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Annotatsiya: Ushbu magolada sanoat manipulyatori, gisqacha tarixi, tasnifi,
go‘llanilishi va dizayn jarayoni hagida to‘lig ma'lumot berilgan. Dizaynerlar, muhandislar va
tadgigotchilar uchun turli xil sanoat manipulyatorlari va muhandislik kompaniyalari
tomonidan qo‘llaniladigan qo‘llaniladigan kodlar, shuningdek, loyihalash jarayonida
e'tiborga olinishi kerak bo‘lgan asosiy omillar bilan tanishish juda muhimdir. Ushbu magola
joriy manipulyator dizaynini optimallashtirish va yangi dizaynlarni taklif gilish uchun sanoat
manipulyatorlari hagida asosiy tushunchani beradi. Dizaynni optimallashtirish va qurish
uchun dizayn bilan bog‘liq turli xil xatolar va bizni mos dizaynga olib keladigan kodlarni
tushunish kerak. Ushbu xato turlari va kodlari ushbu hujjatda batafsil tavsiflangan.

Kalit so‘zlar: Sanoat manipulyatori, dizayn jarayoni, funktsional printsipi, robotik
manipulyator, vizual servo.

Sanoat manipulyatori - bu sanoat mahsulot liniyasidagi operatorlarga yordam berish
uchun murakkab va qiyin vazifalarni, harakatlarni va aylanishlarni bajaradigan po‘latdan
yasalgan gattiq mashina go‘li. Tizim inson operatori tomonidan boshqgariladi va ob'ektni
ko‘tarish, tushirish, aylantirish yoki tashish uchun mashinaning aniq va samarali
harakatlanishini ta'minlaydi. Mijozlarning goniqishi birinchi navbatda xodimning tajribasi
bilan belgilanadi. Noto‘g‘ri yig‘ish yoki uzog vaqt davomida noqulay muhitda ishlash
xodimlarning mahsuldorligi va xavfsizligiga ta'sir giladi, bu esa inson xatosi va past
mahsuldorlikka olib kelishi mumkin. Ragamli yig‘ish simulyatsiyasi bu muammoni
boshidanoq oldini olishning eng kuchli usullaridan biridir.

Ushbu asrda texnologiya va iqgtisodiy o‘sishning globallashuvi va kuchayishi bilan

ishlab chigaruvchilar va ommaviy ishlab chigarishga ega sanoat kompaniyalari doimo
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mijozlarning eng xilma-xil murakkab talablarini ishlab chigarishga majbur. Bu ishchilarni
katta ish bosimiga duchor qildi va kerakli mahsuldorlikka erishishga tosqinlik gildi. Shuning
uchun ishlab chigaruvchi ko‘pincha quyida keltirilgan to‘siglarga duch keladi:

o Mahsulot ishchilar uchun go‘lda harakat gilish uchun juda og‘ir

o Ob'ektni ishchi uchun qulay yoki tez erisha olmaydigan juda aniq joyga keltirish

o Ishchi mahsulotni go‘lda ko‘chirish xavfi ostida.

o Ishlab chigarishdagi ishni butun mahsulot gatorini buzmasdan samarali bajarish
giyin.

Manipulyatorlar tuzilishi, funktsional printsipi, yuk ko‘tarish gobiliyati, ish maydoni
va boshgalar kabi turli xil xususiyatlarga ko‘ra har xil tasniflangan. Birog, sanoat
manipulyatorlarining har xil turlari hagida gapirishdan oldin, bo‘g‘inlar hagida xabardor
bo‘lish kerak. Birgalikda ikkita havola mavjud. Birinchisi, sobit asl manba ramkasi. Ikkinchi
mos yozuvlar tizimi statsionar emas va uning konfiguratsiyasini belgilaydigan go‘shma
pozitsiyaning funktsiyasi sifatida birinchi mos yozuvlar tizimiga nisbatan siljiydi.

Bir tomondan, manipulyatorlar turli sohalarning innovatsiyalarida keng rol o‘ynaydi
va ishlab chigaruvchilar va xizmat ko‘rsatuvchi provayderlarga o‘z ish jarayonlarini
rivojlantirish va takomillashtirish, ishchilarni mamnun gilish va ish joyidagi xavf va xavflarni
sezilarli darajada kamaytirishga yordam beradi. Boshga tomondan, manipulyatorlarning
tuzilishi, harakati, chidamliligi va aniglik xususiyatlariga ko‘ra ko‘plab variantlari mavjud.
Demak, sanoat manipulyatorlarini qo‘llash ishlab chigarish kompaniyalarining mahsulot
gatorlaridan tibbiyot fanlarigacha va aerokosmikdan biotexnologik laboratoriyalargacha
bo‘lgan keng maydonni gamrab oladi. Quyida sanoat manipulyatorlarining bir gator
go‘llanilishi keltirilgan:

Avtomobil sanoati: Sanoat manipulyatorlari avtomobil sanoatida boshq payvandlash,
nugta payvandlash, materiallarga ishlov berish, bo‘yash, yig‘ish va boshgalar uchun
ishlatiladi.

