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Giri ĸ 

 

Tᴅqdim olunan dᴅrslik ñKonstruksiyalarē avtomatik 

layihᴅetmᴅ sistemlᴅriò fᴅnninin tᴅdris olunmasē ¿­¿n 

nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸdur. M¿asir texnikanēn inkiĸaf  mᴅrhᴅlᴅsi 

istehsal proseslᴅrinin bir ­ox sahᴅlᴅrindᴅ yenidᴅnqurma 

tᴅlᴅb edir. Bunun ¿­¿n texnoloji proseslᴅrin tam 

ºyrᴅnilmᴅsi, onun fᴅaliyyᴅtini tᴅmin edᴅn avadanlēqlarēn 

analizi vᴅ sᴅviyyᴅ uyĵunluĵu m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilmᴅlidir.  

Yeni texnologiyalarēn tᴅtbiqi avadanlēqlar qarĸēsēnda 

bir ­ox tᴅlᴅbatlar qoyur: 

- avadanlēĵēn ­evikliyi (bir mᴅhsul buraxēlēĸēndan 

digᴅr mᴅhsul buraxēlēĸēna avtomatlaĸdērēlmēĸ ke­id ¿­¿n); 

- avadanlēqlarēn bir-birinᴅ qoĸulma imkanē; 

- texnoloji prosesin insan iĸtirakē olmadan idarᴅ 

olunmasē; 

- texnoloji proses zamanē avtomatlaĸdērēlmēĸ 

ºl­mᴅnin tᴅĸkili; 

- material tullantēlarēnēn istehsal sahᴅsindᴅn 

avtomatik kᴅnarlaĸdērēlmasē; 

- avadanlēqlarēn texniki vᴅziyyᴅtinᴅ nᴅzarᴅt 

baxēmēndan diaqnostik sistemin yaradēlmasē. 

Dᴅrslikdᴅ layihᴅlᴅndirmᴅ obyekti kimi ­evik istehsal 

sahᴅlᴅri gºt¿r¿lm¿ĸd¿r. 

ᴄsasᴅn aĸaĵēdakē mᴅsᴅlᴅlᴅrᴅ baxēlēr: 

- sahᴅnin funksional strukturu araĸdērēlēr; 

- sahᴅdᴅ material axēnē ºyrᴅnilir; 

- istehsalatēn avtomatlaĸdērēlmasē mᴅqsᴅdi ilᴅ onun 

qabaqcadan analizi aparēlēr; 

- istehsalata daxil olan b¿t¿n nºv avadanlēqlarēn vᴅ 

qurĵularēn avtomatlaĸdērēlma sᴅviyyᴅsi araĸdērēlēr vᴅ s. 
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Dᴅrslikdᴅ eyni zamanda ­evik istehsalēn ᴅn geniĸ 

inkiĸaf etdirilmiĸ sahᴅlᴅrindᴅn biri olan ñmexaniki emalò 

konkret obyekt kimi ºyrᴅnilir. 
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I. FᴄSIL 

1.1. Avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ 

sistemlᴅrinin inkiĸaf mᴅrhᴅlᴅlᴅri, tᴅhlili vᴅ 

problemlᴅri 

 

Elm vᴅ texnikanēn inkiĸafēnēn m¿asir mᴅrhᴅlᴅsi 

m¿xtᴅlif istehsal sahᴅlᴅrinin, texniki sistemlᴅrin kompleks 

avtomatlaĸdērēlmasēnē vᴅ avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅ-

lᴅndirmᴅ sistemlᴅrinin (ALS) tᴅtbiqini tᴅlᴅb edir. Tᴅcr¿bᴅ 

gºstᴅrir ki, m¿asir komp¿ter texnikasē, riyazi vᴅ proqram 

paketlᴅri ᴅsasēnda yaradēlmēĸ avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅ-

lᴅndirmᴅ sistemlᴅri layihᴅ obyektlᴅrinin sᴅmᴅrᴅli iĸlᴅn-

mᴅsindᴅ, keyfiyyᴅtin vᴅ mᴅhsuldarlēĵēn y¿ksᴅldilmᴅsindᴅ 

hᴅlledici rol oynayēr. 

¢oxsaylē mᴅrhᴅlᴅlᴅrdᴅ yerinᴅ yetirilᴅn layihᴅ 

ᴅmᴅliyyatlarē vᴅ proseduralarē avtomatlaĸdērēlmēĸ layi-

hᴅlᴅndirmᴅ sisteminin ¿mumi strukturunun vᴅ tᴅminatlar 

arxitekturasēnēn formalaĸmasēna vᴅ qurulmasēna imkan 

yaradēr. Belᴅ ki, texniki tᴅklif vᴅ eskiz layihᴅsi 

mᴅrhᴅlᴅlᴅrindᴅ tᴅlᴅblᴅrᴅ uyĵun d¿zg¿n se­ilᴅn texniki 

tᴅminat, obyektlᴅrin avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirilmᴅ-

sinin sᴅmᴅrᴅliyini, etibarlēĵēnē vᴅ mᴅhsuldarlēĵēnē 

artērmaĵa imkan verir.  

Ķntellektual texniki sistemlᴅrin yaradēlmasē 

istiqamᴅtindᴅ vacib mᴅsᴅlᴅlᴅrdᴅn biri avtomatlaĸdērēlmēĸ 

layihᴅlᴅndirmᴅ sisteminin informasiya tᴅminatēnēn 

tᴅĸkilidir. Biliklᴅr vᴅ verilᴅnlᴅr bazasē, onlarēn idarᴅetmᴅ 

sistemlᴅri layihᴅ ᴅmᴅliyyatlarēnēn informasiya tᴅminatēnēn 

­evikliyini vᴅ etibarlēĵēnē y¿ksᴅldᴅrᴅk intellektual 

proqram vᴅsaitlᴅrinin yaradēlmasēnē tᴅmin edir. 

Ķstehsal m¿ᴅssisᴅlᴅrinin vᴅ texnoloji obyektlᴅrinin 

m¿asir sᴅviyyᴅsi avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ sis-
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temlᴅrinin alᴅtlᴅrinin yeni yaradēlan intellektual sis-

temlᴅrlᴅ vᴅ informasiya texnologiyalarē ilᴅ ᴅvᴅz olunmasē 

zᴅrurᴅti ortaya ­ēxēr. Belᴅ ki, layihᴅ ᴅmᴅliyyatlarēnē 

s¿rᴅtlᴅndirmᴅk vᴅ keyfiyyᴅtini artērmaq ¿­¿n layihᴅ 

xᴅrclᴅrini artērmamaq ĸᴅrti ilᴅ mºvcud texniki tᴅminat 

vᴅsaitlᴅri (komp¿ter texnikasē), proqram paketlᴅri yeni 

texnologiyalarla ᴅvᴅz olunur. 

Y¿ksᴅk sᴅviyyᴅli avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ 

sistemlᴅrinin qurulmasē istiqamᴅtindᴅ riyazi, qrafiki 

proqram vasitᴅlᴅrinin m¿rᴅkkᴅb texniki sistemlᴅri 

(m¿ᴅssisᴅlᴅr, sᴅnaye robotlarē) qēsa m¿ddᴅtdᴅ vᴅ sᴅmᴅrᴅli 

layihᴅlᴅndirmᴅk mᴅqsᴅdi ilᴅ AutoCAD (qrafiki ALS), 

Mathcad (riyazi ALS) kimi proqram paketlᴅri iĸlᴅnmiĸdir. 

Avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ proseslᴅrinin 

komp¿terlᴅrin kºmᴅyi ilᴅ hᴅlli problemlᴅri, ALS-in 

yaradēlmasēna gᴅtirib ­ēxarēr. Burada mᴅsᴅlᴅlᴅr kompleks 

ĸᴅkildᴅ hᴅll olunur. Yᴅni, texniki obyektin texnoloji vᴅ 

konstruktor sᴅnᴅdlᴅrinin hamēsēnēn vᴅ yaxud ᴅksᴅriy-

yᴅtinin ALS-in kºmᴅyi ilᴅ yerinᴅ yetirilmᴅsi nᴅzᴅrdᴅ 

tutulur. Bu problemlᴅr m¿asir hesablama texnikasēnēn 

vᴅsaitlᴅri vᴅ riyazi tᴅminatēn vᴅhdᴅti ĸᴅklindᴅ hᴅll edilir. 

ALS-in hazērlanmasēnda mᴅqsᴅd aĸaĵēdakēlardan 

ibarᴅtdir: 

- layihᴅlᴅndirmᴅnin keyfiyyᴅtinin y¿ksᴅldilmᴅsi vᴅ 

ona sᴅrf edilᴅn materiallarēn azaldēlmasē; 

- layihᴅlᴅndirmᴅnin yerinᴅ yetirilmᴅ m¿ddᴅtinin 

azaldēlmasē; 

- layihᴅlᴅndirmᴅ prosesinin yerinᴅ yetirilmᴅsi ¿­¿n 

m¿hᴅndis-texniki iĸ­ilᴅrin sayēnēn azaldēlmasē. 

M¿asir dºvrdᴅ avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ 

nᴅinki maĸēnqayērmada, eyni zamanda b¿t¿n elm vᴅ 

texnika sahᴅlᴅrindᴅ m¿hᴅndislik fᴅaliyyᴅtinin b¿t¿n 



 10 

sahᴅlᴅrini ᴅhatᴅ edir. Belᴅ ki, detallarēn, m¿rᴅkkᴅb maĸēn  

vᴅ  mexanizmlᴅrin konstruksiyalarēnēn, elektrotexniki qur-

ĵularēn, radioelektron aparatlarēn, texnoloji proseslᴅrin, 

rᴅqᴅmli proqramla idarᴅ olunan dᴅzgahlar ¿­¿n yeni 

proqramlarēn hazērlanmasē diqqᴅt mᴅrkᴅzindᴅdir. Hal-

hazērda d¿nyada buraxēlan maĸēnqayērma obyektlᴅrinin 

yarēdan ­ox hissᴅsi ALS-dᴅn istifadᴅ olunmaqla 

layihᴅlᴅndirilir. 

ALS-in ᴅsas x¿susiyyᴅtlᴅrindᴅn biri dᴅ natura 

sēnaĵēnē yerinᴅ yetirmᴅdᴅn obyektin vᴅ onun ayrē-ayrē 

aqreqatlarēnēn hᴅrᴅkᴅtlᴅrini tᴅyin etmᴅyᴅ, detallarēn 

hᴅndᴅsi tᴅsvirini, davamlē hesabatlarēn aparēlmasēnē, tipik 

hᴅllᴅrdᴅn istifadᴅ edᴅrᴅk texnoloji sᴅnᴅdlᴅrin 

hazērlanmasēnē avtomatlaĸdērmaĵa imkan verᴅn komp¿ter 

modellᴅrinin yaradēlmasēdēr. Obyektin komp¿ter modeli 

istehsalatēn hazērlanmasēnēn b¿t¿n mᴅrhᴅlᴅlᴅrindᴅ istifadᴅ 

oluna bilᴅr. Konstruktor elementlᴅrin xassᴅlᴅrinin 

mºhkᴅmliyini qiymᴅtlᴅndirmᴅyᴅ vᴅ onlarē mºhkᴅmlik 

ehtiyatē vᴅ ­ᴅki baxēmēndan optimallaĸdērmaĵa imkan 

verir. Sistem konstruktor elementlᴅrin xassᴅlᴅrinin 

mºhkᴅmliyini qiymᴅtlᴅndirmᴅyᴅ vᴅ ­ᴅki nºqteyi-nᴅzᴅrdᴅn 

optimallaĸdērmaĵa imkan verir. 

 

1.2. ALS-in mᴅqsᴅd vᴅ vᴅzifᴅlᴅri 

 

ALS-in tᴅtbiqi tipik hᴅllᴅr kitabxanasē vᴅ 

parametrlᴅĸdilmiĸ cizgilᴅrdᴅn ibarᴅt m¿hᴅndis ¿­¿n 

verilᴅnlᴅr bazasēnēn yaradēlmasēna imkan verir. Cizgilᴅr 

mᴅcmusunun analizi ᴅsasēnda, m¿tᴅrᴅqqi hᴅllᴅr se­ilir, 

sonra isᴅ parametrlᴅĸdirilir vᴅ kitabxanaya daxil edilir. 

Gᴅlᴅcᴅkdᴅ dᴅ bu kitabxanalarēn tirajē tᴅyin olunub, 

m¿xtᴅlif konstruktor ALS-nᴅ daxil ola bilᴅr. Bu tᴅlᴅblᴅrᴅ 
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cavab verᴅn ­oxlu sayda m¿asir avtomatlaĸdērēlmēĸ 

layihᴅlᴅndirmᴅ sistemlᴅri (Catia, Buklid, Strim 100, 

Saphur, Pafec, Cadam, Cadds4x, Anul, Ķdeas) iĸlᴅnmiĸ vᴅ 

ºz tᴅtbiqini tapmēĸdēr. 

ALS-in uĵurlu istismarē onun altsistemlᴅri, alᴅtlᴅri vᴅ 

modullarē sᴅviyyᴅsindᴅ qurulma prinsiplᴅrinin hᴅyata 

ke­irilmᴅsindᴅn asēlēdēr. 

ALS-in hazērlanmasē bºy¿k elmi-texniki problemlᴅri 

ºz¿ndᴅ cᴅmlᴅyir vᴅ onun tᴅtbiqi k¿lli miqdarda vᴅsait 

tᴅlᴅb edir. Bu baxēmdan layihᴅlᴅndirmᴅ sistemlᴅri 

hazērlanarkᴅn aĸaĵēda verilᴅn prinsiplᴅrᴅ ᴅmᴅl 

olunmalēdēr. Yᴅni hazērlanan ALS o zaman yaxĸē 

layihᴅlᴅndirmᴅ sistemi hesab edilir ki, o hᴅmin qurulma 

prinsiplᴅrinᴅ cavab versin: 

1. ALS insan maĸēn ᴅlaqᴅli sistemdir; 

2. ALS pillᴅli sistemdir; 

3. ALS informasiya ᴅlaqᴅli alt sistemlᴅrin 

toplusudur; 

4. ALS a­ēq vᴅ daimi tᴅkmillᴅĸdirilᴅn sistemdir; 

5. ALS elᴅ x¿susi sistemdir ki, maksimum 

unifikasiyalē modellᴅrdᴅn istifadᴅ edilir. 

