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Ik dofo tokorli robot Mars vo Ay sothindo
harakot etmok iiclin yaradilmigdir. Tokarli
robota verilon torifds geyd olunur: “Tokarli
robot tabii va siini maneali orazido harokat
edo bilon sistemdir”. Sokil 1.1-do gdstorildiyi
kimi, tokorli robotun kinematik qurulusu hor iki
toraof li¢lin simmetrik strukturu alt1 tokordon
ibaratdir. Hor torofin biri-birina asas qol va iki
kinematik zoncir ilo bagli olan {i¢ tokori var.
Rover adlanan asas qol, iki qosma yerino ma-
likdir ki, onlardan birincisi arxa tokors baghdir,
ikincisi isa platformada qurasdirilir. Rover
kinematik zoncirdir, roverin ikinci qolu digar iki
tokorli iki dovrali kinematik zoncir ilo birlosdi-
rilmisdir. ikinci qosulma sistemina buger deyilir
(sokil 1.2). Ikiciyinli bonddon vo arabagiligdan
ibarat kinematik zoncir saxlama adlanir. Horo-
katli platformali mobil robotlar Rover adlanir.
Roverlor yiiklori yiiksok siiratlo nogl edo bilir vo
platformanin moévgeyini vo istiqgamotini diizgiin
sokildo oks etdirirlor. Ilk rover “Lunaxod” vo
ikinci rover iso platformaya baglanmais alt1 tokori
sistem 1idi. Bu slago lingli mexanizmdan, demp-

ferdon vo olagoedici yayindan ibarat idi.
Arabagiligin yeni mexanizmi simmetrik bag-
lanmis iki Cebisev lambda-mexanizmindon iba-

rotdir. Horakat yaradict mexanizmi kimi, iki qo-
salagmis lambda-mexanizmidon istifado olunur.
Burada mexanizmin araliq bandlori giris bandin
rolunu yerina yetirir. Araliq bandin M; vo M, ndg-
tolori diiz xott boyunca horokot etmasi ligiin zoruri
va kifayatdir ki, 3d-a=2b sorti yerina yetirilsin.

Robot ¢ex dilinda “rabota’, yani islomak ma-
nasimi oziinda ehtiva edir va harakatli va ya sta-
sionar sakilda foaliyyat gostaran monasindadir.
Onlar hazir verilmis program asasinda islori
icra edirlor. Lakin zaman keg¢dikca bu soziin ilkin
monast dayisilmis va yeni anlamda, ilk dafa
olaraq Cexiya yazicisi Jozet Karel Capek tora-
findon yazilmig elmi-fantastik asarda iglonmigdir.

Robotlarin yaranma tarixi ¢ox qadimdir. Za-
man kegdikca robotlar avtomatik islayon komakgi
maswmlarim funksiyasindan daha inkisaf edarak,
masmqayirmada an genis tatbiq olunan sonaye
maswmlarima (robotlara) cevrilmigdir. Artig bu giin
robotlardan har yerds ugurla istifads edilir.

Bu yazimin verilmasinda asas magsad tohsil-
alanlar arasinda robot texnikas: sahasino mara-
g1 artirmaq va onlarda robot texnologiyala-
rindan sarbast istifado bacarigini formalag-
dirmaqdan ibaratdir.
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D parametrinin uzunlugu 1,55a<d<3a (sokil
1.1) daxilinds doyisdirilo bilor. Eyni quruluslu
ikinci saxlama kinematik zonciri horokotli
platformanin oks torafindo y1gilmisdir. Sag vo sol
saxlamalar bir-biri ilo disli diferensial mexanizm
ilo baghdirlar (sokil 1.1). Platformanin bir torofi
maneanin Ustline qalxdigi anda, bu mexanizm
platformani yellonon oymaglar otrafinda dénmo
bucaginin yarimi qodor firladir (sokil 1.1).
Belolikla, tokorli robot alt1 tokor ilo tochiz
olunmusdur ki, onun platformasinda pastahlar,
alatlor vo ya xiisusi qurgularla islomok tigiin
manipulyator qurasdirila bilor. Maili sothdo
harokat edon rover, platformanin ifliqi voziy-
yatini saxlayir. 3D kompiiter modellogdirmadon
sonra roverlor yeriistii operatorlardan gondorilon
omrlor ilo idars olunur. Miirokkob yerdoyismalor
mosolon, yiiksok dagliga qalxmasi, roverlorin
kosmosda islomasi tliglin yeni konstruksiyalar
layiholondirilir. Golocokds iso roverlorin navi-
qasiya sistemi yaxsilagdirilacaq.

