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Robot va robototexnik tizimlar fanidan yakuniy nazorat savollari
1. Robototexnika fanining asosiy maqsadi nimadan iborat? Ushbu fan qaysi texnologik yo‘nalishlarni qamrab oladi?
2. Robot va robototexnik tizim tushunchalari nimani anglatadi? Ularning asosiy farqlarini sanab bering.
3. Tibbiyotda qo‘llaniladigan robotlarning qanday turlari mavjud? Jarrohlik robotlariga misollar keltiring.
4. Robotlarning asosiy konstruktiv elementlari nimalardan iborat? Har bir element nomini aytib bering.
5. Harakatlanish usuliga ko‘ra robotlarning qanday turlari mavjud? G‘ildirakli robotlarga misollar keltiring.
6. Manipulyator robot nima? Uning asosiy tarkibiy qismlarini sanab bering.
7. Joint tushunchasi nimani bildiradi? Revolyut joint qanday harakat hosil qiladi?
8. Mobil robot platformasi nima? Mobil robotlarning asosiy xususiyatlarini ayting.
9. Kinematika tushunchasi nimani anglatadi? Robototexnikada kinematika nima uchun qo‘llaniladi?
10. DH parametrlarining asosiy elementlari qanday? Ushbu parametrlarning nomlarini sanab bering.
11. To‘g‘ri va teskari kinematika tushunchalari nimani bildiradi? Ularning vazifalarini ayting.
12. Yakobian matritsasi nima? Robot tezligini aniqlashdagi rolini ayting.
13. Trayektoriya tushunchasi nimani anglatadi? Trayektoriyaning asosiy turlarini sanab bering.
14. Masofadan boshqaruv (teleoperation) nima? Master-slave boshqaruv usulini tariflang.
15. Sensor tushunchasi nimani bildiradi? Robot tizimlarida sensorlarning vazifalarini ayting.
16. Ultrasonik sensor qanday ishlaydi? Uning robot navigatsiyasidagi vazifasini ayting.
17. Servo motor va step motor nima? Ularning asosiy farqlarini sanab bering.
18. ROS tizimi nima? ROS package va node tushunchalarini tariflang.
19. Gazebo simulyatori nima uchun qo‘llaniladi? Robot modellashtirishdagi ahamiyatini ayting.
20. OpenCV kutubxonasi nima? Tasvirlarni qayta ishlashdagi vazifalarini sanab bering.
21. Robototexnika zamonaviy texnologiyalar rivojlanishiga qanday ta’sir ko‘rsatmoqda? Ushbu faning sanoatdagi ahamiyatini tushuntiring.
22. Robot manipulyatorlarida erkinlik darajasi nima uchun muhim? Erkinlik darajasi robot imkoniyatlariga qanday ta’sir qiladi?
23. G‘ildirakli va oyoqli robotlarning ishlash prinsiplari qanday farqlanadi? Ularning afzalliklarini tushuntiring.
24. Revolyut va prizmatik jointlarning ishlash mexanizmini tushuntiring. Ushbu jointlar robot harakatiga qanday ta’sir qiladi?
25. Mobil robotlarda navigatsiya tizimlari qanday ishlaydi? Sensorlardan foydalanish jarayonini tushuntiring.
26. DH matritsasi robot koordinatalarini aniqlashda qanday ishlatiladi? Kinematik bog‘lanishlarni tushuntiring.
27. To‘g‘ri kinematika yordamida robotning oxirgi holati qanday aniqlanadi? Ushbu jarayonni izohlang.
28. Teskari kinematika masalasi nima uchun murakkab hisoblanadi? Analitik va geometrik yondashuvlarni tushuntiring.
29. Yakobian matritsasi robot qo‘lining tezligini qanday ifodalaydi? Differensial harakat modelini tushuntiring.
30. Trayektoriya rejalashtirish nima uchun zarur? Robot xavfsiz harakatini ta’minlash usullarini tushuntiring.
31. Teleoperation tizimida operator va robot o‘rtasidagi aloqa qanday amalga oshiriladi? Qayta aloqa mexanizmlarini tushuntiring.
