
Назорат саволлари

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.
6. Cаноат роботларининг қандай турларини биласиз
7. Cаноат роботларини қайси хусусиятлари бўйича фарқ қиладилар
8. Роботларни ишчи параметрларини изохлаб беринг.
9. Кўтариш ташиш роботларини ўзига хос томонлари нималардан иборат 
10.Қурилиш манипуляторларига мисоллар келтиринг. Кинематик

схемасини чизиб кўрсатинг.
11.Тегишли технологик жараённи амалга ошириш учун саноат  роботи

қандай танланади
12.Манипуляторнинг ҳаракатчанлиги деб нимага айтамиз?
13.Манипуляторни иш зонасини аниқлашга мисоллар келтиринг.
14.Манипуляторларни хизмат кўрсатиш (сервис) бурчаги қандай

аниқланади?
15.Хизмат кўрсатиш коеффициентини аниқлашга мисол келтиринг.
16.Манипуляторларни техник даражалари оркали солиштириш нима

максадда қилинади?
17.Манипуляторда сервис бурчаги ва коеффициентини ҳисоблашга мисол

келтиринг.

18.К ва  ларнинг чегаравий қийматлари нималардан иборат?
19.Қандай координаталар системаларини биласиз?
20.Манипуляторларнинг кинематик схемаларини танлашга,

жойлаштиришга мисоллар келтиринг.
21.Ангуляр координата системасида ҳаракатланадиган манипуляторни

чизиб кўрсатинг.
22.К, ҳисоблашда ва манипуляторларни кинематик схемаларини

танлашда қандай муаммоли масалалар мавжуд.
23.Cиз танлаган илмий ишингизда манипуляторни қайси кинематик

схемаси мос тушади?
24.Cаноат роботларини кинематик таҳлилида қандай масалалар хал

килинади?

25.Координаталарни келтиришда матрицалар усулини тушинтириб беринг.



26.Манипуляторни кинематик таҳлилида тўгъри масалани ечишга мисол
келтиринг.

27.Матрицаларни ўзаро кўпайтиришни қандай амалга оширилади?

28.Бирорта манипулятор схемасини чизиб, кинематик таҳлил босқичларини
кўрсатиб беринг.

29.Манипуляторларнинг кинематикасида тескари масала қандай ечилади?
30.Тўгъри, силиндрик, сферик ва ангуляр координаталар системасида

ҳаракатланувчи манипуляторларнинг кинематик схемаларидаги фарқни
тушунтириб беринг.

31.Кинематик таҳлилда умумлашган координаталар қандай аниқланади?
32.Манипуляторлар кинематик таҳлилидаги муаммоли масалалар

нималардан иборат?
33.Манипуляторни кинематикасида тезлик ва тезланишлар қандай

аниқланади?
34.Манипуляторларни динамик анализида қандай масалалар хал қилинади
35.Манипуляторларда таъсир қилувчи кучларни изохлаб беринг.
36.Cаноат роботлари кинетостатик ҳисоби қандай тартибда бажарилади
37.Кинетостатик ҳисобга мисол келтиринг.
38.Манипуляторларни кинетостатик ҳисобида қкандай муаммолар мавжуд
39.Манипулторларни ҳаракат тенгламалари қандай тартибда келтириб

чиқарилади
40.Манипуляторларнинг ҳаракат тенгламалари қайси усулларда ечилади
41.Натижалар қандай тарзда олинади
42.Ҳаракат тенгламасини тузишга мисол келтиринг.
43.Инерция моменти ўзгарувчан бўгъинли манипулятор ҳаракат тенгламаси

қандай келтириб чиқарилади
44.Манипуляторларни аниқлиги деганда немани тушунасиз?
45.Геометрик, кинематик ва динамик хатоликлар нималардан иборат?
46.Манипуляторларнинг аниқликлари қандай ҳисобланади?
47.Аникликни ҳисоблашга мисол келтиринг.
48.Манипуляторларни бошқариш қандай амалга оширилади?
49.Робототехникада сезгирлик ва мослашиш нималарга богълик?
50.Ишлаб чиқаришда қандай ноаниқликлар бўлиши мумкин?
51.Қандай роботларга Бошқаришли роботлар дейилади?
52.Информацион системаларга мисоллар келтиринг.
53.Локал ва тактик сенсор қурилмалари нималардан иборат?
54.CРларини компоновкасига мисоллар келтиринг.


