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MAQOLA TARIXI ANNOTATSIYA
ﬁi?qudlgmfi‘:iizzsﬁﬂ'\gyﬁ%l Ushbu magolada mexatronika tizimlari vazifasi,
Chop etildi: 30-May 2021 tizimning strukturasi, boshqgarish ierarxiyasi hamda
KALIT SO'ZLAR mexatron tizimlarni turli usullarda boshgarish hagida
Mexatronika so’z yuritiladi.
tizimlari, boshgarish,
lerarxiya, funksiya,
interfeys.
Asosiy gism ko rsatiladi (1-rasm). Bundan kelib chigadiki,
. . . mexatronika boshgarish ob’ekti murakkab
Mexatronikada mashinalarning

ko'p alogali tizim hisoblanadi. Bu tizim
quyidagi gismlardan iborat:

- ijrochi yuritmalar bloki;

- ishchi organli mexanik qurilma;

- sensorlar (datchiklar) bloki;

- ishchi organ tasir giluvchi ish ob ekti;
- boshqarish tizimi.

mexanik (funktsional) harakatini boshqarish
vazifasi yuklatilgan. Kompyuter bilan
boshqariladigan  qurilmaning  funksional
sxemasini ko'rib chigamiz. Bu qurilmaning
vazifasi ishchi organ tomonidan ob ektga
magsadli ta'sir ko rsatishdir. Bunda tashqi
muhit tomonidan ob’ektga g’alayonli ta'sir
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1-rasm. Kompyuterli boshqgarish qurilmasi funksional sxemasi U1-HU7 interfyeslar

Yugorida keltirilgan boshqarish ob ekti
strukturasi mexatronik tizimlarni boshgarish
talablari va vazifalarini aniglab beradi. Bu
vazifalar avtomatik boshgarish nazariyasining
mumtoz talablari: boshqarish turg’unligi,
anigligi va sifatiga tayanadi.

Masalan, 6 harakat erkinligiga ega
bo'lgan sanoat roboti manipulyatori uchun

&

9

2-rasm. Manipulyatorning
umumlashtirilgan koordinatalari

Teskari masalani yechishda umumiy
koordinatalarini hisoblash  uchun n
noma’ lumli (n — mexanizmning
boshqariladigan harakat erkinligi soni) m
algebraik tenglamalarni (m — ishchi organning
harakat erkinligi soni) yechish kerak bo’ladi.

lyerarxik struktura — bu bir-biri
bilan  o’zaro  ta’sirlashadigan  kichik
tizimlarning ko’p  boshqichli  yig’indisi
(birlashuvi). Bunda har qaysi kichik tizim
(podsistema) ma’lum bir vazifani bajarish
uchun mas’uldir va o0’zi egallagan
boshgichdagi boshqgarish vazifalarini bajarish
uchun kerak bo’lgan sensorlar bilan

ishchi organ holati haqidagi teskari vazifani
go'yish guyidagicha bo'ladi (2-rasm). Ishchi
organ Pning berilgan harakat traektoriyasi
bo'yicha manipulyatorning Qgi-gs umumiy
koordinatalarini hisoblash lozim bo’ladi.

* 4
~,

bog’langan.

Zamonaviy MTlarda, goida bo'yicha,
“yuqoridan-pastga” lerarxiya sxemasi
qo llaniladi, bunda pastki bosgichdagi kichik
tizimlar yuqoridagisiga so'zsiz bo’ysunadi.
Bunaga struktura iyerarxiyaning har bir
boshgichida va MTning o°zida boshgarishni
moslanuvchanligi  va  umumiy rejani
bajarishini ta'minlaydi. Bunday boshgarishni
tashkil qilishda MTning ma’lum qismi
xarakteristikalriga o zgartirish kiritilganda
ma’lum bosgichdagi boshgarish gismlari
algoritmida o°zgarish sodir bo’ladi. Bunda
boshga bosgichdagi  algoritmik ta'minot
0 zgarishsiz goladi.