Tibbiyotda go‘llanilishi: Tibbiyotda robotlardan foydalanish fagat 30 yil oldin
kuzatilishi mumkin. Jarrohlikda robotlardan foydalanish quyidagi magsadlarga xizmat gilish
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uchun evolyutsiya zaruratidan kelib chigadi: serjantning virtual mavjudligi va prognoz
gilinadigan va samarali ishlash natijalari.

1985 yilda PUMA 200 birinchi bo‘lib oddiy bemorga go‘llanilgan (Ghezzi & Corleta,
2016).

Aerokosmik: Sanoat va tibbiy robototexnika sohasida vizual servo, ya'ni robot end-
effektori joylashuvini kuzatish uchun bir yoki bir nechta kameralar va kompyuter ko‘rish
tizimidan foydalanish odatiy holga aylanmogda. Ushbu mavzu aerokosmik sanoatiga
kameralar va ramka tutgichlarini loyihalash jarayonlarida o‘tishga tayyor ko‘rinadi (Ferrara
va Scattolini, 2004).

Muhandislikda dizayn tsikli - bu muammolarni hal qilishda dizayn guruhini
boshgaradigan bosgichlarning kombinatsiyasi. Dizayn jarayoni dinamik bo‘lib, biz ishonchli
dizaynga erishish uchun jarayonni kerak bo‘lganda ko‘p marta takrorlashni, nosozliklarni
bartaraf etish va dizaynning hayotiy muqobil variantlarga erishish uchun yangi
imkoniyatlarni o‘rganish davomida tsikl bo‘ylab o‘zgarishlar Kiritishimizni ko‘rsatadi.
Aslida, ushbu jarayon va bosgichlar ko‘rsatilgan barcha muhandislik dizaynlari uchun
kuzatilgan.

Manipulyatsiya tizimining ishlashi paytida har ganday komponentning ishdan chigishi
tashvishga sabab bo‘ladi. Qo‘shma qo‘zg‘alishning ishdan chiqishi va strukturaviy buzilish
bu tashvishlarning manbalari hisoblanadi. Sanoat robotlari va manipulyatorlar ishlab
chigarish hududining ergonomikasini yaxshilagan bo‘lsa-da, sanoat robotlari va
manipulyatorlari xavfli ish muhitini yaratishi va xodimlarga shikast etkazishi qo‘rquvi
mavjud.

Standartlar - bu ishlab chigaruvchilar, iste'molchilar, investorlar, kasaba uyushmalari
va hokimiyatlar kabi o°zlari o‘zida mujassam etgan sub'ektlarning kutishlarini tushunadigan,
o‘zlarining alohida bo‘limida (Haluszka & Mansour) malaka va ko‘nikmalarga ega bo‘lgan
shaxslarning umumiy aqli va tajribasi. Agar mahsulot yoki ishlab chigaruvchi kompaniya
milliy standartlar yoki xalgaro 10S standartlari bo‘yicha sertifikatlangan bo‘lsa,
iste'molchilar mahsulotning muayyan xavfsizlik va sifat standartlarini hisobga olgan holda

eng yaxshi tarzda ishlab chigarilganiga ishonch hosil gilishlari mumkin. Har bir global tan

www.pedagoglar.org 43-to’plam 1-gism May 2025

145


http://www.pedagoglar.org/

Ta'limda ragamli texnologiyalarni tadbiq etishning zamonaviy tendensiyalari va rivojlanish omillari

olingan standart o‘z goidasiga ega va ma'lum bir mavzuga garatilgan, shuning uchun har bir
standart boshga ragamga ega.

Xulosa qilib aytadigan bo‘lsak, sanoat manipulyatorlarining ishlab chigarish sanoatiga
go‘shgan hissasi texnologiyani rivojlantirish, ergonomikani go‘llash va xodimlarning
mamnunligi nuqgtai nazaridan sezilarli bo‘ldi. Bir vaqtning o‘zida ishlab chiqgarish liniyasida
xavfsizlik, murakkab vazifalarni o‘z zimmasiga olish, ergonomikani go‘llashdan ommaviy
ishlab chigarish va xodimlarni gondirishgacha bo‘lgan turli talablarni bajarish. Turli
sohalarda sanoat manipulyatori uchun yangi ilovalarga qaramasdan, ilg‘or va
optimallashtirilgan dizaynga ega sanoat manipulyatorlari egilish yuki, buralish, strukturaviy
barqgarorlik va dinamik samaradorlik to‘siglarini engish uchun butun dunyoda keng
go‘llaniladi.

ISO va turli muhandislik kompaniyalari sanoat manipulyatorlari uchun kodlar va
standartlarni ishlab chiqgdilar, ular bir tomondan dizaynerlarga yordam beradi va boshqaradi,
boshga tomondan foydalanuvchilar va operatorlarning xavfsizligini ta'minlaydi. Sanoat
manipulyatorlari uchun yangi dizaynni o‘ylab topish juda giyin, ammo hali ham ko‘plab
simulyatsiya turlarini amalga oshiradigan ko‘plab dasturlar mavjud. Bular muhandislarga
joriy dizaynni va uning samaradorligini optimallashtirishga yordam beradi, shuningdek,
ushbu simulyatsiyalar va ergonomikani go‘llash muhandislarga sanoat manipulyatorlari
uchun yangi mumkin bo‘lgan dizaynlarni olishga yordam beradi.
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