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2. | I. Fanning mazmuni

Fanning o‘gitishdan maqsad - talabalarga zamonaviy robototexnik
tizimlarning arxitekturasi, ishlash tamoyillari, tarkibiy gismlari, sensorlar,
aktuatoriar, boshqaruv bloklari, dasturlash muhiti va tillari hamda ularning
sanoat, tibbiyot, transport va maishiy sohalardagi amaliy qo‘llanilishi
bo‘yicha chuqur nazariy va amaliy bilim berish.

Fanning vazifasi - harakatlanuvchi va manipulyatsiya qiluvchi robotlarning
turlari bilan tanishtirish, sensor tizimlari, aktuatorlar va ularning boshqaruv
algoritmlarini  o‘rgatish, robotlarning modelini yaratish, harakatni
rejalashtirish (motion planning) va muhitni xaritalash (mapping) usullarini
o‘rgatish, Talabalarda modullashtirilgan fikrlash, tizimli muhandislik
yondashuvi va guruhda ishlash ko‘nikmalarini uchun kerak bo‘lgan
matematik modellar va algoritmlar haqida tushunchalarni shakllantirishdan
iborat.

IL. Asosiy nazariy qism (Ma’ruza mashg‘ulotlari)
1L.I. Fan tarkibiga quyidagi mavzular kiradi:

4-semetr
1-mavzu. Kirish. Robot va robototexnik tizimlarning magsadi va vazifalari.
Robototexnik tushunchalar. Tibbiy dasturlar.
2-mavzu.Robotlar va ularning turlari. Robotlar va ularning tuzilishlari.
Robotlaming qo‘llanilish sohalari. Harakatlanish usuliga ko‘ra robotlarning
turlari.
3-mavzu. Manipulyator robotlar. Manipulyator robotlar va ulaming
turlari. Manipulyatorlarning tarkibiy qismlari(Jointlar).
4-mavzu. Mobil robot platformalari. Mobil robot tushunchasi. Mobil
robotlarni ishlab chigish mexanizmlari
5-mavzu. Kinematika. Robotlar va robototexnik tizimlarning
kinematikalari. Kinematik o‘zgarishlar. DH matritsasi.
6-mavzu. To‘g‘ri va teskari Kkinematik o‘zgarishlar. Kinematik
tenglamalar. Geometrik va analitik yondashuvlar.
7-mavzu. Yakobian matritsasi va dinamik samaradorlik. Robot qo‘Ining
tezligi va harakat difrensial modelllari. Robotning harakatidagi kuchlar,
momentlar.
8-mavzu. Yo‘l trayektoriyalarni hosil gilish. Trayektoriya tushunchasi.
| Trayektoriya turlari. Chiziqli, egri, siklik trayektoriyalar.
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9-mavzu. Masofadan boshqaruv (ing: teleoperation). Masofadan

boshqaruv nazariyasi. Masofadan boshqaruv turlari. Boshqaruv usullari.

Master-slave usuli.

10-mavzu. Nazorat ostidagi boshqaruv tizimi. Kechikish muammolari.

Boshqaruv tizimlarining turlari. Nazorat ostidagi boshqaruv. Master-siave

boshqarish usuli.

11-mavzu. Robot tizimlar va effektorlar. Robotlar arxitekturasi va ularni

ishlab chigish. Robotlarning tashkil etilishi va arxitekturasi. Sensorlar.

Kontrollerlar. Aktuatoriar.

12-mavzu. Inson qo‘lining xususiyatlari. Inson qo‘li anatomiyasi va

harakatlasnish xususiyatlari. Ergonomik va sensorlik sezuvchanlik.

13-mavzu. To‘liq bo‘lmagan boshqariladigan tizimlar. Energiya

samaradorlik. Robot qo‘Ining muhitlarga moslashishi.