Mexatronik (robototexnik) tizimlar
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uchun  xarakterli  bo’lgan  boshqarish
iyerarxiyasini ko'rib chigamiz (3-rasm). Bu
strukturada 4 ta boshqarish bosigichi

Bosqaruv
magsadi

Intellektual
boshqichi
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ajratiladi: intellektual, strategik, taktik va ijro

etuvchi.

Harakatning vazifasi

Strategik
boshgich

Harakat rej

asi

Taktik
boshgqgich

Boshqarish dasturi

ljro etish
boshgqichi

AP-DOoWZMmM®

Yuritmalar uchun
boshqaruv signallari

T

Tizim
Mexatronik ahvoli
tizim
3-rasm. Mexatronik tizimlardagi rostlagichi (HR), tezlik rostlagichi (TR),
boshgaruv iyerarxiyasi. moment yoki kuch rostlagichi (MR),
ljro etish bosqichidagi boshqarish boshqarish ta’siri tezligining o’zgarishi
tizimlari bo’yicha to’g’ri  bog’lanish  rostlagichi
. . . BTTO’R "al li ta’sir f bo’yich
Bu bosqichdagi boshqarish ( O ,)Va %a?yonl as# ) O}flc a
) . . - tuzatuvchi bog’lanish rostlagichi (G’TR)
qurilmalariga misol bo'lib harakat - . . N
. - . A kiradi. Boshgarish magsadiga ko'ra tizimga
kontrollerlari xizmat giladi. Bu qurilmalarning Kirish tasirlari bo'lib holat bo'vicha tezlik
go'llanish  magsadi  taktik  bosgichdan yiena,

keladigan boshqarish dasturini bajarish uchun
boshqarish tizimini talablarini turg’unlik,
aniglik va sifat bo'yicha ta'minlab berishdir.
Tipik kontroller bajaradigan boshqarish tizimi
strukturaviy sxemasi 4-rasmda keltirilgan. Bu

tizimga beshta asosiy rostlagichlar: holat
+BTTOR G'TR+
M\ Mexatronik
— HR _’O_' TR _’O_' MR modul

Tezlik boyicha teskari bog'lanish

bo'yicha yoki ta'sir etuvchi kuch bo’yicha
boshgarish signallari xizmat giladi. Tizimda
yopig boshgarish printsipi go’llaniladi, yani
tizimning muhitdagi koordinatalari bo’yicha
teskari bog’lanish ko'zda tutiladi.

Moment bo'yicha
teskari bog'lanish

Holat bo'yicha teskari bog'lanish

4-rasm. ljro etish boshqichidagi boshqarish tizimi funksional sxemasi
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Holat  rostlagichi (HR), tezlik
rostlagichi (TR), moment yoki kuch
rostlagichi (MR),  boshqarish  ta’siri
tezligining o’zgarishi bo’yicha to’g’ri

Yarimo’tkazgichli plastinalar uchun uch
koordinatali boshqarish tizimi

Taktik boshgarish bosqichi tizimi

Mexanik ishlov berish operatsiyasini
bajaradigan texnologik robot uchun taktik
boshgarish tizimi tuzilishini ko'rib chigamiz.
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bog’lanish  rostlagichi (BTTO’R) va
g’alayonli ta’sir f bo’yicha tuzatuvchi
bog’lanish rostlagichi (G’TR).

Kompyuter

Y o'qi bo'yicha
yuritma

Boshgarish masalasini bajarish uchun robot
ishchi organini berilgan traektoriya (L egri
chizig’i) bo'yicha harakatini shu harakat
paytida sodir bo’ladigan kuch (vektor n) bilan
bog’lagan holda boshqarish lozim bo'ladi (5-
rasm). Shunday qilib, tizimda kontur boyicha
va kuch bo'yicha robot harakatini boshgarish
usullari birgalikda go’llash talab etiladi.

Ishchi

Manipulyator organ

5-rasm. Mexanik ishlov berish roboti sxemasi.

