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Annotatsiya. Respublikamizda  hozirgi kunda ta’limda qo’llaniladigan 

innovatsion ped texnologiyalarga bo’lgan talab  ortib bormoqda. Shulardan biri dars 

jarayoniga sun’iy intelektga ega bo’lgan robotlarni qo’llash hisoblanadi.   Shu 

kungacha mamalakatimizda fanlarni o‘rgatuvchi turli xil mobil dasturlar, saytlar 

yaratilgan lekin, fanlarni innovatsion tarzda o‘rgatuvchi ped texnologik robotlar 

ishlab chiqishga yetarlicha e’tibor qaratilmagan. Bu esa o’z navbatida bolalarni dars 

jarayoniga qiziqishini oshirishga hizmat qiladi. 

Kalit so’zlar. Boshqaruv sistema, kinematik sxema, prinsipial elektr sxema, 

ped texnologiya, robototexnik tizim, mexanik qurilma, optimal algoritm. 

Kirish. Respublikamizda  hozirgi kunda ta’limga qaratilayotgan e’tibor 

ayniqsa xorijiy tillarni hamda aniq fanlarni o’rganishga bo’lgan talab ortib bormoqda. 

Buni natijasida xususiy o’quv markazlar,bog’chalar, davlat va nodavlat maktablar 

soni oshib boryapti. Tabiiyki shuni asnosida ta’limda qo’llaniladigan innovatsion ped 

texnologiyalarga bo’lgan talab ham ortib bormoqda. Shulardan biri dars jarayoniga 

sun’iy intelektga ega bo’lgan robotlarni qo’llash hisoblanadi.   Shu kungacha 

mamalakatimizda fanlarni o‘rgatuvchi turli xil mobil dasturlar, saytlar yaratilgan 

lekin, fanlarni innovatsion tarzda o‘rgatuvchi ped texnologik robotlar ishlab chiqishga 

yetarlicha e’tibor qaratilmagan. Bu jihat ilmiy ishning dolzarbligini oshiradi va 

bunday robotlar ustida ilmiy izlanishlar olib borish ta’lim sifatini oshirishga  zamin 

yaratadi. 

Tadqiqotning maqsadi taʼlim sohasida innovatsion ped texnologik robot 

ishlab chiqish, taʼlim jarayonlarini takomillashtirish hamda robototexnik tizimlarni 

qo‘llash orqali fanlarni innovatsion tarzda o‘qitish, robotning mexanik qurilmalari va 

ularning nazariy hamda amaliy tahlil qilish, robot boshqaruv tizimining optimal 

algoritmini yaratishdir. 

Robotlarning ishlash prinsiplari va uning elementlari hamda robotlarni 

boshqarish usullarini taxlil qilish, robot tuzilishining 3D ko‘rinishini hamda mexatron 

qurilmalarining kinematik sxemasini ishlab chiqish, robot boshqaruv sistemasining 

algoritmini hamda elementlarining prinsipial sxemalarini ishlab chiqish va taxlil 

qilish, robotning harakatlanuvchi zvenolarining matematik modelini ishlab chiqish, 

robot ijro qurilmalarining dasturiy taʼminotini ishlab chiqish. 
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                                 Robot boshqaruv qurilmasining algoritmi 

Ushbu algortimga e’tibor bersak, bir nechta sensorlar orqali ma’lumot qabul qilishi 

hamda uni uzatishi mumkin. Bundan tashqari robotga blutus qurilmasi orqali bog’lana 

olamiz. Bu o’z navbatida, biz istalgan mavzuni yoki ma’lumotni robot orqali 

auditoriyaga uzata olamiz. Masalan, robot adabiyot darsida she’r o’qib berishi, tarix 
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darsida esa voqealarni noananaviy tarzda aytib berishi mumkin. Gapirayotgan paytda 

ovoz sensori orqali ko’z hamda og’iz modullarini ishga tushirib, ko’zi ochilib 

yumilishini va og’iz modulini gapirishini ta’minlaydi. Ingliz tilidan og’izaki nutqini 

rivojlantirmoqchi o’quvchilar uchun robot sun’iy intelektga bog’langan bo’lib, ingliz 

tilida suhbatlasha oladi. Ushbu vazifa robotning eng asosiy xususiyati hisoblanadi. 

          Salomlashish uchun o’rnatilgan sensordan ma’lumot olinganda, o’ng qo’liga  

o’rnatilgan servo motorni ishga tushirib qo’lini ko’tara oladi hamda dasturiga 

kiritilgan “Assalomu alaykum” so’zini aytib salomlasha oladi.  