32. Ochiq va yopiq konturli boshqaruv tizimlarining farqlarini tushuntiring. Ushbu tizimlarning afzalliklarini izohlang.
33. PID boshqaruv algoritmi robot harakatini qanday boshqaradi? PID regulyatorining tarkibiy qismlarini tushuntiring.
34. Infraqizil sensorlarning ishlash prinsipi qanday? Ularning navigatsiyadagi rolini tushuntiring.
35. Encoder qurilmasi robot koordinatalarini aniqlashda qanday ishlaydi? Encoderning ahamiyatini tushuntiring.
36. Kompyuter ko‘rish texnologiyasi robotlarga qanday imkoniyatlar yaratadi? Obyektlarni aniqlash jarayonini tushuntiring.
37. Neyron tarmoqlarning robototexnikadagi o‘rni qanday? Chuqur o‘rganish algoritmlarining afzalliklarini tushuntiring.
38. ROS topic va service mexanizmlari qanday ishlaydi? Ularning farqlarini tushuntiring.
39. SLAM algoritmi yordamida xaritalash qanday amalga oshiriladi? Lokalizatsiya jarayonini tushuntiring.
40. Cloud robotics konsepsiyasi nimani anglatadi? Bulutli texnologiyalarning robototexnikadagi rolini tushuntiring.
41. Robot manipulyatorining kinematik zanjirini Denavit–Hartenberg (DH) parametrlari asosida tavsiflang. Hosil qilingan kinematik model yordamida oxirgi effektorning koordinatalarini aniqlash jarayonini tushuntiring.
42. Mobil robot uchun differensial yuritma matematik modelini hosil qiling. Robotning chiziqli va burchak tezliklari orasidagi bog‘lanishni hisoblash usullarini izohlang.
43. Manipulyator robot uchun to‘g‘ri kinematika tenglamalarini yozing. Ushbu tenglamalar asosida oxirgi effektorning fazodagi holatini aniqlash usullarini tushuntiring.
44. Robot harakati uchun chiziqli trayektoriya rejalashtirish algoritmini ishlab chiqing. Trayektoriya davomida tezlik, vaqt va koordinata parametrlarini hisoblash tartibini izohlang.
45. Ultrasonik sensor yordamida to‘siqqacha bo‘lgan masofani aniqlash algoritmini tavsiflang. Sensor orqali olingan ma’lumotlarni qayta ishlash va natijalarni tahlil qilish usullarini tushuntiring.
46. PID regulyator asosida servo motorni boshqarish modelini ishlab chiqish bosqichlarini tushuntiring. Proporsional, integral va differensial tashkil etuvchilarning tizim barqarorligiga ta’sirini izohlang.
47. ROS muhitida yangi package yaratish bosqichlarini tavsiflang. Package tarkibida oddiy publisher node dasturini ishlab chiqish jarayonini tushuntiring.
48. ROS subscriber node yordamida sensor ma’lumotlarini qabul qilish dasturini ishlab chiqing. Olingan ma’lumotlarni qayta ishlash va natijalarni tahlil qilish usullarini izohlang.
49. Gazebo simulyatsiya muhitida oddiy robot modelini yaratish boshqichlarini yozing. Robot harakatini modellashtirish va simulyatsiya natijalarini tahlil qilish tartibini tushuntiring.
50. cmd_vel komandasi yordamida mobil robotni boshqarish dasturini tuzing. Robotning chiziqli va burchak tezlik parametrlarini boshqarish mexanizmlarini izohlang.
51. OpenCV kutubxonasi yordamida tasvirdagi qirralarni aniqlash dasturini tuzing. Canny algoritmining ishlash prinsipi va natijalarini tahlil qiling.