6-rasmda kontur bo’yicha kuchli
boshqgarish blok-sxemasi keltirilgan. Bu
sxema robot harakatini g’alayonli kuchli
ta'sirga  moslashtirilishini  ta’minlaydi.
Manipulyator tirsagida 0 rnatilgan
kuchmomentli datchik ishchi organga tasir

ISSN 2181-2020

etuvchi kuchlar hagida ma’lumotni beradi.
Kuchli tesgari aloga taktik bosgichdagi
boshgarish tizimini yopadi va bu ijro etish
bosgichidagi tesqari alogalar bilan birgalikda
harakatning anigligini ta minlaydi. Kontur
bo'yicha  tezlikni  hisoblash  berilgan
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traektoriya bo'yicha robot harakatinining xizmat qgiladi.
ratsional texnologik tezligini berish uchun
| Taikboshaich |
‘ Trayektoriyani | Strategik
rejalash ! bosqich
T | j
‘ Kinematika- ’ () | )
Interpolyator) — ning teskari Robot Ishchi
‘ masalasi ’ . organ
‘ Integrator ’ Kuch
' dachigi
Kontur bo'yicha |
‘ tezlik generatori I

6-rasm. Kontur bo’yicha kuchli boshqarish blok-sxemasi.
Strategik boshqgichi boshgarish tizimi bo"ladi. Harakatni rejalash — bu Kirish axboroti
(harakat vazifasi)ni ketma-ket keladigan vaqt
bo’yicha moslashtirilgan elementar
harakatlarga bo’lib chigishdir (7-rasm).

Strategik boshgichdagi boshqarish
tizimi MTning harakatini rejalash uchun kerak

Boshqarishning intellektual
boshgichiga

JBoshqanshnlng intellektual
boshgichidan
Sezgir quril-
Sezgir malardan kela-
qurilmalar > digan axborot
ni qayta ishlash N Rejani ketma- Boshqarishning
A ket bajariladigan taktik boshgichiga
elementar —
harakatlarga
bo'lish
Operator bilan Operator bilan —P
aloga pulti g mulogot

7-rasm. Strategik boshqichi boshqarish tizimi strukturasi.

Bu bosgichda sensorlardan keladigan

axborot birlamchi gayta ishlanadi va
tugallangan funktsional amaliy harakatlar
sintez  gilinadi.  Strategik  bosqgichdagi
algoritmlar operator bilan mulogotni va
berilgan yo rignomalarni bajarishni
ta'minlaydi. Sensorlardan keladigan
axborotlardan mexatronik tizimdagi
fuktsional sharoitlarning 0 zgarishida

operatsiyalar bajarilishiga tuzatish Kkiritish
uchun foydaniladi. Strategik bosgichdagi
boshqgarish  tizimi  harakatni  boshqarish
komandalari shaklida harakat rejasi va

magsadi hagidagi axborotni ishlab chigadi va
uni taktik bosgichga etkazib beradi.
Intellektual boshqichi boshgarish tizimi

Intellektual mexatronik tizimlarda
keng ko'lamda boshqarishning intellektual
usullari  go’llaniladi. Intellektual usullar
deganda inson miyasi funktsiyasiga mos
keladigan usullarni foydalanishni tushunish
mumkin. Bularga misol bo’lib aniq bo’Imagan
mantiq va neyron tarmog’i xizmat qiladi.
Intellektual bosqich bu eng yugori
boshgarish  bosqichidir. Bu  bosgichning
go llanish magsadi — ob'ekt va tashgi mubhit
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hagidagi axborot to’liq bo’Imagan sharoitda
mexanik tizimning harakati hagida garor gabul
qgilishdir (8-rasm). Boshgarish magsadi keng
ma'noda beriladi (masalan, zagotovkani olib
kelish, uni stanokka berish, zagotovkaga
mexanik ishlov berish va sifatini tekshirish
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Zamonaviy MTlarda intelluktual bosqarish

bosqgichi vazifalarini inson-operator yoki
yugori  bosgichdagi EHM bajaradi. Bu
bosgichda o°zgarib borayotgan murakkab
tashqi holat tahlil qilinadi, bajaraladigan
harakatlar hagida garor gabul gilinadi va uni

hamda uni boshga stanokka uzatish). strategik bosgichga yetkaziladi.
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