va sexlorin
aviomatlagdiriimas.

Robotlann va RTK-lann qurulmas:. Damirgl, varaqalarin stamplanmas:, mexaniki,
termik sexlords, metallurgivada va s. sahalards Sanaye robototexnikasimin texniki-
igtisadi va sosial cahatlari. SR va RTK-nin tatbiginin sosial-igtisadi xtisusiyyatlari. SR-
in va onun asusinda yaradimis RTK-nin tatbigi ilo alda olunan igtisadi somaranin
milayyan edilmasi. SR-larin tadqigat xarakterli sahalari.

Robotlarin  kinematikas: va dinamikas:, Mexatron va robototexniki  sistemlarin
layihalandirilmasi. Nozari robototexnika va onun aralig fonlari. Riyazi modellagdirma
dsullart va mexatron, robototexniki sistemlarin tadgiqati. Mexatron va robototexniki
sistemlarin kompiiter modellagdirilmasi, Mexatron sistemlarin idara edilmasi. Robot va
robototexniki sistemlorin idars edilmasi. Qeyri-salis mantiq va Seft Kompiltingin
mexatronika va robototexnikanin asas masalalarin hallinda tatbigi,

- Mexatron va robototexniki sistemlarinin Iabliginin asas sortlori. Robotlarin 121biq

sahalari va hall etdiklori masalalar. Robot va robototexniki sistemlarin tasailuti, Mobil
robotlar va robot-manipulyatoriar.

Robototexnikumn inkisaf perspektivlari,

Robototexnikanin asas masalalari va istiqumatlori. Robototexnika asasinda istehsalin
kompleks avtomatlasdinlmasi. Cevik istehsalat sistemlarinin (imumi struktury.
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imtahan suallar

1k manipulyasiyal robotiary misal olaraq hansi robotlan gastarmak olar?

[k sanaye robotlardan biri kimi hanst robotu gostarmak olar?

Néquli qaynag amaliyyaun hayata kegiran hansi ilk sanaye robotuny gistarmak

olar?

Robotla yiik qaldiran qurgunun funksiyalarini neca giyvmatlandirmak olur?

Kinematik ctitiin sorbastlik doracasi neca tayin olunur?

Robotlann kinematik birlasmalarin novii hansilardir?

Manipulyasiyal robotun sarbastlik daracasi neca tayin olunur?

Manipulyasiyali robotlann harakati neca xarakteriza etmak olar?

Servis bugag nadir?

0. Integallanin yerlagdirilmasindan asili olaraq manipulyator qurgularin hans sxemlari
gdrsatmak olar?

1. Otttrma mexanizmlarinds istifada edilan hans: Otlirma névlari gérsatmoak olar?

12, Disli Stitrmanin hans: Gstiin va gatigmayan ¢ahotlari var?

13. Vintli dtiirmo mexanizminin hansi tstiin va caugmayan cahatlori var?

14. Bandin dtiirma funksiyasi, kegid va impuls funksivasi.

I5. Virtipli bandlarin zaman va tezlik xarakteristikalan (AFTX, ATX, FTX. ALFX).

16. Birinei yaxinlagmada sistemin dayanighg haqqinda Lyapunoy teoremi,

17, Birinci yaxinlasmada sistemin dayamqh hagqinda Lyapunov teoremi.

I8. Hurvis, Mixaylov, Naykvist xaltj sistemlarinin dayanmigligiminiahlili,

19, LTX-y2 goras dayamqhgimin tahlili,

20. Prosesin keyliyyatinin giymatlandirilmasinin hans: tezlik isullan gdstarmak olar?

21. Dayamigliq sahasinin ayrilmas: {D-b6lma {isulu).

22. Keyfiyyotin asus va inteqral giyvmatlari,

23, Vaziyyatlar fazasi va faza miistavisi,

24. 11 1artib xauti sistemlarin foza sksininecs qurmaq olar?

25, Qeyri-xatti sistemlar anlayiss. novlari,

26. Qeyri-xatti aviomatik idaraetms sistemlarinds stirlisma prosesi, onun tagkili Gsullar,

27. Dayamglilsfan tahlilinin 11 Lyapunov lisulu,

28. Popovun miltlaq dayansqhiliginin tezlik meyarlar.
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29, Diskret sistemlarinin tasnifat,

30. Impuls va roqamli idaraetma sistemlarinin dayamgliliginin tahlili metodikass.

31. Ragamli qurgularin dttirma funksivalan

32. Harakatin idaraolunmasi, siynallunin tipina, birga idarsolunan SR-larin saymna,
insan-operatorun istirakinin xtisusiyyatina gbra idaraetma sisteminin tasnitati.

33. ldara olunan qurgu ilo texnoloji alags modullan.

34. Robotlarin programla avtomatik idaraetma sistemi qurulma prinsipi.

35. Universal sistemlar,

36. Adaptiv idarali robotlar.

37, Robototexnikada duygulandirma va uyusma problemloari.

38, Adaptiv robototexniki sistemlarin qurulma prinsiplari; iverarxik strukturlu sistemlar,

39. Adaptiv robototexniki sistemlarin program tominati.

40. Siini intellekt elementlarina mulik robotlann Gmumi strukturu

41. Sennen teoremi, informasiyanin Gl¢tisil, informasiyanin sahihliyi va izafilik anlayig.

42. Sensor sistemlarin qurulmasinin texnoloji cahatlari,

43. Mantiq cabrinin ehtimal va hesablama tsullan.

44, Informasiva yvigum, Otiiriilma, gabulu, saxlanmusi va aks etdirilmasinin texniki
vasitalari.

43, Kompiiterin qurulmasinin hesabr va mantigi asaslan,

46. Robototexniki komplekslarin strukturu.

47. Robotlarin idaraetma sisteminin texniki taminaty,

48, Mexatron va robototexniki sistemlarin kompilter modellagdirilmasi.

49, Qeyri-salis mantig vo Soft Kompiltingin mexatronika va robototexnikunin asas
masalalarin hallinda tatbigi.

50. Cevik istchsalat sistemlarinin (imumi strukturu,