Hᴅr bir prinsipin mahiyyᴅtini izah edᴅk: 

1. Ķstifadᴅ edilᴅn vᴅ hazērlanan layihᴅlᴅndirmᴅ 

sistemlᴅrindᴅ fᴅrdi komp¿terlᴅr tᴅtbiq edilᴅrsᴅ, belᴅ 

sistemlᴅr avtomatlaĸdērēlmēĸ hesab edilir vᴅ burada ᴅsas 

rolu m¿hᴅndis-layihᴅ­i yerinᴅ yetirir.  

2. ALS-in pillᴅli sistem olmasē, layihᴅlᴅndirmᴅ 

proseslᴅrinin m¿xtᴅlif sᴅviyyᴅlᴅrindᴅ avtomatlaĸdērmanēn 

yerinᴅ yetirilmᴅsini tᴅmin edir. Layihᴅlᴅndirmᴅ 

proseslᴅrinin pillᴅliyi, eyni zamanda ALS-in proqram 

tᴅminatēnda vᴅ onun qurulmasēnda ºz¿n¿ ᴅks etdirir. 
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3. ¦­¿nc¿ prinsip ᴅsas prinsiplᴅrdᴅn biri hesab edilir 

vᴅ ALS-i tᴅĸkil edᴅn bºy¿k alt sistemlᴅrᴅ, eyni zamanda 

alt sistemlᴅrin ki­ik hissᴅlᴅrinᴅ dᴅ aid olunur. Ķnformasiya 

ᴅlaqᴅliliyi dedikdᴅ, layihᴅlᴅndirmᴅ mᴅsᴅlᴅlᴅrinin hᴅlli 

ardēcēllēĵēnēn yerinᴅ yetirilmᴅsi ¿­¿n informasiya ᴅlaqᴅli 

proqramlar nᴅzᴅrdᴅ tutulur. 

4. ᴄn azē iki sᴅbᴅb mºvcuddur ki, ALS zamandan 

asēlē olaraq m¿tlᴅq dᴅyiĸdirilsin. Bu sᴅbᴅblᴅrdᴅn biri ALS-

in iĸlᴅnib hazērlanmasē ¿­¿n lazēm olan uzunm¿ddᴅtli 

vaxt, ikinci sᴅbᴅb isᴅ elmi-texniki tᴅrᴅqqinin m¿ntᴅzᴅm 

olaraq inkiĸaf etdirilmᴅsidir. 

5. ALS-in iĸlᴅnib hazērlanmasēna sᴅrf olunan ᴅmᴅyi 

vᴅ vᴅsaitlᴅri azaltmaq vᴅ onun sᴅmᴅrᴅlilik vᴅ 

universallēĵēnē artērmaq mᴅqsᴅdᴅuyĵundur ki, texniki 

obyektlᴅrin tiplᴅĸdirilmᴅsi vᴅ unifikasiyalaĸdērēlmasē 

yerinᴅ yetirilsin. 

ALS-in proqram tᴅminatēnēn qurulmasēnēn ᴅsas 

prinsiplᴅrindᴅn biri dᴅ modullu quruluĸ prinsipidir. Hansē 

ki, sistem uyĵun olaraq, ALS-in idarᴅedici altsistemlᴅri 

arasēnda ᴅlaqᴅlᴅndirilmiĸ vᴅ tᴅĸkil edilmiĸ ayrē-ayrē 

modullardan ibarᴅtdir. Qeyd olunan prinsip, sistemin 

mᴅrhᴅlᴅlᴅrlᴅ iĸᴅ qoĸulmasēnē vᴅ eyni zamanda 

tᴅkmillᴅĸdirilmᴅsini tᴅmin edir. 

ALS-in modullu quruluĸu, modullu layihᴅlᴅndirmᴅ 

nᴅticᴅsindᴅ alēnēr. Modullu layihᴅlᴅndirmᴅ zamanē ᴅvvᴅlcᴅ 

avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ sisteminin funksional 

quruluĸu tᴅyin edilir. Sonra mºvcud texniki vᴅsaitlᴅr vᴅ 

¿mumi proqram tᴅminatē toplusundan alēnan funksional 

quruluĸda texniki komplekslᴅr tᴅĸkil olunur. Funksional 

strukturu tᴅyin edᴅn ᴅsas amillᴅrᴅ layihᴅlᴅndirmᴅ obyekti, 

layihᴅ tᴅĸkilatēnēn quruluĸu vᴅ texniki sᴅnᴅdlᴅrin tᴅrkibi 

daxildir. 
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3. Avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ prosesindᴅ vᴅ 

onun hᴅr bir mᴅrhᴅlᴅsindᴅ konkret layihᴅ iĸlᴅrinin 

aparēlmasē texnologiyasē mºvcuddur. Layihᴅlᴅndirmᴅ 

mᴅrhᴅlᴅlᴅrindᴅ qarĸēya ­ēxan problemlᴅri hᴅll etmᴅk ¿­¿n 

mºvcud layihᴅlᴅndirmᴅ ¿sullarēndan istifadᴅ edilir. 

Mᴅlum olan vᴅ yeni iĸlᴅnᴅn layihᴅlᴅndirmᴅ ¿sullarē 2 

qrupa bºl¿n¿rlᴅr: evristik vᴅ alqoritmik. 

Evristik ¿sullar layihᴅ­inin yaradēcēlēq fᴅaliyyᴅti ilᴅ 

baĵlē olub, mᴅsᴅlᴅnin tᴅlᴅb olunan hᴅllᴅrinᴅ baxēlarkᴅn, 

qarĸēya ­ēxan problemlᴅrin hᴅllinᴅ istiqamᴅtlᴅnir. 

Alqoritmik ¿sullar isᴅ nisbᴅtᴅn formalizᴅ edilmiĸ 

¿sullardēr. 

Layihᴅlᴅndirmᴅ prosesi yerinᴅ yetirilᴅrkᴅn iĸlᴅrin 

konkret tᴅrkibi formalaĸēr. Ķĸlᴅrin tᴅrkibi ¿sullarēn 

tᴅyinindᴅn vᴅ onlarēn yerinᴅ yetirilmᴅ vᴅsaitlᴅrindᴅn, 

nᴅticᴅnin variantlarēnēn se­ilmᴅsindᴅn, onun qiymᴅt-

lᴅndirilmᴅsindᴅn vᴅ ᴅsaslandērēlmasēndan ibarᴅtdir. 

Layihᴅlᴅndirmᴅ prosesinin yerinᴅ yetirilmᴅsinin nᴅticᴅsi 

layihᴅ hᴅllidir ki, o da texniki-iqtisadi gºstᴅricidᴅn, 

cizgilᴅrdᴅn, sᴅnᴅd vᴅ tapĸērēqlardan ibarᴅtdir. 

Layihᴅ hᴅlli baĸlanĵēc, aralēq vᴅ ­ēxēĸ infor-

masiyalarē, eyni zamanda hᴅllᴅrin qiymᴅtlᴅndirmᴅk 

gºstᴅricilᴅri ilᴅ xarakterizᴅ olunur. Baĸlanĵēc mᴅlumatlar 

layihᴅlᴅndirmᴅ prosesinin yerinᴅ yetirilmᴅsinin nᴅti-

cᴅlᴅrini, tᴅlᴅblᴅrin mahiyyᴅtini, parametrlᴅrini, planlarē, 

sxemlᴅri, qiymᴅtlᴅndirmᴅ gºstᴅricilᴅrini, ilkin sᴅnᴅdlᴅri ï 

texniki ĸᴅrtlᴅri, unifikasiyalē hᴅllᴅri ºz¿ndᴅ cᴅmlᴅĸdirir. 