52. HSV rang modeli asosida obyektlarni aniqlash algoritmini ishlab chiqing. Rang segmentatsiyasi natijalarini tahlil qilish va obyektlarni ajratish usullarini tushuntiring.
53. LIDAR sensor ma’lumotlari asosida xaritalash aniqligiga ta’sir qiluvchi omillarni baholang.
54. MoveIt platformasi yordamida manipulyator trayektoriyasini yaratish bosqichlarini keltiring. Robot harakatini simulyatsiya qilish va trayektoriya optimallashtirish usullarini tushuntiring.
55. URDF (Unified Robot Description Format) modeli asosida robotning bo‘g‘inlari (joint) va bog‘lanishlarini tavsiflash jarayonini izohlang.
56. Stereo kamera yordamida obyekt chuqurligini aniqlash algoritmini ishlab chiqing. Olingan natijalar asosida fazoviy masofalarni hisoblash usullarini tushuntiring.
57. Robot tizimida Wi-Fi texnologiyasi orqali ma’lumot uzatish modelini flowchart ko‘rinishida chizing. Aloqa samaradorligi va uzatish tezligini baholash mezonlarini tushuntiring.
58. Robot tizimlari uchun energiya boshqaruvi algoritmini ishlab chiqing. Energiya samaradorligini oshirish usullari va quvvat sarfini optimallashtirish mexanizmlarini izohlang.
59. IMU sensor ma’lumotlari asosida robot orientatsiyasini aniqlash algoritmini ishlab chiqing. Sensor ma’lumotlarini qayta ishlash va orientatsiyani hisoblash usullarini tushuntiring.
60. SLAM algoritmi yordamida noma’lum muhit xaritasini hosil qiling. Robot lokalizatsiyasi va xaritalash jarayonlarining o‘zaro bog‘liqligini tushuntiring.
61. Avtonom va yarim avtonom robotlarning boshqaruv tizimlarini tahlil qiling. Ularning afzallik va kamchiliklarini solishtiring.
62. G‘ildirakli va oyoqli robotlarning konstruktiv tuzilishini tahlil qiling. Qaysi muhitda qaysi robot samaraliroq ekanligini asoslang.
63. To‘g‘ri va teskari kinematika algoritmlarini tahlil qiling. Hisoblash murakkabligini solishtiring.
64. Geometrik va analitik yondashuvlarning teskari kinematikadagi samaradorligini tahlil qiling.
65. Robot harakatidagi kuch va momentlarning o‘zaro bog‘liqligini tahlil qiling. Dinamik modellarni tushuntiring.
66. Trayektoriya optimallashtirish algoritmlarini tahlil qiling. Energiya samaradorligiga ta’sirini baholang.
67. Teleoperation va avtonom boshqaruv tizimlarini taqqoslang. Qaysi holatlarda qaysi tizim samaraliroq ekanligini izohlang.
68. Ochiq va yopiq konturli boshqaruv tizimlarining ishonchliligini tahlil qiling. Ularning amaliy qo‘llanilishiga misollar keltiring.
69. Ultrasonik va infraqizil sensorlarning ishlash samaradorligini tahlil qiling. Qaysi sensorning aniqligi yuqori ekanligini asoslang.
70. Servo motor va step motorlarning ishlash xususiyatlarini tahlil qiling. Robototexnikadagi qo‘llanilishini solishtiring.
71. ROS va ROS2 platformalarining arxitekturasini tahlil qiling. Zamonaviy imkoniyatlarini solishtiring.
72. Gazebo va boshqa simulyatorlarning imkoniyatlarini tahlil qiling. Simulyatsiya aniqligini baholang.
73. OpenCV algoritmlarining obyektlarni aniqlashdagi samaradorligini tahlil qiling. Tasvir sifatining natijalarga ta’sirini tushuntiring.
74. SLAM algoritmlarining xaritalash aniqligini tahlil qiling. Gmapping algoritmining samaradorligini baholang.
75. Robotlarda kolliziya aniqlash algoritmlarining ishlash prinsiplari tahlil qiling. Xavfsizlikka ta’sirini tushuntiring.