Masalo
Alt1 tokorli, paralel strukturlu C;=6, ti¢ bu-
daql1 ¢, =3 va bir horokot edon platformali B =1
roveri yaradin (sokil 1.1). Hor miistoqil konturun
sol vo sag qurasdirmalarinda horokotliliyinin
parametri {A }3=3 (sokil 1.1). Sol vo sag
qurasdirmalarda birhorokotli kinematik ciitlorin

sayt P;=30. Qurasdirmanm iki kinematik zonciri
diferensial disli mexanizm ilo birlogdirilir. Paralel
rover liglin miharriklorin saymi tapin. Homginin
rover platformasinin mdvqgeyini va istiqgamatini
toyin edin.

ilk ndovbodo, miistogil konturlarin sayini
hesablayiriq:

L=C-B=c¢+tc¢,-B=6+3-1=28

Professor ©Olizadonin struktur formulundan
istifado edorak, paralel tokorli roverin miihor-
riklorinin sayini hesablayiriq:

5
M:ZfPffh(CfB):Plfh(clJrcbe):
f=1

=30-3(6+3-1)=6

Horokat tonliyindon istifado edorak, rover
platformasinin yerdoyismo ndvlorinin sayini
hesablayiriq:

m=A+(1+d-D)¢g=6+(1+2-3)=6

Bu iisul ilo gokil 1-do gostorilmis tokarli rove-
rin mexanizminin struktur sintezi mosalosi hall
olunur. Ikiqat lambda-arabagiliq, yay vo amorti-
zatorlarin istifadosi yliksok stiratli roverlor {igiin
yaxst hoalldir.
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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.

P.Anuszane
CTpyKTypa KOJECHBIX po00TOB

Pe3iome
Bnepesvie 6 smoii cmamve 6Ovina onpedenena
CMPYKMYypa KOJNeCHbIX poOOmMo8 U 68blOGUH)MbL
yenuvle uodeu. Ilpunumas 6o enumauue 603-
pacm  mexHuxu, ynpasieHue pooomamu, Mol
npeocmasniem HawuM dumamenim uoeu u
MBICTIU 8CEMUPHO U3BECHO20 YUEHOZ2O.

KOREYA INSAN RESURSLARI INKISAFI XiDMOTININ
NUMAYONDOLORI TOROFINDON HAZIRLANMIS
KURIKULUMLARIN TOQDIMATI
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Bu yaxinlarda Tohsil Nazirliyi yaninda Peso
Tohsili {izro Dévlat Agentliyindo Tohsil Institutunun
vo Koreya Insan Resurslar1 inkisafi Xidmotinin nii-
mayondoloari ilo ndvbati goriis kegirilib.

Goriisiin osas mogsadi Azarbaycan vo Koreya hoku-
maotlori arasindaki razilagsmaya uygun olaraq, Sonaye vo
Innovasiyalar {izro Baki Dovlot Peso Tohsil Markozinin
bazasinda Koreya tohsil standartlari osasinda yara-
dilacaq Peso Tohsil Morkazi layihasi ¢argivasindo todris
olunmasi nozords tutulan 8 ixtisas (elektronika, elektrik,

avtomatlasdirma, avtomobil, tikinti, sonaye vo qurasdirma, IKT, mexanika) iizro hazirlannus tohsil
programlarmin (kurikulumlarin) vo todris vasaitlorinin togdimati vo miizakiralorin aparilmasi olub.
Koreyali ekspertlor tohsil programlar1 (kurikulumlar) vo todris vosaitlori barado genis molumat

verarak, saristoys asaslanan kurikulumlarin 80%-nin tacriibays uygun tortib edildiyini bildiriblor.
Homginin gorlisdo layiho ¢orgivasinds tohsil proqramlarindan istifado edocok ixtisash kadrlarin
calb edilmasi, tolimlondirilmasi vo hazirligir mosalalorine dair fikir miibadilosi aparilib. Togdim
olunan kurikulumlar vo todris modullar1 Peso Tohsili iizro Dovlot Agentliyinin niimayandalori
torofindon miisbat doyarlondirilib va onlarin totbiqinin pesa tohsilinin, eloco do tohsilalanlarin bilik
vo bacariqlarinin inkisaf etdirilmasi istigamatindo xiisusi dnom kosb edocoyi vurgulanib.