14-mavzu. Barqaror tutishning matematik modellari. Buyumlarni

ishlashning matemetik modellari. Wrench konsepsiyasi. Grasp matritsasi.
5-semestr

15-mavzu. Sensorlar va ularning ishlash tamoyillari. Sensor va ularnin

turlari. Sensorlarning ishlash tamoyillari. Sensorlarning qo‘llanish

mubhitlari.

16-mavzu: Robotlarning yuritmalari. Yuritmalar va ulaming turlari.

Servo va gadamli yuritmalar. Pnevmatik va gidravlik yuritmalar.

17-mavzu. Taktil va teginish sensorlari. Piezoelektrik sensorlar.

Kapasitor elektr sig‘imlariga asoslangan sensorlar. Qarshilik va optik

sensorlar.

18-mavzu. Sensor ma’lumotlarini qayta ishlash. Signallarga ragamli

ishlov berish. Signallarni tozalash. Signallarning axborot xususiyatlari.

19-mavzu. Sensor ma’lumotlari asosida kinematikani aniqlash,

Ma’lumotlar asosida kinematik elementiarni aniqlash. Signallarni sifati.

20-mavzu. Masofadan markaziy moslashuv tizimlar (RCC system).

Real vaqt tizimlarini ishlab chiqish. Markaziy moslashuv tizimlarini real

vaqt elementlari.

21-mavzu. Intellektual masofadan markaziy moslashuv tizimlari (IRCC

system). Intellektual tizimlar va ularmni RCC tizimlarida qo‘llash. IRCC

tizimlarini ishlash tamoyillari.

22-mavzu. Ko‘rish tizimlari (Vision Systems). Kompyuter ko‘rish.

Tasvirlarni segmentlash. OpenCv kutubxonasi.

23-mavzu. Sobel filtrlari. Tasvirlani filtrlash. Tasvirlami filtrlashda sobel

filtrlaridan foydalanish.

24-mavzu. Kompyuter ko‘rish asosida  anglash(perception).

Tasvirlardan obyektlarni aniqlash. Holatlarni aniqlash. Ko‘p kameralari

tizimlar.

25-mavzu. Avtomobil navigatsiyasi. Yo‘l chiziqlarini aniglash tizimlari.

Python dasturlash tili va OpenCV kutubxonasi.

26-mavzu. Biologik asosda robototexnika tizimlari. Harakat uslublari.

Robotlarning mexanik strukturalari. Mavjud bio-robot tizimlari.
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27-mavzu. Biorobotlarni ishlab chiqishda sensorlar va aktuatorlar.
Bio-sensorlar. Optik, akustik, taktik tizimlari. Sun’iy mushaklar, pnevmatik
vositalar.

28-mavzu. Reaktiv va ongli boshqaruv tizimlari. Reaktiv boshqaruv
tizimlari. Ongli boshqarish tizimlari orqali robotlarni ishtab chigish
nazariyalari.

28-mavzu. Robotlarning simulyatisiyalari va ko‘p  robotli
tizimlar.SLAM algoritmlari. Biologik SLAM tizimlari. Ko‘p robotli
tizimlarning tuzilishi va ishlash tamoyillari.

HI. Amaliy mashg‘ulotlar bo‘yicha ko‘rsatma va tavsiyalar
Amaliy mashg ‘ulotlar uchun quyidagi mavzular tavsiya etiladi:
4-semestr
. ROS va Ubuntu o‘rnatish (VirtualBox asosida)
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2. ROS package, node yaratish

3. IMU va LIDAR ma’lumotlarini simulyatsiya qilish

4. Gazebo da oddiy robot yaratish

5. ROS orqali harakat (cmd vel)

6. Ma’lumotlar vizualizatsiyasi

7. Movelt bilan manipulyator simulyatsiyasi

8. Manipulyatorga trajektoriya berish (virtual)

9. SLAM (Gmapping) simulyatsiyasi

10.Kamerani emulyatsiya qilish va OpenCV bilan tasvir ishlash
S-semestr

11.YOLO modelini test qilish (pretrained)

