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ixtisasen formulu:

"Robotlar_ mexatronika va robot textiikasl sistemlari" muxtJlif problemlardan. masalan,
abyekllarin va <alinalarin tantntnas:, atraf milhit formalaid:rlimast. harakat mar§rutlartmn va
hodJfa nail olmaq tictin ardicilhg'lun robotun dinamikasint nazara almagla harakatin idara olunmast
va s. masalalar ila mascul Olan ixtisasdlr. Son zamanlar sayl stiratla artan tabii texnogen falakatlarin
naticalarini aradan galdtnlmmsl +zmunirobotlaran istiladasi 6z ndvbasinda insenlar Ggtin zararli va

hatta  tahltkali Iniillitlar  praitinda  risklari ~ a7a‘trnaq  tahliikasiizliyilt  olumnast

lugadar serelar wanlini [11dassisalarin mahs'.lldarhgtr.1 artir:llag va s. imkanlar: verir.

Tadgiqgat sahalari:
I Robotlar va robototexniki kompleksinr.
~ Avtomatik idaractmenin osas prinsipJari  onun robototcxnikada tatbigi. * Sanaye
abotianmn kinetnalikasiy -
4 Robotlarul idardetll1 sxemi.
5 Ilitellektual rohotlar,
5 Robotlar:n inférmasiya sistemlari Va qureularl.
7 Robototexnikada tasvirlarin gavrarllimxsL
& Robotktnra idaractma Sisterninin texriki taminatl.
v Robototexniki kornplekslar,
10. Robotlann Va RTK-lann qurulmasiL
| I Robotlartn kinematikasL va dinamikasl.
12. Qeyri-salis mantig va Soli Kompuitir,gin mexatror.ika vo robototexnikarnn osas
masalalarin hallinda tatbiqi.
13. Mesalron va robolotcxraki Sisternlerinin 13biiqinin osas sartlari.

14. Robototexnikamn inlciiafperspektiviarL

I.Rohotlur va robototexniki kompleks!ar, Osas anlaylslar. Robot Va manipulyatorlartntn
strukte.Irt.e, tasnifatl, asas texniki gosnrieilari. Ro,hototexniki komplekslarin (IU k
qunllma prinsiplari. Ayrl-ayn islehsal sallalat-illda RTK. Mexatronikd, mexanika.
eleklroniku, nazariyyosi va kompQter mtihnndisliyinin sinteti Mexatron sister
Mexatronika va robotolexnikaslr,lll rnlasir vaziyyati.

2 Kibcrnetikmun asas prir:siplari. Onlarlti istehsalln idara ole.mtlluslnda robololexnikada
tatbiqi. Istehsaltn idara olunnnas;mn avtomatlazdlrllmas:. tdaraectma proseslarinin
avtomatinsdimlmast masaloionnn umuni s;Wyynsi. komptilerin idaraettnad;' istiladasi.
Avtomatik idat>etmanin asas prinsiplari onun robototexnikada ntbigi. Bandin Otirtna
liar.ksiyasl, kecid va impuls funksiyasi. Virlipli bancllaritt ea tu]ik xaraktcristikalarl (Al -
IX. AT, X. 17-rX. ALFX). Band dovralarile.ilt struktur qaydalart, Lyapunova goto
sistemin Ririnci sistenlin dayamgll@! hagqgtnda teo:eni_ Hurv[s. Mixavlav. Navk\'ist
sistemlarir.in 4121 itahlili. LTXeya tahlili. Dayarngllq sahasinitl

aynlmasl (Debolma [isulu). proseslarinin keyfiyyat gostaricilari_  Prosesin
keyfiyyalinin giyrnatlandiriimasinin rezlik tLsullarl (gapall sisternill nu"ldi
xarakteristikalar:na gor3. sistenllarda AFTX-ya Keyfiyyalilt asas va inteqgral
giymatlari, Vaziyyatlar f37ast va f370 mustavisi. |1 tartib xatti sisternlarin 1Sza aksinin



qurulmasl. Sistemir faza aksina asasar. kegid prosesiran giymatlandirilntasi. Qeyri-
xalti IB totnatik idaraetma sislemlarinin akslari_ Snnlu adadi sistemin va dayisan
strukturlu sistemin faza aksi, Qeyriexatti av,oniatik idar3etn13 sistemlarinda Suriiilna
proscsi, ornin taskili iisullarl, Qcyri-xaltiliyite. xaltil;hdirilmasi, Qeyri-xatti sistemlor
anlaylISl. névlori_ tahlilinin Il Lyapunov Usvllu. Popovun

qureulann sintezi. Kompeterlnrin rohotatexniki sistemlorda t3tbiqgi. Diskret sistemlérinira
tasnifdtl. Informasiyanin zamana va saviyyaya

R>gamli sistemlarin strukturu, laplms cevrilmasi. asas xassa]ari. aks ¢evrilma. Ragamli
qurgularltl '(Eiksiyaiari.

