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İ
lk dәfә tәkәrli robot Mars vә Ay sәthindә
hәrәkәt etmәk üçün yaradılmışdır. Tәkәrli
robota verilәn tәrifdә qeyd olunur: “Tәkәrli
robot tәbii vә süni maneәli әrazidә hәrәkәt

edә bilәn sistemdir”. Şәkil 1.1-dә göstәrildiyi
kimi, tәkәrli robotun kinematik quruluşu hәr iki
tәrәf üçün simmetrik strukturu altı tәkәrdәn
ibarәtdir. Hәr tәrәfin biri-birinә әsas qol vә iki
kinematik zәncir ilә bağlı olan üç tәkәri var.
Rover adla nan әsas qol, iki qoşma yerinә ma -
likdir ki, onlardan birincisi arxa tәkәrә bağlıdır,
ikincisi isә platformada quraşdırılır. Rover
kinematik zәn cirdir, roverin ikinci qolu digәr iki
tәkәrli iki dövrәli kine matik zәncir ilә birlәş di -
rilmişdir. İkinci qoşulma siste minә buqer deyilir
(şәkil 1.2). İkiçiyinli bәnddәn vә arabaçılıqdan
ibarәt kinematik zәncir saxlama adlan ır. Hәrә -
kәtli platformalı mobil robotlar Rover adlanır.
Roverlәr yüklәri yüksәk sürәtlә nәql edә bilir vә
platformanın mövqeyini vә istiqamәtini düzgün
şәkil dә әks etdirirlәr. İlk ro ver “Luna xod” vә
ikinci rover isә plat formaya bağ lanmış altı tә kәri
sistem idi. Bu әlaqә lingli mexa nizm dәn, dem p -
fer dәn vә әla qәedici ya yın dan ibarәt idi.     

Arabaçılığın yeni mexanizmi simmetrik bağ -
lanmış iki Çebışev lambda-mexanizmindәn iba -

rәtdir. Hәrәkәt yaradıcı mexanizmi kimi, iki qo -
şa laşmış lambda-mexanizmidәn istifadә olu nur.
Burada mexanizmin aralıq bәndlәri giriş bәndin
ro lunu yerinә yetirir. Aralıq bәndin M1 vә M2 nöq -
tәlәri düz  xәtt boyunca hәrәkәt etmәsi üçün zә ruri
vә kifayәtdir ki, 3d-a=2b şәrti yerinә ye tirilsin.

Robot çex dilindә “rabota”, yәni işlәmәk mә -
na sı nı özündә ehtiva edir vә hәrәkәtli vә ya sta -
sio nar şәkildә fәaliyyәt göstәrәn mәna sın dadır.
On lar hazır verilmiş proqram әsasında işlәri
icra edir lәr. Lakin zaman keçdikcә bu sözün ilkin
mә nası dәyişilmiş vә yeni anlamda, ilk dәfә
olaraq Çexiya yazıçısı Jozet Karel Çapek tәrә -
findәn yazılmış elmi-fantastik әsәrdә işlәn mişdir.

Robotların yaranma tarixi çox qәdimdir. Za -
man keçdikcә robotlar avtomatik işlәyәn kömәk çi
maşınların funksiyasından daha inkişaf edәrәk,
maşınqayırmada әn geniş tәtbiq olunan sәnaye
maşınlarına (robotlara) çevrilmişdir. Artıq bu gün
robotlardan hәr yerdә uğurla istifadә edilir.

Bu yazının verilmәsindә әsas mәqsәd tәhsi l -
alanlar arasında robot texnikası sahәsinә mara -
ğı artırmaq vә onlarda robot texnolo giya la -
rından sәrbәst istifadә bacarığını formalaş -
dırmaqdan ibarәtdir.

TƏKƏRLİ ROBOTLARIN QURULUŞU

Rasim Əlizadә,
Azәrbaycan Texniki Universitetinin Maşın vә mexanizmlәr

nәzәriyyәsi kafedrasının müdiri, texniki elmlәr doktoru, professor
E-mail: alizada_rasim@hotmail.com, rasimalizade@iyte.edu.tr

Açar sözlәr: texniki robot, kinematik zәncir, rover, struktur sintezi, mühәrrik, 
diferensial mexa nizm.

Ключевые слова: технический робот, кинематикческая цепь, ровер, структурный синтез,
двигатель,дифференциальный механизм.

Key words: technical robot, kinematic chain, rover, structural synthesis, engine, differential
mechanism.

Peşә tәhsili vә insan kapitalı. Cild 1, №1, 2018, s.79-81



80

D parametrinin uzunluğu 1,55a≤d≤3a (şәkil
1.1) daxilindә dәyişdirilә bilәr. Eyni quruluşlu
ikinci saxlama kinematik zәnciri hәrәkәtli
platformanın әks tәrәfindә yığılmışdır. Sağ vә sol
saxlamalar bir-biri ilә dişli diferensial mexa nizm
ilә bağlıdırlar (şәkil 1.1). Platformanın bir tәrәfi
maneәnin üstünә qalxdığı anda, bu me xanizm
platformanı yellәnәn oymaqlar әtrafında dönmә
bucağının yarımı qәdәr fırladır (şәkil 1.1).
Belәliklә, tәkәrli robot altı tәkәr ilә tәchiz
olunmuşdur ki, onun platformasında pәstahlar,
alәtlәr vә ya xüsusi qurğularla işlәmәk üçün
manipulyator quraşdırıla bilәr. Maili sәthdә
hәrәkәt edәn rover, platformanın üfüqi vәziy -
yәtini saxlayır. 3D kompüter model lәş dirmәdәn
sonra roverlәr yerüstü opera torlardan göndәrilәn
әmrlәr ilә idarә olunur. Mürәkkәb yerdәyişmәlәr
mәsәlәn, yüksәk dağlığa qalx ması, roverlәrin
kosmosda işlәmәsi üçün yeni konstruksiyalar
layihәlәndirilir. Gәlәcәkdә isә roverlәrin navi -
qasiya sistemi yaxşılaşdırılacaq.