12.Sensor fusion (simulyatsiya asosida)

13.12C interfeysi emulyatsiyasi (i2c-tools)

14.SPI interfeysi emulyatsiyasi (spidev)

15.Virtual joystick bilan robot boshqaruvi

16.Gazebo orqali kamera bilan ishlash

17.ROS action server yaratish

18.Suvosti robot interfeysi (virtual)

19.Dron parvoz simulyatsiyasi (SITL + Gazebo)

20.Monitoring tizimi (Rviz + Python)

21.Multirobot aloga (2 virtual node)

1V. Mustagqil ish va mustaqil ta’lim

Mustaqil ta’lim uchun tavsiya etiladigan topshiriglar:
4-semestr

1. ROS muhitining afzalliklari va arxitekturasi haqida tahliliy tadqiqot

2. Mobil robotlar: turlari, qo‘llanilishi va kelajakdagi imkoniyatlar

I 3. SLAM texnologiyasining zamonaviy yondashuvlari
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Robot manipulyatorlarining kinematik tahlili
ROSda harakatni rejalashtirish algoritmlari (Dijkstra, A*, RRT)
Sun’iy intellekt yordamida robotni mustaqil boshqarish
YOLO va OpenCV orqali vizual aniqlash texnologiyalari
Kompyuter ko‘rishning sanoat robototexnikadagi o‘rni
9. Multirobot tizimlarda aloqa va koordinatsiya masalalar
10. UAV (dronlar) boshqaruvi: arxitektura, algoritmlar, xavfsizlik
11.  Gazebo va Rviz simulyatorlarining solishtirma tahlili
12.  Sensor fusion va uning avtonom harakatdagi roli

5-semestr
13. Robototexnikada etik masalalar va xavfsizlik yondashuvlari
14. ROS muhitida virtual loyiha yaratish bo‘yicha metodika
15. Reaktiv boshqaruv algoritmlarining tahlili va taqgqoslanishi
16.  Python dasturlash tilining robototexnika uchun mosligi
17.  ROS2 va ROSI tizimlarining texnik jihatdan farqlari
18. O‘z-o‘zini boshqaruvchi transport vositalarida robototexnika
19. Obrazni segmentatsiya va tasniflash algoritmlari
20. Robototexnika fanining rivojlanish tarixi va istigbollari
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V. Fan o‘qitilishining natijalari (shakllanadigan kompetensiyalari)
Fanni o‘zlashtirish natijasida talaba:

Talabalar Sensorlar, aktuatorlar, kontrollerlar va dasturiy interfeyslar
yordamida robot yaratish bosqichlarini tushunadi.

Manipulyatorlar, mobil robotlar va avtonom tizimlar uchun matematik
modeliar va boshqaruv algoritmlarini ishlab chiqadi;

Vizual dasturlash va kompyuter ko‘rish (OpenCV) orqali muhitdan
ma’lumot olishni o‘rganadi;

Olingan ma’lumotlarga asoslanib, robot harakatini rejalashtirish va
yo‘nalishini optimallashtirishni amalga oshiradi;

VI. Ta’lim texnologiyalari

Ma’ruzalar

Amalish ishlarni bajarish va xulosalash;

Interfaol keys-stadilar;

Blits-so‘rov;

Guruhlarda ishlash;

Taqdimotlarni qilish;

Jamoa bo‘lib ishlash va himoya qilish uchun loyihalar.

VII. Kreditlarni olish uchun talablar:

Fanga oid nazariy va uslubiy tushunchalami to‘la o‘zlashtirish, tahlil
natijalarini to‘g‘ri aks ettira olish, o‘rganilayotgan jarayonlar hagqida
mustaqil mushohada yuritish va nazorat uchun berilgan vazifa va
topshiriqlarni bajarish, oraliq va yakuniy nazorat bo‘yicha ishni topshirish.
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