¢ēxēĸ mᴅlumatlarē vᴅ ya layihᴅ sᴅnᴅdlᴅri, texniki-iqtisadi 

hesabatlardan, qrafiklᴅrdᴅn, cᴅdvᴅllᴅrdᴅn, cizgilᴅrdᴅn, 

sxemlᴅrdᴅn, izahedici yazēlardan ibarᴅtdir. Layihᴅlᴅn-

dirmᴅ prosesinin blok-sxemi ĸᴅkil 1-dᴅ gºstᴅrilmiĸdir. 
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ķᴅkil 1. Layihᴅlᴅndirmᴅ prosesinin blok-sxemi
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1.3. Layihᴅlᴅndirmᴅ proseslᴅrinin   

       avtomatlaĸdērēlmasē imkanlarē 

 

M¿asir zamanda m¿rᴅkkᴅb texniki sistemlᴅrin 

sēnaqdan ke­irilmᴅsi avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ 

sisteminin tᴅtbiqi olmadan m¿mk¿n deyil. M¿rᴅkkᴅb 

texniki sistemin sēnaq layihᴅlᴅrinᴅ uyĵun olaraq 

avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ sistemi aĸaĵēdakē 

mᴅsᴅlᴅlᴅrin hᴅllini tᴅmin etmᴅlidir:  

- verilmiĸ xarakteristikalarla stasionar vᴅ qeyri-

stasionar, impulslu determinasiyalē sēnaq tᴅsvirlᴅrinin 

formalaĸmasē; 

- sēnaqlarēn idarᴅ proqramlarēnēn formalaĸmasē; 

- ºl­¿ informasiyasēnēn emalē vᴅ layihᴅlᴅndirmᴅ 

obyektinin dᴅqiqlik, dinamik, energetik vᴅ s. istismar 

xarakteristikalarēnēn tᴅyini; 

- ­ēxēĸ informasiyasēnēn yaddaĸda saxlanēlmasē vᴅ 

ºt¿r¿lmᴅsi; 

- ALS-in vasitᴅlᴅri ilᴅ layihᴅlᴅndirmᴅ 

proseduralarēnēn avtomatlaĸdērēlmasē imkanlarēnēn 

aĸaĵēdakē (maketlᴅĸdirmᴅ, strukturun vᴅ parametrlᴅrinin 

se­ilmᴅsi) struktur sxemlᴅ tᴅsvir etmᴅk olar (ĸᴅkil 2). 

M¿asir dºvrdᴅ avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ 

nᴅzᴅriyyᴅsinin inkiĸafēnē 2 qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅ sahᴅsinᴅ 

ayērmaq olar:  

- m¿rᴅkkᴅb texniki struktura malik layihᴅlᴅndirmᴅ 

obyektlᴅrinin sayē;  

- b¿t¿n layihᴅlᴅndirmᴅ prosesini ᴅhatᴅ edᴅn ayrē-ayrē 

mᴅrhᴅlᴅlᴅrin layihᴅlᴅndirilmᴅsi vᴅ avtomatlaĸdērmadan 

inteqrallaĸdērēlmēĸ ALS-ᴅ ke­id.  

Bununla ᴅlaqᴅdar, m¿rᴅkkᴅb texniki sistem kimi 

hesab olunan vᴅ qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅ komponentlᴅrinᴅ malik  
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ķᴅkil 2. ALS-in vasitᴅlᴅri ilᴅ layihᴅlᴅndirmᴅnin   

struktur sxemi 
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ALS-nᴅ baxēlmasē meydana ­ēxēr. Hal-hazērda bu 

sahᴅdᴅ 3 mᴅrhᴅlᴅdᴅ qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅ istiqamᴅtlᴅrinᴅ baxēlēr: 

1. sistemli yanaĸmanēn inkiĸafē konkret metodoloji 

mᴅrhᴅlᴅ olub, m¿rᴅkkᴅb texniki sistemlᴅrlᴅ (MTS) ᴅlaqᴅli, 

onlarēn yaradēlmasē proseslᴅrinᴅ vᴅ realizᴅ edilmᴅsinᴅ 

ᴅsaslanēr; 

2. elmi-texniki fᴅaliyyᴅtin kompleks layihᴅlᴅndi-

rilmᴅsi sistemli tᴅhlilin bir hissᴅsi olub, b¿t¿n tᴅsvir 

olunma prinsiplᴅrini birlᴅĸdirir; 

3. konkret MTS-in inkiĸafē, istifadᴅ edilmᴅsi, 

yaradēlmasē istiqamᴅtlᴅrinᴅ ᴅsaslanan sistemotexniki 

fᴅaliyyᴅt. 

ALS-in yaradēlmasē prosesindᴅ m¿ĸahidᴅ edilmᴅ 

obyektindᴅn asēlē olaraq m¿xtᴅlif nºv sistemotexniki 

fᴅaliyyᴅtlᴅri ayērmaq olar:  

ALS-in yaradēlmasē prosesinin tᴅĸkili;  

m¿rᴅkkᴅb texniki sistemlᴅrin (MTS) layihᴅ-

lᴅndirilmᴅsi;  

altsistemlᴅrin layihᴅlᴅndirilmᴅsi proseslᴅrinin ¿mumi 

sistem mᴅrhᴅlᴅsindᴅ onlarēn koordinasiya hesabē vᴅ 

effektlik sᴅviyyᴅsinin tᴅyini vᴅ s.  

MTS layihᴅlᴅndirilmᴅsi ï layihᴅlᴅndirmᴅnin mᴅq-

sᴅdi, tᴅlᴅblᴅr vᴅ onlarēn tᴅmin edilmᴅsi imkanlarē arasēnda 

layihᴅlᴅndirmᴅ prosesindᴅ meydana ­ēxan ᴅsas fᴅrqli 

ᴅlamᴅtlᴅrin aradan qaldērēlmasēdēr. 

 

Sistemotexniki fϸaliyyϸtin tϸrkibi : 

MTS-in layihᴅlᴅndirilmᴅsi prosesi; layihᴅlᴅndirmᴅ 

obyektinin strukturu vᴅ tᴅyin edilᴅn quruluĸa malikdir. 

Onun realizᴅ edilmᴅsi ¿­¿n m¿rᴅkkᴅb sistem x¿su-

siyyᴅtlᴅrinᴅ malik layihᴅnin tᴅĸkili lazēmdēr. Bu sistemi 
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altsistem adlandērērlar. Altsistem MTS-in b¿t¿n 

fᴅaliyyᴅtini, onun layihᴅlᴅndirilmᴅsini, hazērlanmasēnē, 

qurulmasēnē, istismarēnē vᴅ s. tᴅmin edir. Bununla ᴅlaqᴅdar 

yaradēlan MTS-in effektliyinin tᴅmini ¿­¿n sistemotexniki 

fᴅaliyyᴅt tᴅkcᴅ MTS hissᴅlᴅrinin optimal inteqrasiyasēnē 

deyil, eyni zamanda vahid tᴅĸkiletmᴅ ᴅsasēnda layihᴅnin 

baĸa d¿ĸ¿lmᴅ ᴅlaqᴅsini tᴅmin edir. 