Mәsәlә
Altı tәkәrli,  paralel strukturlu C1=6, üç bu -

daqlı cb=3 vә bir hәrәkәt edәn platformalı  B = 1
roveri yaradın (şәkil 1.1). Hәr müstәqil kon turun
sol vә sağ quraşdırmalarında hәrә kәtliliyinin
parametri {λk }1

8=3  (şәkil 1.1). Sol vә sağ
quraşdırmalarda birhәrәkәtli kine matik cütlәrin

sayı P1=30. Quraşdırmanın iki kinematik zәnciri
diferensial dişli mexanizm ilә birlәşdirilir. Para lel
rover üçün mü hәrriklәrin sayını tapın. Hәmçinin
rover plat formasının mövqeyini vә istiqamәtini
tәyin edin.

İlk növbәdә, müstәqil konturların sayını
hesablayırıq:

L = C – B = cl + cb – B = 6 + 3 – 1 = 8
Professor Əlizadәnin struktur formulundan

istifadә edәrәk, paralel tәkәrli roverin mühәr -
riklәrinin sayını hesablayırıq:

Hәrәkәt tәnliyindәn istifadә edәrәk, rover
platformasının yerdәyişmә növlәrinin sayını
hesablayırıq:

m = λ + (1 + dl – D) cl = 6 + (1 + 2– 3) = 6      
Bu üsul ilә şәkil 1-dә göstәrilmiş tәkәrli ro ve -

rin mexanizminin struktur sintezi mәsәlәsi hәll
olu  nur. İkiqat lambda-arabaçılıq, yay vә amor ti -
za  torların istifadәsi yüksәk sürәtli roverlәr üçün
yaxşı hәlldir.

Şәkil 1. 
Roker-buqer mexanizminin kine ma tik sxemi
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R.Alizade   
The structure of wheeled robots

Summary
For the first time in this article, the structure

of wheeled robots was determined and valuable
ideas were put forward. Taking into account the
fact that our technology is an age of robotics, we
offer our readers the ideas of a world-famous
scientist.

Р.Ализаде
Cтруктура  колесных роботов                                 

Резюме
Впервые в этой статье была определена

структура  колесных роботов и выдвинуты
цен ные  идеи.  Принимая  во внимание  воз -
раст  техники, управление роботами, мы
пред  с тавляем нашим читателям идеи и
мысли всемирно известного ученого.

KOREYA İNSAN RESURSLARI İNKİŞAFI XİDMƏTİNİN 
NÜMAYƏNDƏLƏRİ TƏRƏFİNDƏN HAZIRLANMIŞ 

KURİKULUMLARIN TƏQDİMATI

Bu yaxınlarda Tәhsil Nazirliyi ya nında Peşә
Tәhsili üzrә Dövlәt Agent liyindә Tәhsil İnsti tutunun
vә Ko re ya İnsan Resursları İnkişafı Xid mәtinin nü -
ma yәn dәlәri ilә növbәti görüş ke çirilib.

Görüşün әsas mәq sәdi Azәr baycan vә Koreya hö ku -
mәt lәri arasındakı ra zılaşmaya uyğun olaraq, Sә naye vә
İnno vasiyalar üzrә Bakı Dövlәt Peşә Tәh sil Mәrkә zinin
bazasında Koreya tәhsil stan dartları әsasında yara -
dılacaq Peşә Tәhsil Mәr kәzi layihәsi çәr çivәsindә tәdris
olun ması nәzәrdә tutu lan 8 ixtisas (elektronika, elektrik,

avto matlaşdırma, avtomobil, tikinti, sәnaye vә quraşdırma, İKT, mexanika) üzrә hazırlanmış tәhsil
proqramlarının (kurikulumların) vә tәdris vәsaitlәrinin tәqdimatı vә müzakirәlәrin aparılması olub.

Koreyalı ekspertlәr tәhsil proqramları (kurikulumlar) vә tәdris vәsaitlәri barәdә geniş mәlumat
verәrәk, sәriştәyә әsaslanan kurikulumların 80%-nin tәcrübәyә uyğun tәrtib edildiyini bildiriblәr.
Hәmçinin görüşdә layihә çәrçivәsindә tәhsil proqramlarından istifadә edәcәk ixtisaslı kadrların
cәlb edilmәsi, tәlimlәndirilmәsi vә hazırlığı mәsәlәlәrinә dair fikir mübadilәsi aparılıb. Tәqdim
olu nan kurikulumlar vә tәdris modulları Peşә Tәhsili üzrә Dövlәt Agentliyinin nümayәndәlәri
tәrәfindәn müsbәt dәyәrlәndirilib vә onların tәtbiqinin peşә tәhsilinin, elәcә dә tәhsilalanların bilik
vә bacarıqlarının inkişaf etdirilmәsi istiqamәtindә xüsusi önәm kәsb edәcәyi vurğulanıb.
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