76. Robototexnik tizimlarda sun’iy intellekt algoritmlarining samaradorligini tahlil qiling. Mashinali o‘qitishning afzalliklarini izohlang.
77. Robotlarda simsiz aloqa texnologiyalarini tahlil qiling. Wi-Fi va Bluetooth texnologiyalarining imkoniyatlarini solishtiring.
78. Robot tizimlarida kiberxavfsizlik tahdidlarini tahlil qiling. Himoya usullarini tushuntiring.
79. Biomimetik robotlarning tuzilishini tahlil qiling. Tabiiy organizmlar bilan o‘xshash tomonlarini izohlang.
80. Dron robotlarning navigatsiya va stabilizatsiya tizimlarini tahlil qiling. IMU sensorlarining rolini tushuntiring.
81. Tibbiy robotlardan foydalanish samaradorligini baholang. Jarrohlik amaliyotlarida robotlarning istiqbollarini asoslang.
82. Robototexnik tizimlarda energiya samaradorligini oshirish bo‘yicha taklif ishlab chiqing. Energiya tejamkor usullarni asoslang.
83. Mobil robot uchun optimal navigatsiya tizimini loyihalang. Sensor tanlash mezonlarini izohlang.
84. Manipulyator robot uchun yangi ushlagich (gripper) konsepsiyasini yarating. Uning funksional afzalliklarini tushuntiring.
85. ROS asosida aqlli robot tizimini ishlab chiqish konsepsiyasini taklif qiling. Tizim arxitekturasini asoslang.
86. Robototexnik tizimlarda xavfsizlik protokollarini takomillashtirish bo‘yicha loyiha ishlab chiqing. Favqulodda holatlarni boshqarish mexanizmlarini tushuntiring.
87. SLAM algoritmlarini takomillashtirish bo‘yicha yangi yondashuv taklif qiling. Xaritalash aniqligini oshirish usullarini izohlang.
88. OpenCV asosida real vaqt obyekt aniqlash tizimini loyihalang. Algoritm samaradorligini baholang.
89. Sun’iy intellekt asosidagi avtonom robot konsepsiyasini ishlab chiqing. Qaror qabul qilish mexanizmlarini asoslang.
90. Cloud robotics texnologiyasining istiqbollarini baholang. Bulutli boshqaruvning afzallik va kamchiliklarini tahlil qiling.
91. Robototexnik tizimlar uchun kiberxavfsizlik strategiyasini ishlab chiqing. Himoya algoritmlarini tushuntiring.
92. Aqlli sanoat robotlari konsepsiyasini yarating. Industry 4.0 texnologiyalari bilan integratsiyasini tushuntiring.
93. Dron robotlar uchun avtonom boshqaruv algoritmini ishlab chiqing. Parvoz xavfsizligini baholang.
94. Robototexnikada Python dasturlash tilining istiqbollarini baholang. Zamonaviy kutubxonalar imkoniyatlarini tahlil qiling.
95. Robot tizimlari uchun IoT asosidagi monitoring platformasini loyihalang. Sensor ma’lumotlarini boshqarish usullarini tushuntiring.
96. Robototexnikada matematik modellashtirishning samaradorligini baholang. Robot harakatini bashorat qilish usullarini izohlang.
97. Adaptiv boshqaruv algoritmlarini takomillashtirish bo‘yicha loyiha ishlab chiqing. Muhitga moslashish samaradorligini tushuntiring.
98. Simulyatsiya va real muhit sinovlarining natijalarini baholang. Simulyatsiyaning amaliy afzalliklarini asoslang.
99. Inson va robot o‘rtasidagi tabiiy muloqot tizimini loyihalang. Nutqni aniqlash texnologiyalarini tushuntiring.
100. Kelajak robototexnik tizimlari konsepsiyasini yarating. Sun’iy intellekt va avtonom boshqaruvning istiqbollarini baholang.
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