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ANNOTATSIYA

Maqolada yerning ifloslanishi yordamida “Axlat yig’uvchi robot”lar yordamida yo’llarga
tashlanadigan barcha axlatlarni tozalashi, bu robot metal asosda quriladi va batareya bilan
quvvatlanadi va tasvirni gayta ishlash bo’yicha chigindilarni ajratish uchun kuzatuv kamerasini
0’z ichiga oladi. Robotda to’siglarni aniglash uchun datchik bo’ladi va shuning uchun yaxshi
yo’l gat’iyatiga ega. Ushbu quriluvchi robotlarning texnik xususiyati va imokoniyatlari bayon
etilgan

Kalit so‘zlar: Tasvirga ishlov berish, Raspberry Pi, Qayta ishlash, Robot, Ultratovushli
datchik.

ABSTRACT

The article uses land pollution to clean up all the garbage that is dumped on the roads
using "Garbage Robots", which are built on a metal base and powered by batteries, and include a
surveillance camera for image processing to separate the waste. The robot has a datchik to detect
obstacles and therefore has good road stability. The technical features and capabilities of these
building robots are described
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AHHOTALIUSA

B cratbe 3arps3HEHHE 3€MeNb HUCIOJB3yeTCsS JUIsl OYUCTKM BCEro Mycopa,
cOpacpIBaeMOro Ha J0porax, ¢ Mmomomplo «MyCOpPHBIX POOOTOBY», KOTOpBIE TOCTPOCHBI Ha
METAUTMYECKOH OCHOBE M pabOTaIOT OT aKKyMYISITOPOB, a TaKKe BKIIIOYAIOT B ceOs Kamepy
HaOmroeHus U1l 00paboTKU M300pakeHUH i pasfeneHus mycopa. PoOoT mmeer naTumk
oOHapyXeHHs MpensTCTBUH M MOo3TOMy 00JajaeT Xopoledl ycTONYMBOCTBIO Ha JOpOTe.
OnucaHbl TEXHUYECKHE 0COOEHHOCTH U BO3MOYKHOCTHU JaHHBIX CTPOUTEIBHBIX POOOTOB.

KuaroueBbie cioBa: oOpaboTka wuzoOpaxenuii, Raspberry Pi, mepepabotka, po0orT,

yIbTPa3BYKOBOW JAaTUHK.
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“Toza axlat qutilar” O‘zbekistondagi unga bo'lgan ehtiyoj hali amalga oshmagan
orzudir. Yer ifloslanishi, aynigsa, shaharlarda, do‘konlarda va hatto temir yo‘l vokzallari va
aeroportlar kabi joylarda duch kelayotgan asosiy muammolardan biridir. Axlatlarni tozalaydigan
sanitariya xodimlari turli teri kasalliklari va sog'liq bilan bog'liq muammolarga duch kelishadi.
Shunday qilib, bu go'lda ishchilar ish muvaffagiyatsizlikka uchramasligi uchun o'z navbatida
ishchilar tomonidan boshgarilishi mumkin bo'lgan robot bilan almashtirilishi kerak.

Axlatni avtomatik ravishda chiziq orqgali yig’adigan tizimda. Buning uchun biz mashina
o’rganish va Bluetooth modulidan foydalanib, anig yo’lni bosib o’tish uchun maydonni
loyihalashtirmogdamiz. Mashinani statsionar chigindilarni yig’ish uchun robot yuziga buyruq
beradigan dasturiy ta’minot boshgarishi mumkin. Bundan tashqari, robotni berilgan buyruqga
muvofiq axlatni yig’ish uchun giladigan ovozli buyrug bilan boshgarish xususiyatiga ega.
Topilmalar: Biz bir nechta funktsiyalarni bajara oladigan yarim avtonom axlat yig’uvchi robotni
ishlab chiqdik. Ushbu robot bitta robot qo’liga ega bo’lib, unda u axlatni terib, robotga
bog’langan asosiy savatchaga targatishi mumkin. Robotga go’yilgan kamera administratorga
axlat yig’ish bilan birga robotni masofadan turib kuzatishga yordam beradi. Prototip elektron
mexanizmga ega bo’lib, u orgali robot uni to’plagan axlatni dispetcherlik punktiga targatishi
mumkin. Ushbu robot operatsiyani yakunlash uchun yoqilg‘i va elektr energiyasi talab
qilinmaydigan akkumulyatorlarni o‘rnatgan.