 

Texniki komplekslϸr kompleksi: 

ALS-in   yaradēlmasēnēn    ᴅsas   x¿susiyyᴅtlᴅri   

(¿sullarē) ï   fᴅrdi    vᴅ   tipik layihᴅlᴅndirmᴅnin nºvlᴅri: 

Fϸrdi layihϸlϸndirmϸ: Bu ¿suldan fᴅrdi sistemlᴅrin 

yaradēlmasē ¿­¿n lazēmi ehtiyatlara malik daha bºy¿k 

istehsal tᴅĸkilatlarēnēn layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ istifadᴅ edilir. 

ALS-in proqram-texniki kompleksinin fᴅrdi 

layihᴅlᴅndirilmᴅsi zamanē layihᴅ­i istᴅnilᴅn m¿nasib 

texniki vasitᴅlᴅrᴅ baxēr vᴅ layihᴅlᴅndirilᴅn sistem ¿­¿n 

uyĵun texniki tᴅlᴅblᴅri m¿ᴅyyᴅn edir. 

Tipik layihϸlϸndirmϸ: Bu nºv layihᴅlᴅndirmᴅdᴅ 

layihᴅ­i layihᴅnin realizasiya edilmᴅsi ¿­¿n uyĵun nºv 

ALS-i se­ir, onu x¿susi tapĸērēqlarēn  yerinᴅ yetirilmᴅsinᴅ 

uyĵunlaĸdērēr vᴅ bu zaman texniki vasitᴅlᴅrin tᴅrkibi, baza 

proqram tᴅminatē az miqdarda dᴅyiĸilir. ALS bazasēnda 

texniki vasitᴅlᴅr kompleksindᴅn istifadᴅ edilmᴅsindᴅ az 

miqdarda optimal sistemin layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅn istifadᴅ 

edilir. 

Proqram tϸminatē:  

ALS-in proqram tᴅminatēnē (PT) ï baza, ¿mum-

sistem vᴅ x¿susi PT-na ayērērlar. Baza PT, ALS PT 

yaradēlmasēnda layihᴅlᴅndirilᴅn obyekt olmadēĵēndan bu 

PT nᴅzᴅrdᴅn ke­irilmiĸdir. 
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¦mumsistem proqram tᴅminatē: ¦PT layihᴅlᴅndirmᴅ 

obyektinᴅ aid olub (invariant) vᴅ istifadᴅ­i layihᴅ­ilᴅr 

tᴅrᴅfindᴅn istifadᴅ edilir. ¦PT tᴅrkibinᴅ aĸaĵēdakēlar 

daxildir: 

- monitor dialoq sistemi, verilᴅnlᴅr bazasēnēn 

idarᴅetmᴅ sistemi, informasiya-axtarēĸ sistemi, geotermik 

vᴅ qrafiki prosessorlar, qrafik vᴅ mᴅtn informasiyalarēn 

realizasiya edilmᴅsi vasitᴅlᴅri, ¿mumtexniki hesabatlarēn 

yerinᴅ yetirilmᴅsi vasitᴅlᴅri vᴅ s. 

 

X¿susi proqram tϸminatē. ¦PT baza PT ilᴅ birgᴅ 

ᴅmᴅliyyat m¿hitini tᴅĸkil edir. Bu m¿hitdᴅ isᴅ x¿susi PT 

realizᴅ edilir.  

Dialoq qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅnin tᴅĸkili. 

Avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅdᴅ dialoq rejimi 

m¿ᴅyyᴅn mᴅna kᴅsb edir. Dialoq rejimi, hesablama 

prosesinin tᴅĸkili vᴅ layihᴅ ᴅmᴅliyyatlarēnēn yerinᴅ 

yetirilmᴅsindᴅ operativ idarᴅetmᴅyᴅ xidmᴅti tᴅmin edir. 

Aydēndēr ki, dialoq sistem istifadᴅ­ilᴅrinin ºyrᴅdilmᴅsi 

¿zrᴅ lazēmi imkanlara malik olur. 

Dialoq nºvlᴅri: Dialoq ï insan vᴅ EHM ᴅlaqᴅsini 

tᴅmin edir. Onlardan hᴅr hansē biri aktiv vᴅ ya passiv 

vᴅziyyᴅtdᴅ ola bilᴅr. ᴄgᴅr istifadᴅ­i alēnmēĸ mᴅlumatlarēn 

tᴅhlili ¿zrᴅ fᴅaliyyᴅt gºstᴅrirsᴅ, o, aktiv vᴅziyyᴅtdᴅ, ᴅgᴅr 

he­ bir qᴅrar qᴅbul etmirsᴅ, mᴅlumatlarē gºzlᴅyirsᴅ, onda 

o, passiv vᴅziyyᴅtdᴅ olur. ᴄgᴅr hᴅr ikisi passiv vᴅziyyᴅtdᴅ 

olursa, onda  dialoqun  aparēlmasē  m¿mk¿n  olmur. 

ᴄgᴅr dialoqun hᴅr iki iĸtirak­ēsē bu vᴅ ya digᴅr 

vᴅziyyᴅtdᴅ olursa, dialoq sinxron dialoq adlanēr. 

ᴄgᴅr dialoqun hᴅr iki iĸtirak­ēsē aktiv vᴅziyyᴅtdᴅ 

olursa, onda bu c¿r dialoq formasē asinxron dialoq adlanēr. 
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Tᴅtbiqi proqram tᴅminatēnēn ᴅsas komponentlᴅrindᴅn 

biri hᴅndᴅsi anlayēĸlardēr. Mᴅlumatēn hᴅndᴅsi tᴅsviri bir 

ne­ᴅ ¿sullarla verilᴅ bilᴅr. Ķki ºl­¿l¿ hᴅndᴅsᴅdᴅ vᴅ ya 

fᴅzada. 

Hᴅndᴅsi parametrlᴅr modeli imkan verir ki, ºl­¿lᴅri 

m¿ᴅyyᴅn qᴅdᴅr dᴅyiĸdirmᴅk m¿mk¿n olsun. Bu ĸᴅrtlᴅ ki, 

mᴅhsulun topologiyasē pozulmasēn. Bu modelin kºmᴅyi 

ilᴅ mᴅhsulun m¿xtᴅlif variantlarē yaradēlēr. Parametrik 

modeldᴅn effektiv istifadᴅ etmᴅk mᴅqsᴅdi ilᴅ hᴅndᴅsi 

elementlᴅrin kitabxanasē yaradēlēr. 

Avtomatlaĸdērēlmēĸ konstruksiyalaĸdērma vᴅ is-

tehsalēn texnoloji hazērlēĵē sahᴅsindᴅ bir ­ox mᴅsᴅlᴅlᴅrin 

hᴅlli zamanē layihᴅlᴅndirilᴅn obyektin formasēnē nᴅzᴅrᴅ 

almaq lazēmdēr. Bu mᴅnada, hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅ 

avtomatlaĸdērēlmēĸ konstruksiyalaĸdērma vᴅ istehsalatēn 

texnoloji hazērlēĵēnēn n¿vᴅsi hesab olunur. Obyektin 

hᴅndᴅsi xarakteristikalarē haqqēnda informasiya yalnēz 

qrafik tᴅsvirlᴅrin alēnmasē ¿­¿n deyil, hᴅm­inin obyektin 

m¿xtᴅlif xarakteristikalarēnēn vᴅ onun hazērlanmasēnda 

texnoloji parametrlᴅrin hesablanmasē ¿­¿n dᴅ istifadᴅ 

olunur. Layihᴅlᴅndirilᴅn obyektin xarici hᴅndᴅsi formasē 

haqqēnda informasiya konstruksiyalaĸdērma vᴅ istehsalat 

prosesinin ayrēlmaz elementi hesab olunur. 