Robotga ovoz orqali buyruq berishimiz uchun unga “IMO” uyg’otish so’zi 

aytamiz. Mikrofondan kelayotgan buyruqlar orqali oldiga, orqaga, o’nga, chapga yura 

oladi. Oldiga buyrug’ini qabul qilganda 1-2-motorni ishga tushiradi. Agar robot 

oldida biror to’siq yoki chuqurlik aniqlasa, 1-motorni ishga tushiradi va robot o’ngga 

buriladi. Orqaga buyrug’ini olganda 1-2-motorni teskari harakatga keltirish natijasida 

robot orqaga harakat qiladi. Bu holatda ham, orqada to’siq va chuqurlik haqida sensor 

ma’lumot bersa, 1-motor to’xtab hamda 2-motor ishga tushib chapga burila oladi. 

Stop buyrug’i orqali barcha buyruqlarni to’xtatishimiz mumkin. 

 

2-rasm. Robotning prinsipial elektr sxemasi 
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Ushbu sxemada robot qurilmalarining elektr bog’lanishlari ko’rsatilgan. 

Robotning boshqaruv qurilmasi sifatida Mega2560 platasi qo’llanilgan.  Bu modul 52 

ta chiqish oyoqchaga, 4 ta manfiy va 3 ta 5v kuchlanish chiqishga ega. Bu oyoqchalar 

barcha  modullarga ulanadi va ularni boshqaradi.   

Og’iz va ko’z harakatini ta’minlash uchun MAX7219 matritsa modullari 

qo’llanilgan. Bu matritsa 5 ta oyoqchaga ega. Matritsaning vcc oyog’i boshqaruv 

qurilmasining 5v ga, gnd oyog’i gnd ga, matritsaning qolgan 3 ta oyog’i boshqaruv 

qurilmasining chiqish oyoqlariga ulanadi va qaysi raqamlarga ulangani dasturda 

kiritiladi. Ko’z uchun qo’llanilgan 2 ta matritsa bir xil raqamlarga ulanadi. Og’iz 

matritsasi boshqa oyoqlarga ulanadi.  

Qo’l va boshini harakatlantirish uchun 3 ta servo motorlar ishlatilgan va bu 

servo motorlar 180 gradusga harakatlana oladi. Servo motor 3 oyoqga ega. Vcc oyog’i  

boshqaruv qurilmasining 5 v oyog’iga, gnd oyog’i gnd ga, uchinchi oyog’i esa chiqish 

oyoqlaridan biriga ulanadi hamda ushbu oyoq raqamini, burilish burchagini dasturga 

kiritish orqali uni boshqarish mumkin.  

Robotga 3 ta infraqizil sensorlar qo’llanilgan. Sensorning vcc oyog’i  

boshqaruv qurilmasining 5 v oyog’iga, gnd oyog’i gnd ga, kirish oyog’i esa raqamli 

oyoqlaridan biriga ulanadi. Sensrolaridan biri robotning bosh  qismiga o’rnatiladi. 

Agar ushbu sensor biror to’siqni ya’ni qo’lni sezsa ko’z va og’iz matritsalarini ishga 

tushiradi hamda xursandlik tuyg’usini ifodalaydi. Yana bir sensor qo’lini ko’tarilish 

uchun foydalaniladi. Ya’ni robot bilan salomlashmoqchi bo’lsangiz u siz bilan qo’l 

berib so’rasha oladi. Uchinchi infraqizil sensor vazifasi, agar robot oldida biror bir 

chuqurlik bo’lsa burilishni ta’minlaydi.  

Robotning asosiy sensorlaridan yana biri bu ovoz sensori hisoblanadi. Sensor 

ovoz kuchaytirgichni oldiga o’rnatiladi va shu orqali robot tovush bilan ovoz 

matritsasini bir vaqtni o’zida parallel ravishda ishlashini ta’minlaydi.  

 

 

 

 

 

 

 

 

3-rasm. Robotning 3d ko‘rinishi hamda 
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4-rasm. Robotning kinematic sxemasi 

𝑞𝑙, 𝑞𝑟, 𝑞𝑚, 𝑞ℎ,   -bo’yin,tana, chap va o’ng  qo’llarini burilish burchagi 

𝑂𝑖  - g’ildirak markazi 

𝜃𝑖 − 𝑔′𝑖𝑙𝑑𝑖𝑟𝑎𝑘𝑛𝑖𝑛𝑔 aylanish burchagi 

X,Y,Z,-Koordinatalar o’qi 

 

5-rasm. Matlab dasturida robot bosh harakatini modelini qurish 
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Motorga kelayotgan tok impulsi harkati 

 

 

Burilish burchagini qadamlari 

 

Foydalanilgan adabiyotlar 
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