Hurvis meyarlart,

+ Sanaye robotlarltun kinematikas' va dinamikasl.
SR-lorin icra grganlannin kinematik sxernlari. Manipulyasiyali robolun s
tahliklari Rohot mexaninr,inin IZnrakat dinamikaslmn tor,liyi.

‘ Robgtlar:n idaraetllla sxetlli.
SRJarin va manipulyatorlatelll idaraetlna sistemlari tasniflfll. Harakatir idara
Olunmasl. signallartn tipina, bires'é idara olunan SR-larin say'na, xasusiyyatina gor3
iclaraetma sisterninin tasnifatt. Idaraetlls.* sisterninlC element13ri. SR-in inteqgallart.
SR-larir. sistemlarinin taskili. Mdvgeli-dévra sistemlari Universal sistemlar.
Idaroedici*hesa51ama modullarlL Prograrn 6tur(ieii modullar, idaraelnta, sislemlari,

‘texnolaji alaga modullart, idara Olunan robotlar proqrmnla asstomatik idaraet1113

sistemi prinsipi. Adap(iv idaraii Rohototexnikada ayusma problemlori. Sanaye
robotlalelll duygulandZrmas] vasil'léri. Adaptiv rob-ot'Jtexniki sistenliarin qurllinta

prinslptnri; iyerarxik strukturlu Adaptiv robototexniki sistemlarin program tomir.atl.
3 Intelleklual robotlar.

Stini intellekt elementlarina robot'arllt timumi strukturu Reduksiya produksiya sislemi.
Intellektudl robotlacda biliklarin tasviri iisullan. "Bilik bazaslee ar,'.ayl$. Davramttn
usalu,
5.Robotlann inlOrvnasiyu sisterlllari va qurgularl. Informasiya nazariyyasi va signallar
nazateivyasinin asaslarl Informas1ya vn entropiya. f$ennen teoremi. informxsiyamn
US| nlormasivamn saninh izalilik an'lay"l Kodlar, Kodla/dlrlls:arum aSas
garenuian N aln DUraxiits gt ¥ | [ rnetian

Sanave robol "

ef larimin gurulm i S¢ larin qurul
7Ry | trlarin gavra .
A\ | { n eht & rinl el I Va ¢ovrd 1 1 1
Isutly relmat I
botiarin darasetma sistemin | i In asIA Irtilmo, qabuit
sanianmust va aks etdiritmesinin (<01l txsitolari. komptiterin strukluru. Kontpilerin
Olgiisii.  intormasiyantn sahihliyi  gtlrulmasinnt hesabi va montigi asaslarl_

Mikruproyessarlar va Mikrokompdterlar. Robotiann komputerdJn idaraeedilraasi sistemi.
Insanl:i robotun nlagnsinin iyerarxik strukturu.

9. Robototexniki komplcks13r.

R' IK-mn gurulma prinsipl3ri_ RI*K-nlJ1 strukturd. RTK-ntn layihalandirihnasi
marhalalari va qurulma pnnsiplari, Tstehsal sahalari, xallari sexlarin



10. Robotlann va RTK-lann qurulrnasl. I)amirci. varagalarin stantplann-ns'. mexaniki, termik
sc.xlarda, metallurglYdda va s, sahalarda Sanaye robototexnikaslr,Ill texnikiigtisadi va
sosial SR va RTK-1t:n tatbiqinin sosialeigtisadi xiisusiyyallari. SRin va onun asaS1nda
yaradllrnli RTX-mn tatbiqi ilo 'Ida olunan igtisadi samaranin mtbyyan edilmasi. SRelarin
tadgiqat ‘tarakterli sahalariJ
Robotlann kinematikasl va dinamikas:. Mexatron va robototexniki sistemSrin
la)ihalandirilntssi. Nazari robototexnika va onun arallq fanlari. Riyazi modellasdirma
iisu]larl va mexatron. rabototexlt:ki sis'.emlarin tadgigatl_ Mexatron robototexniki
komputer modellaSirilmnsi. Mexatron sistemlarin idara edilmasi. Robot va

mexatronika va robototexnika:-nr: masa]alarin hallinda tatbigi,
1 2. MexatrOJ1 Va rohoto(exniki labliqir,in asaS Zartlari. Robotlartn tatlniq sahalari va hall
etdiklari Robot tobototcxniki sistcm]arin Mobil robotlar va robot-manipulvatorlar
13. Rosototexnikamn inki*if perspektivlari.
Rabototexrakamn asas : istigamotlari. Robototexnika asasinda istehsa[ln
kompleks avtornatlasdlirlirrtasl. Cevik islehsalat sistetn13rinin G"tumi strukturu.
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