 

1.4. Hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅnin konsepsiyasē 

Hᴅndᴅsi modellᴅr altēnda mᴅmulatēn hᴅndᴅsᴅsi 

haqqēnda olan informasiyalardan ibarᴅt model baĸa 

d¿ĸ¿l¿r. Hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅ ­oxaddēmlē prosesdir. 

Qoyulmuĸ mᴅsᴅlᴅyᴅ uyĵun, obyektin verbal tᴅsvirindᴅn 

maĸēndaxili tᴅsvirin alēnmasēna qᴅdᴅr, hᴅndᴅsi obyektlᴅrin 
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manipulyasiyasē prosesini realizᴅ edᴅn texniki obyektlᴅrin 

ALS-i, hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅ sistemi adlanēr. Bu 

prosesin ᴅsasē obyektin maĸēndaxili tᴅsviri hesab olunur 

(ĸᴅkil 3). 

Obyektin qrafik tᴅsviri ᴅks olunma yolu ilᴅ alēnēr. 

Yᴅni, b¿t¿n hᴅndᴅsi asēlēlēqlar verilᴅnlᴅrin mᴅntiqi 

strukturu ĸᴅklindᴅ tᴅsvir olunur. Mᴅsᴅlᴅn, detalē elementar 

hᴅcm, sᴅthlᴅr, tillᴅr vᴅ nºqtᴅlᴅr vasitᴅsi ilᴅ tᴅyin etmᴅk 

olar.  

Tᴅsvir ¿­¿n identifikasiyalaĸdērēcē vᴅ yazē atribut-

larēnē tᴅyin etmᴅk lazēmdēr. 

Tᴅsvirᴅ uyĵun ­evirmᴅ metodlarēndan istifadᴅ 

etmᴅklᴅ obyektin maĸēndaxili tᴅsviri, verilᴅn iĸ­i modellᴅ 

manipulyasiya etmᴅyᴅ vᴅ simvol tᴅsvirinᴅ ᴅsaslanaraq onu 

interpretasiya etdirmᴅyᴅ imkan verᴅn interfeysin 

mºvcudluĵunu fᴅrz edir.  

Layihᴅ mᴅsᴅlᴅlᴅrinin hᴅlli zamanē hᴅndᴅsi 

modellᴅĸdirmᴅyᴅ yanaĸmanēn mahiyyᴅti aĸaĵēdakēlardan 

ibarᴅtdir: 

1.Layihᴅlᴅndirmᴅ sistemlᴅrinin proqram tᴅminatēnēn 

iĸlᴅnmᴅsindᴅ hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅ vasitᴅlᴅrinin cᴅlb 

olunmasēnē tᴅlᴅb edᴅn mᴅsᴅlᴅlᴅr meydana ­ēxēr vᴅ 

formalaĸēr. 

2. Qarĸēya ­ēxan mᴅsᴅlᴅlᴅr ­oxluĵu ¿­¿n informasiya 

bazasē yaradēlēr. Yᴅni, hᴅr bir mᴅsᴅlᴅnin hᴅllindᴅ iĸtirak 

edᴅn konstruksiya elementlᴅrinin (KE) hᴅndᴅsi modellᴅr 

kitabxanasē yaradēlēr. 

Hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅ sistemlᴅrindᴅ ikiºl­¿l¿ 

obyektlᴅr emal olunur, hansē ki, onlar ºz nºvbᴅsindᴅ 

analitik tᴅsvir olunan vᴅ tᴅsvir olunmayan obyektlᴅr ola 

bilᴅrlᴅr. 
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 M¿rᴅkkᴅb hᴅndᴅsi formalē obyektlᴅrin tᴅsviri 

zamanē yerinᴅ yetirilᴅn ᴅmᴅliyyatlarēn ardēcēllēĵē hᴅndᴅsi 

modellᴅĸdirmᴅ sistemlᴅrinin ᴅsasēnda qoyulmuĸ tᴅsvir 

olunan obyektlᴅrlᴅ manipulyasiya etmᴅk olar. Karkas 

modeli ilᴅ tᴅqdim olunan obyektin tᴅsviri kontur 

elementlᴅrinin hᴅndᴅsi sintezi nᴅticᴅsindᴅ alēnēr. 

Hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅnin ¿­ºl­¿l¿ sistemlᴅrindᴅ 

obyektlᴅrin tᴅsviri interaktiv rejimdᴅ hᴅyata ke­irilir. 

Hᴅndᴅsi modellᴅĸdirmᴅnin ¿­ºl­¿l¿ fᴅza sis-

temlᴅrindᴅ isᴅ karkas, sᴅthli vᴅ hᴅcmli modellᴅrlᴅ tᴅsvir 

olunan ¿­ºl­¿l¿ obyektlᴅrin emalē m¿mk¿nd¿r. Detalēn 

sᴅthli modellᴅr vasitᴅsi ilᴅ tᴅsviri aĸaĵēdakē ¿sulla hᴅyata 

ke­irilir: detalē ᴅhatᴅ edᴅn kontur tᴅyin edilir, onlarda sᴅth 

ñdartēlērò. 

 

 1.5. Fᴅrdi komp¿terlᴅr haqqēnda mᴅlumat 

 

M¿asir hesablama maĸēnlarē yalnēz xarici ºl­¿lᴅrinᴅ 

gºrᴅ deyil, eyni zamanda funksional imkanlarēna gºrᴅ dᴅ 

bir-birindᴅn fᴅrqlᴅnirlᴅr. Fᴅrdi komp¿terlᴅrin struktur 

sxemi aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ gºstᴅrilmiĸdir (ĸᴅkil 4). 

ķᴅkildᴅn gºr¿nd¿y¿ kimi komp¿terin b¿t¿n hissᴅlᴅri 

bir-biri ilᴅ sistem ĸini vasitᴅsilᴅ birlᴅĸmiĸdir. ķin ï 

prosessorla yaddaĸ qurĵusu arasēnda vᴅ ya giriĸ-­ēxēĸ 

qurĵularēnēn kontrollerlᴅri (idarᴅ sxemlᴅri) arasēnda 

verilᴅnlᴅrin vᴅ idarᴅ siqnallarēnēn ºt¿r¿lmᴅsini tᴅmin edᴅn 

naqillᴅr yēĵēmēndan ibarᴅtdir. Fᴅrdi komp¿terlᴅrdᴅ sistem 

ĸini kimi ĶSA (Ķndustry Standard Architecture), EĶSA 

(Extended Ķndustry Standard Architecture) vᴅ PSĶ 

(Peripheral Component Ķnterconnect bus) standartlarēndan 

istifadᴅ edilir. ĶSA ĸinlᴅr: verilᴅnlᴅr (16 bit), ¿nvan (20 

bit) vᴅ idarᴅ ĸinindᴅn (8 xᴅtt) ibarᴅt olur. Fᴅrdi  
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komp¿terlᴅrin ᴅsasēnē prosessor vᴅ yaddaĸ bloku tᴅĸkil 

edir. Prosessor hesab-mᴅntiq qurĵusundan vᴅ idarᴅ 

qurĵusundan ibarᴅtdir. Ķdarᴅ qurĵusu proqramdakē ᴅmrlᴅri 

qᴅbul edir vᴅ onlarēn yerinᴅ yetirilmᴅsini tᴅĸkil edir. Cari 

vaxtda yerinᴅ yetirilᴅn proqramlarē vᴅ aralēq nᴅticᴅlᴅri 

yadda saxlamaq ¿­¿n ᴅmᴅli yaddaĸ qurĵusundan (RAM-

Random Access Memory) istifadᴅ edirlᴅr. Fᴅrdi 

komp¿terlᴅrdᴅ istifadᴅ olunan xarici qurĵularē (monitor, 

­ap qurĵularē, disk qurĵularē vᴅ s.) komp¿terᴅ qoĸmaq 

¿­¿n kontrollerdᴅn (idarᴅ sxemi) istifadᴅ edirlᴅr.  