Mavjud tizimda ular yaqinlik datchiklaridan foydalanishni magsadimizni amalga oshirish
uchun kompyuter ko’rish bilan birlashtirdilar. Robotning shassisiga o‘rnatilgan kamera yaqinlik
datchiki tomonidan ob’ekt aniqlanmaguncha faol bo‘lib qolmogda. Obyekt aniglangach, kamera
bitta tasvirni qo’lga kiritadi va uni axlat yoki axlatsiz deb aniglash uchun tasvirga ishlov berish
klassifikatsiyasi uchun serverga yuboradi. Ushbu usulning afzalligi shundaki, jonli video
to’plamning har bir ramkasida ishlov berishning uzluksiz bajarilishidan ko’ra, ko’p vaqgt, xotira
va quvvat bitta rasmda ishlov berish orqgali saglanadi. Shunday qilib, biz past sonli
protsessorlardan foydalanib, ushbu magsadni hal gila olamiz va shuning uchun uskuna narxi
sezilarli darajada kamayadi. Tasvirni klassifikatsiyalash uchun biz ikkita yondashuvdan
foydalanishimiz mumkin: A. Robot protsessorining o’zida tasvirni gayta ishlashni amalga
oshirish: Buning uchun robotning tanasida o’rtacha narx protsessori bo’lishi kerak bo’ladi. Ishlab
chigarishda biroz kechikish bo’lishi mumkin, chunki protsessor uncha yugori bo’lmaydi. Ammo
aynan shu sabab tufayli xarajat kamroq bo‘ladi. B. Markaziy serverda bir nechta robotlardan
rasmlarni yuboring: Markaziy server yugori sonli protsessordan foydalanadi, robot protsessorlari
esa nihoyatda past son bo’lishi mumkin. Robotlar oddiygina rasmlarni qo’lga Kiritib, simsiz

serverga jo’natadi.
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2.2 Robot Axlat yig’ish tizimi motorlarga ulangan ARM to’plamidan iborat. Mexanizm
transport vositasi operatsiyasining butunlay amal gilmaydi va fagat oldindan belgilangan shart-
sharoitlar to‘plami uchun aylanadi. Mexanizmning asosiy maqsadi sharbat kartonlari, ezilgan
gog’ozlar va balandligi 5 dan 10 sm gacha bo’lgan barcha yorug’lik buyumlariga o’xshash
0’lchamdagi axlatni yig’ishdir. Mexanizm bazaning old tomoniga tegishli er usti tozalanishi bilan
o’rnatiladi. Datchik to’signi aniglaganda, tasvirga ishlov berish obyektni axlat yoki har ganday
tirik 34rganism deb turkumlash uchun ishlatiladi. Obyektni aniglash hayvonlarning xavfsizligi
uchun maxsus ishlatiladi, shunda ular zarar ko’rmaydi. Axlatni terib, mexanizmning orgasiga
go’yilgan xandaqga tushadi. Robot axlatni xandagdagi ma’lum balandlikka yetguncha yig’ishda
davom etmoqda. Xandaq to’ldirilgandan so’ng yig’ilgan axlat tanlangan joyga tashiladi.

Robot har ganday quruglik teraktida sayr qilishi mumkin va batareyada ishlaydi.
Chigindilarni tashlash uchun tijorat zanglamaydigan chigindilar qozonlaridan foydalaniladi.
Bundan tashqari, u sayohat gilish yo’lida singdirish uchun pastki gismida 34ptic34on bo’ladi.
Robotning harakatini Python dasturlash va Raspberry Pi 3b+ boshgaradi. Robot platformasi sillig
harakat uchun 24v DC mo’ljallangan motor va kauchuk g’ildiraklar tomonidan boshqariladi. Bot
tasvirni gayta ishlash yordamida turli chigindilar qutisida bio va bio bo’Imagan degradatsiyaga
uchragan chigindilarni alohida ajratishga o’rgatiladi. Nozik uzoq masofali ultratovushli masofa
datchiklari robotning avtonom tarzda aylanib yurishi uchun atrofdagi to’siglardan masofani
bilish uchun ishlatilishi mumkin. Robotning to’g’ri joylashuvini olish uchun kemadagi GPS
modulidan foydalanish mumkin. Bu joylashgan joyni oldindan saqlanadigan asosiy axlat qutisini
topishga yordam beradi. Ushbu robotlar chigindilar qutisidagi chigindilar migdorini aytish uchun
yaginlik datchiki bilan birga yuk hujayrasiga ega bo’lishi mumkin.

komponentlar:

1. Raspberry Pi 3b+:

Raspberry Pi 3 Model B+ Raspberry Pi 3 oralig’idagi eng so’nggi mahsulot bo’lib,
alohida PoE HAT orqali 1.4GHz, ikki bandli 2.4GHz va 5GHz simsiz LAN, Bluetooth 4.2/BLE,
tezroq Ethernet va PoE qobiliyati bilan ishlaydigan 64 bitli to’rtlik asosiy protsessor bilan
maqtanadi. Raspberry Pi — bu arzon narxdagi, kredit karta o’lchamidagi kompyuter bo’lib, u
kompyuter monitoriga yoki televizorga qo’shiladi, standart klaviatura va sichgonchadan
foydalanadi. Bu har xil yoshdagi odamlarga hisoblashni tadgiq qilish, Scratch va Python kabi

tillarda dasturlashni o’rganish imkonini beruvchi qobiliyatli kichkina qurilma.
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2. Ultratovushli datchik:
ultratovush datchiki ultratovush to’lginlar yordamida masofani o’lchaydi. Datchikli bosh
ultratovush to’lgin chigaradi va to’lginni magsaddan gaytarib oladi. Shunday qilib, magsadgacha
bo’lgan masofani emissiya va gabul gilish o’rtasidagi vaqtni o’lchash orgali 0’lchash mumkin.
Shunday gilib, botning yo’lida duch keladigan to’signi aniglashda juda samarali.
MasofaL=1/2xTxC

3. ADC ADS1115 Moduli:

ADS1115 o’zining 12C aloga avtobusi yordamida Raspberry Pi bilan foydalanish oson
bo’lgan ragamli konverterlarga ajoyib analogdir. ADS1115 4 kanalli yuqori aniglikdagi 16-bit
ADC. Bu 2/3x dan 16x gacha bo’lgan dasturli daromadga ega, shuning uchun siz Kichik

signallarni kuchaytirishingiz va ularni yuqori aniglik bilan o’gishingiz mumkin.

4. Yagqinlik Datchiki:

Yagqinlik datchiklari fizik alogasiz obyektlarning mavjudligini aniglaydigan va o’sha
ma’lumotlarni elektr signaliga go’lga kiritgan datchiklardir. Yaqinlik datchiklari sizning
an’anaviy optik aniglashingizdan fargli o’larog nam sharoitlar va keng harorat oralig’idan

foydalanish uchun mos keladi.
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5. GPS moduli:

GPS moduli to’rtta ulanish piniga ega, ya’ni: Vcc, GND, TX va RX. U har ganday mos
ta’minot manbai yordamida ta’minlanishi mumkin bo’lgan 5V 100mA quvvat Kiritishni talab
giladi. Pi ning RX pinasi, ya’ni Rpi taxtasidagi 10-gplO pin gps modulining TX piniga ulangan
bo’lishi kerak.

Robot yo'lakda harakatlanadi va ultratovush datchiki har ganday to’siqga duch kelish
hagida ogohlantiradi. Shundan so’ng bot obyekt chigindilarmi yoki yo’gmi, aniglaydi va uni
tensor ogimi va keras yordamida o’rganilgan rasmlar bo’lgan oldindan o’rgatilgan model asosida
bio degradable va bio degradable deb tasniflaydi. Shundan so‘ng botning robot qo‘li
chigindilarni olib, tegishli chigindilar qutisiga qo‘yadi. Yuqoriga o’rnatilgan yaqinlik datchiklari
xandag mumkin to’la bo’lgandan so’ng ogohlantiradi va bot darhol bio bo’Imagan chigindilarni
tashlab  yuborish uchun vyaqgin atrofdagi umumiy xandagga ko’chib  o’tadi.
Biodegradatsiyalanadigan chigindilar go’ng foydalanish uchun butunlay alohida xandagga
to’planishi mumkin. Robotdagi GPS moduli robotning joylashuvini nazorat gilish uchun
ishlatiladi.
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Qurilish:

Davom etayotgan robotning aktivatsiyasi

chigimlar:

Tizim yaxshi aniqlikni ko‘rsatdi va o‘rganilgan obyektlarda qo‘lidan kelganicha ishlashi
mumkin edi. robotning harakati ham yaxshi va uning yo‘l qat’iyati yaxshi bo‘lib ko‘rindi. Ushbu
gog'ozning yangiligi axlat yig'uvchilar tarmog'ining ishlashini optimallashtirish uchun loTdan

foydalanadigan narx-navo tizimi tushunchasida yotadi.
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Ushbu harakatlanuvchi axlat tashuvchi robotlar yordamida qishlog xo jaligidagi yoki
umuman boshga sohadagi axlatlarni yig ish orgali uni saglash va gayta ishlash mumkin boladi.
Robotga istalgan materialni manipulyatsiya qilish va izolyatsiya qgilishga yordam bera oladigan
datchik tarmog'i bu sof hosil bozorda yaxshiroqg narxni tashkil etishini anglatadi.

Undan tashgari odamlarga axlat tashlash madaniyarini ham shakllantirishga yordam beradi.
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