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1.Инсоният тарихидан маълумки, инсон ҳар доим ўз меҳнатини
енгиллаштириш мақсадида турли хил машина ва механизмлар яратиб келади.
Cўнги ўн йилларда ишлаб чиқариш соҳалари жадаллик билан ривожланиб
иш унуми янада ортиб бормоқда, махсулотнинг сифатига талаб кучаймоқда.
Янги техник воситалар, автоматик ва ярим автоматик тарзда ишлайдиган
машина ва жихозлар кўплаб яратилмоқда. Инсоннинг оғир меҳнатини
машиналар егалламоқда. Шунингдек инсонни ақлий меҳнати ҳам қатор
сохаларда машиналар зиммасига юкланмоқда.

Инсонни ақлий меҳнатини самарадорлигини оширадиган сунъий
қурилмалар, ҳамда инсоннинг қўлини ҳаракатларини тақлидий амалга
оширадиган механизмлар турлари, уларнинг тузилишини, кинематикасини,
динамикасини таҳлил қилиш усулларини, янги схемаларини яратишни
ўргатадиган фан роботлар ва манипуляторлар механикасидир. Ушбу
фаннинг асосий вазифалари қуйидагилардан иборатдир:
-роботлар ва манипуляторларнинг турлари ҳақида тушунчалар;
-манипуляторларнинг техник ҳарактеристикаларини аниқлаш;
-манипуляторларни структуравий анализ қилиш;
-саноат роботлари, манипуляторларни кинематик анализ қилиш;
-манипуляторлар динамикасини таҳлил қилиш;
-роботлар ва манипуляторларни конструктив элементларини лойихалаш.

2. Инсонни ақлий ва жисмоний мехнатини автоматик тарзда амалга
ошира оладиган сунъий машина қурилмасига робот дейилади.



Инсоннинг қўлини функционал вазифаларини, ҳаракатларини
бошқарилиш асосида амалга оширадиган механизмга манипулятор
дейилади. Агарда манипулятор дастурли бошқариш тизимига эга бўлса, уни
саноат роботи дейилади. Манипуляторлар ҳаракати асосан фазода амалга
оширилади. Манипуляторларни бошқариш асосан қўлда, автоматик ҳолда ва
аралаш (комбинациялашган) ҳолда қўлланиши мумкин.

Қул билан бошқариладиган манипуляторлар инсон-оператор қўининг
ҳаракатлари ва таъсирини тақлидий (ухшаш) тарзда такрорлайди. Ушбу
манипуляторни тақлид қилувчи манипулятор дейилади. Тақлид қилувчи
манипуляторларда симметрик жойлашган иккита механизм-бошқарувчи
ҳамда ижрочи механизмлардан (бошқача айтганда, топшириқ берувчи ва уни
бажарувчи қўллардан) ташкил топган бўлиб, улар орасидаги боғланиш турли
механиқ узатмалар орқали амалга ошади.

Манипуляторнинг хизмат кўламини инсон-оператор қўлининг иш
кўламига нисбатан катталаштириш мумкин. Бунинг учун ичида куч узатувчи
алоқа воситалари бўлган труба жойлашган сферик шарнир қўлланилади.
Ушбу труба бошқариш дастасининг ҳаракатларини айнан, аммо
катталаштирилган ўлчамда такрорловчи, елкалари баробар бўлмаган пишанг
вазифасини бажаради.  Агар оператор ҳаракати ва кучини герметик
(тешиксиз ва зичламаларсиз) девор оркали узатиш лозим бўлса, торецли ва
силиндрсимон магнитли муфталардан фойдаланилади.

Кўп холларда оператордан анча узоқда жойлашган тақлид қилувчи
манипуляторлар ишини бошқариш лозим бўлади; бундай масофадан
бошқарилувчи манипуляторларда ҳаракат ва кучнинг узатилишини
таъминловчи тақлидий системалар қўлланилади.

Автоматик бошқарилувчи манипуляторларда ижрочи механизм
бўғинлари аниқ дастур бўйича юритмалардан ҳаракат олади.

Манипуляторлардаги юритмалар механиқ, електр, гидравлик,
пневматик ва аралаш тарзда бўлиши мумкин. Гидроюритма оғир юкларни (50
кг ва ундан оғир) 1 м/с гача тезликда ҳаракатлантира олади.

Турли ташиш ишларини (буюм юклаш, силжитиш, олиш ва хоказо)
бажариш учун мулжалланган, ҳамда узгармас дастур бўйича ишлайдиган
машина-автоматларда қўлланиладиган, автоматик бошқариладиган
манипулятор автооператор дейилади.

Cаноат роботлари (CР)  оддий автоматик машиналардан шуниси
билан фарқ қиладики, уларнинг асосий механизмида еркинлик даражалари
сони бир нечта бўлган очик кинематик занжирнинг мавжудлиги туфайли
уларнинг иш органлари турли фазовий ҳаракатларни кенг чегараларда амалга
ошира олади, бу еса уларни бошқа дастурни бажаришга тезда қайта созлашга
имкон беради.



1-расм.
CР манипуляторининг конструктив схемалари турли тумандир. Масалан, 1-
расмда, а да CР дан бирининг умумий кўриниши тасвирланган; унинг
кинематик схемаси 1-расм, б да келтирилган. Бармоқларнинг ҳаракатини
ҳисобга олганда ушбу CР олтита еркинлик даражасига ега. 2-расмда
бармоқларнинг ҳаракатини ҳам ҳисобга олганда олтита еркинлик даражасига
ега бўлган CР манипулятори механизмининг нусхаси тасвирланган. Бундай
манипуляторнинг асосий элементлари: 0 – қўзғалмас станина (таянч); 1 -
айланувчи стол; буғинлар 2,3,4 дан тузилган “қўл”; 5 –“панжа”; 6 - бармоқли
чангал.