Kontroller idarᴅ qurĵusu olub giriĸ-­ēxēĸ qurĵularēnē 

mᴅrkᴅzi prosessorla ᴅlaqᴅlᴅndirir. Bᴅzi qurĵularēn 

(klaviatura, maus, printeri vᴅ s.) kontrolleri fᴅrdi 

komp¿terin ana platasēnēn ¿zᴅrindᴅ olur. Bᴅzi qurĵularēn 

(monitor, sᴅrt maqnit disk qurĵusu vᴅ s.) kontrolleri isᴅ 

ayrēca plata ĸᴅklindᴅ olur vᴅ onlar ana plata ¿zᴅrindᴅ olan 

yuvalarda  yerlᴅĸdirilir. 

Komp¿terlᴅrdᴅ ikilik say sistemindᴅn istifadᴅ edirlᴅr. 

Bu say sistemi iki rᴅqᴅmdᴅn ñ0ò vᴅ ñ1ò ïdᴅn ibarᴅtdir. 

Ķstᴅnilᴅn mᴅlumat bu iki rᴅqᴅmin kºmᴅyi ilᴅ kodlaĸdērēlēb 

komp¿terin ᴅmᴅli vᴅ xarici yaddaĸ qurĵusunda yerlᴅĸdirilᴅ 

bilᴅr. 

Komp¿terlᴅrdᴅ yaddaĸēn hᴅcmini ºl­mᴅk ¿­¿n 

ñbitò-dᴅn (binarydigit-bit) istifadᴅ edirlᴅr. Bit ᴅn ki­ik 

informasiya vahididir. 

Fᴅrdi komp¿terlᴅrin istehsalē ilᴅ ᴅsasᴅn iki 

kompaniya: ĶBM vᴅ Apple mᴅĸĵul olur. Bu firmalarēn 

komp¿terlᴅrindᴅ ᴅmᴅliyyat sistemlᴅri kºkl¿ s¿rᴅtdᴅ bir-

birlᴅrindᴅn fᴅrqlᴅnir. Apple firmasēnēn istehsal etdiyi fᴅrdi 

komp¿terlᴅrdᴅn ᴅsasᴅn ABķ-ēn daxili bazarēnda geniĸ 

istifadᴅ  olunur. 
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ĶBM firmasēnēn istehsal etdiyi fᴅrdi komp¿terlᴅrdᴅn 

isᴅ ᴅn ­ox Afrika vᴅ Asiya qitᴅsinin ºlkᴅlᴅrindᴅ istifadᴅ 

olunur. ĶBM PC tipli fᴅrdi komp¿terlᴅrdᴅ Microsoft 

firmasēnēn istehsalē olan MS ï DOS, Windows 98x, 

Windows XP,  Windows ï 07 vᴅ s. ᴅmᴅliyyat 

sistemlᴅrindᴅn istifadᴅ olunur.  

 

 

1.6. ¢AĶ ĸᴅraitindᴅ rᴅqᴅmli idarᴅetmᴅnin inkiĸafē.  

       Rᴅqᴅmli idarᴅ olunan dᴅzgahlarēn  

       avtomatlaĸdērēlma sᴅviyyᴅsi 

 

Dᴅzgahlarda hᴅr hansē bir hissᴅni emal etmᴅk lazēm 

gᴅldikdᴅ, dᴅzgahda ᴅvvᴅlcᴅ hissᴅnin cizgisi ilᴅ tanēĸ olur, 

onu dᴅzgahda emal etmᴅyin m¿mk¿n olub olmamasēnē 

yoxlayēr. Emal zamanē lazēm gᴅlᴅcᴅk alᴅt, tᴅrtibat vᴅ digᴅr 

kºmᴅk­i elementlᴅr m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir. B¿t¿n bunlar insan 

beyninᴅ, bir ne­ᴅ saniyᴅnin i­ᴅrisindᴅ sºz¿n ᴅsl 

mᴅnasēnda, hᴅkk olunur. 

ᴄmᴅliyyat dᴅzgahda yerinᴅ yetirildiyi vaxt insan 

ᴅmᴅliyyata nᴅzarᴅt edir, ortaya ­ēxan q¿surlarē 

tᴅnzimlᴅyᴅrᴅk hissᴅnin zay olmamasēna ­alēĸēr. Eyni 

zamanda o, dᴅzgahēn, alᴅtin, emal sahᴅsinin tᴅmizliyinᴅ 

vᴅ s. vᴅziyyᴅtlᴅrᴅ nᴅzarᴅt edir. Ķnsan beyni b¿t¿n bu 

proseslᴅri yadda saxlamaqla bᴅrabᴅr ortaya ­ēxan 

dᴅyiĸikliklᴅri aradan qaldērmaq ¿­¿n ᴅzᴅlᴅ siqnallarē 

gºndᴅrᴅrᴅk uyĵunsuzluqlarēn aradan qaldērēlmasēnē tᴅmin 

edir. 

Dᴅzgahlarēn proqramla idarᴅ olunmasēnda ᴅsas 

mᴅqsᴅd dᴅzgah­ēnēn gºrd¿y¿ belᴅ ­ᴅtin iĸlᴅrin 

avtomatlaĸdērlmasēdēr. Hᴅlᴅlik texnikanēn g¿c¿ insan 
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d¿ĸ¿ncᴅsi kimi dᴅqiq vᴅ incᴅ olmasa da dᴅzgahlarda emal 

proseslᴅrinin proqramlē idarᴅ olunmasēna nail olmuĸlar 

(m¿xtᴅlif nºv proqram daĸēyēcēlarē vasitᴅsi ilᴅ perfolent, 

perfokarta, maqnit lenti, baraban, CD-disk, DVD-disk, 

flᴅĸ kart, USB ilᴅ iĸlᴅyᴅn xarici yaddaĸ qurĵusu) vᴅ s.   

Ķlk dᴅfᴅ proqramla idarᴅ olunan dᴅzgah 1949-cu ildᴅ 

yaradēlan torna dᴅzgahē olmuĸdur (proqram daĸēyēcēsē 

kimi maqnit lentindᴅn istifadᴅ olunmuĸdur). 

Proqramla idarᴅ olunan dᴅzgahlarda dᴅzgah­ēnēn 

(operatorun) vᴅzifᴅsi hissᴅni (pᴅstahē) dᴅzgahda yer-

lᴅĸdirib onu emaldan sonra azad etmᴅklᴅ baĸa ­atēr. 