2-расм
CР нинг ҳар бир нусхаси, одатда, ҳаракатлантирилувчи объектнинг

шакли ва улчамларига боғлиқ ҳолда бир қанча қисқичга-чангалга ега бўлади.
Омбурсимон қамрагичлар, сурилма бармоқлар, пневмосурғичлар,
електромагнитлар ва шу кабилар кўринишидаги чангаллар қўлланилади.
Ҳаракатлантирилувчи объект билан бўладиган уриниш ҳақидаги бўлиши
талаб қилинадиган ҳолларда чангалга тегишлича датчиклар ўрнатилади.



CР манипуляторининг асосий пишангли механизмларида бир
қўзғалувчанликдаги илгариланма ва айланма жуфтли кинематик занжирлар
кўпроқ қўлланилади. Cферик шарнирлар узатмалардан ҳаракат олишни
кийинлаштиради, шу сабабли улар учта айланма жуфтликли кинематик
боғламалар билан алмаштирилади.

Бажарувчи қурилма деб CР нинг барча ҳаракатланишларни амалга
оширувчи механизмлар тушунилади.

Бошқариш қурилмаси бошқариш дастурига мос равишда бажарувчи
қурилмага барча бошқариш буйрукларини шакллантиради ва беради.

Ишчи орган (кискич, пайвандлаш каллаги, краска пуркагич ва бошқ.)
тўғридан тўғри технологик ёки қўшимча ишни бажарувчи манипулятор
кисмидир.

Бошқариш дастури - бу буйруклар тизими бўлиб, роботни
функционал вазифасини ифодалайди ва технологик жараённи амалга
оширишни таъминлайди.
CР ни бошқариш адаптив, контурли ва позицион бўлиши мумкин.

3. Техниканинг янги асрдаги тараққиёти фан ютуқлари асосида ишлаб
чиқаришни юксак даражадаги иш унумини таъминлайдиган робот ва
манипуляторлар базасида ташкил топиши аниқдир. Ҳозирда замонавий робот
ва манипуляторларнинг учта авлоди мавжуд. Биринчи авлодга ўзгармас
программа бўйича ишлайдиган CР киради. Бундай робот-манипуляторлардан
машинасозликда тобора кўпрок фойдаланилмоқда.

Иккинчи авлодга шундай манипулятрлар кирадики, уларнинг
бошқариш системаларида ўзгармас программа билан бирга ташки мухитнинг
номаълум ёки ўзгарувчи шароитига (масалан, кўрсатилган жойдан буюмни
излаш) мослашиш элементлари ҳам бўлади; ташқи мухит тўғрисидаги
ахборот тегишли датчиклар ёрдамида олинади.

Учинчи авлодга сунъий онг элементлари бўлган робот-
манипуляторлар киради. Уларнинг бошқариш системалари қўйилган
мақсадга мувофиқ равишда мантиқий масалаларни ечган ва узи дастур тузиб,
ҳамда уни амалга оширади; бўлар кибернетик қурилмалардир.

Келажакда сунъий одам ва хайвонларни қурилмалари, киборлар
бўлиши хеч кимда шубха уйғотмайди. Демак робот ва манипуляторларнинг
енг замонавий туркуми, тўртинчи авлоди хам яратилиши арафасидамиз.

4. Ватанимизга ривожланган мамлакатларнинг янги техника ва
технологияси кириб келмоқда, жумладан, GM O’zbekiston автокорхонаси,
қатор тўқимачилик корхоналари замонавий робот ва манипуляторлар билан
жихозлангандир. Шундай бўлсада, қатор ОУЮларида роботлар ва
манипуляторлар тўғрисида маълумотлар етарлича берилмайди. Техниканинг
барча сохаларда ишлатиладиган замонавий робот ва манипуляторлар
тегишлича урнатилиши мақсадга мувофиқдир. Қуйидаги муаммоли масалани
биргалашиб ҳал қилайлик: талабалар танлаган ишлаб чиқариш сохаси бўйича
асосий технологик жараёнларни қайсиларини робот ва манипуляторлар
зиммасига юклаш мумкин. Танлаган технологик жараенни бажариш учун



тегишли манипулятор схемасини чизиб кўрсатинг (масалан, пахта толасини
тойлаш, тойланган пахтани тегишли ерга олиб қўйиш,...).

5. Демак, роботлар ва манипуляторлар механикаси фани замонавий
бўлиб, инсонни жисмоний ва аклий мехнатини робот ва манипуляторлар
оркали амалга ошириш мумкин екан.

6. Мураккаб технологик жараёнларни роботлар ва манипуляторлар
иштирокида амалга ошириш учун уларни тузулишини, ҳаракат қонунларини,
тегишли ҳарактеристикаларини билишимиз керак екан.

Ўз-Ўзини текшириш учун саволлар:

1. Роботлар ва манипуляторлар фанининг асосий вазифаларини кўрсатиб
беринг.
2. Робот, манипулятор, саноат роботи тушунчаларини таърифлаб беринг.
3. Ишчи орган, бошқариш қурилмаси, бошқариш дастури деганда нимани
тушунасиз
4. Роботлаштиришнинг неча авлодини биласиз
5. Cиз танлаган вазифани бажариш учун тегишли робот ёки манипулятор
схемасини чиқиб кўрсатинг.