Metalkᴅsᴅn dᴅzgahlarēn proqramla idarᴅ etmᴅ 

sistemlᴅrini iki sinfᴅ bºl¿rlᴅr: 

1. tsikllᴅ idarᴅetmᴅ;  

2. rᴅqᴅmlᴅ idarᴅetmᴅ.  

Tsiklli proqramla idarᴅetmᴅ sistemi (TPI) dᴅzgahēn iĸ 

rejiminin tam vᴅ ya qismᴅn proqramlaĸdērēlmasē ilᴅ izah 

olunur. 

Ķdarᴅedici elementlᴅrin yerdᴅyiĸmᴅsi hᴅrᴅkᴅt edᴅn 

sºykᴅnᴅcᴅklᴅri yerlᴅĸdirmᴅklᴅ nizamlanēr. Bu c¿r 

idarᴅetmᴅ sistemi ᴅn sadᴅ vᴅ ucuz sayēlēr. Lakin proqramlē 

idarᴅ olunan dᴅzgahlara nisbᴅtᴅn texnoloji imkanlarē az 

olur. 

TPĶ olunan dᴅzgahlarda bir mᴅhsul buraxēlēĸēndan 

digᴅrinᴅ ke­idᴅ sᴅrf olunan vaxt (yumurucuqlarēn ºl­¿yᴅ 

sazlanmasē) ­oxdur. Odur ki, bu c¿r idarᴅetmᴅ sisteminᴅ 

malik dᴅzgahlarēn orta vᴅ iri seriyalē istehsalatlara tᴅtbiqi 

daha mᴅqsᴅdᴅ uyĵun hesab edilir. TPĶ sistemi torna-

revolver, ĸaquli frez, ĸaquli burĵu, almaz i­yonuĸ, aqreqat 

vᴅ s. dᴅzgahlara tᴅtbiq olunur. 

TPĶ sisteminin strukturuna baxaq (ĸᴅkil 5). 
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a-proqramē verᴅn vᴅ daxil edᴅn qurĵuya: proqramē 

verᴅn blok (1) vᴅ proqramēn mᴅrhᴅlᴅ ilᴅ daxil olma bloku 

(2) aiddir;  

b -idarᴅetmᴅ qurĵusu: dᴅzgahēn iĸ tsiklini idarᴅ edᴅn 

blok (3) vᴅ nᴅzarᴅt siqnallarēnē ­evirᴅn blokdan (4) tᴅĸkil 

olunur,  

v ï idarᴅetmᴅ qurĵusunun vᴅzifᴅsi dᴅzgahēn iĸ­i or-

qanlarēnēn (6) idarᴅedici elementlᴅrinin (5) idarᴅ 

edilmᴅsini tᴅĸkil etmᴅkdᴅn ibarᴅtdir. 

Proqram mᴅrhᴅlᴅsindᴅ iĸin baĸa ­atmasēna nᴅzarᴅt 

edᴅn qurĵu ᴅvvᴅlki mᴅrhᴅlᴅnin sona ­atmasēna nᴅzarᴅt 

edᴅrᴅk sonrakē mᴅrhᴅlᴅnin iĸᴅ qoĸulmasēna ᴅmr verir. 

TPĶ sisteminin avtomatik idarᴅ edilmᴅsi elektro-

maqnit relelᴅrindᴅn istifadᴅ etmᴅklᴅ hᴅyata ke­irilir. 

Rᴅqᴅmli proqramlē idarᴅ etmᴅdᴅ (RPĶ) lazēmi 

mᴅlumatlar yumruqlar, s¿rᴅtlᴅr vᴅ dayaqlar, kodlaĸ-

dērēlmēĸ ardēcēl hᴅrf  vᴅ rᴅqᴅmlᴅrlᴅ verilir. Bu idarᴅetmᴅ 

bir sēra ᴅlamᴅtlᴅrᴅ gºrᴅ tᴅsnif edilir: 1) funksional 

imkanlarēna vᴅ tᴅkmillᴅĸdirmᴅ dᴅrᴅcᴅsinᴅ gºrᴅ; 2) dᴅzga-

hēn idarᴅedici vᴅ mexanizmlᴅrini proqramdakē hᴅndᴅsi 

mᴅlumatlarla tᴅyin edilᴅn hᴅrᴅkᴅtlᴅrinin nºv¿nᴅ gºrᴅ;    3) 

mᴅlumat axēnēn sayēna gºrᴅ. 

Funksional imkanlarēna vᴅ tᴅkmillᴅĸdirmᴅ dᴅrᴅcᴅsinᴅ 

gºrᴅ  RPĶ sisteminin aĸaĵēdakē nºvlᴅri mºvcuddur: 

HC (Hand Control) ï hᴅrfli rᴅqᴅmli kodla verilᴅn 

proqramla dᴅzgahda emal prosesini idarᴅ edᴅn RPĶ 

sistemi. Belᴅ sistemlᴅr çsᴅrt proqramlaè iĸlᴅyir vᴅ 

perfolent vasitᴅsi ilᴅ daxil edilir; 

HNC (Hand NC)- pultdan proqramēn ᴅl ilᴅ verilmᴅsi 

ilᴅ RPĶ (bu ᴅvvᴅllᴅr klaviĸlᴅ dᴅyiĸdiricilᴅrlᴅ son illᴅrdᴅ isᴅ 

­evik diskdᴅn istifadᴅ etmᴅklᴅ inkiĸaf etdirilmiĸdir). 

Burada RPĶ ilᴅ operator arasēnda ᴅlaqᴅni   yaratmaq  ¿­¿n  
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displey mºvcuddur. Belᴅ ki, burada qᴅbul edilᴅn mᴅlumat 

sonra displeydᴅ ᴅks etdirilᴅrᴅk onun d¿zg¿nl¿y¿nᴅ vizual 

nᴅzarᴅti tᴅmin edir. Buna operativ idarᴅetmᴅ sistemi dᴅ 

deyirlᴅr. 

SNC (spicher NC) vᴅ yaxud MNC (memory NC)-

b¿t¿n idarᴅedici proqramē yaddaĸēnda saxlama 

qabiliyyᴅtindᴅ olan RPĶ sistemi; 

CNC (computer NC) ï RPĶ dᴅzgahēn avtonom idarᴅ 

edilmᴅ sistemi tᴅrkibindᴅ elektron-hesablama maĸēnē 

(EHM) vᴅ yaxud proseslᴅr olur; 

DNC (direct NC)-EHM-dᴅn dᴅzgahlar qrupunu idarᴅ 

etmᴅk ¿­¿n sistem, proqramē yadda saxlayēr vᴅ dᴅzgahēn 

idarᴅetmᴅ quruluĸunun tᴅlᴅbi ilᴅ onlarē paylayēr 

(dᴅzgahlarda yuxarēda adlarē  ­ᴅkilᴅn NC, SNC, CNC 

nºvl¿ quruluĸlar tᴅtbiq edilᴅ bilᴅr). 

Dᴅzgahdakē idarᴅedici mexanizmin hᴅrᴅkᴅtinin 

nºv¿nᴅ gºrᴅ RPĶ sistemlᴅri mºvqeli, konturlu, kombinᴅ 

edilmiĸ vᴅ m¿rᴅkkᴅblᴅĸdirilmiĸ olur. 

Mºvqeli RPĶ sistemindᴅ dᴅzgahda verilᴅn idarᴅetmᴅ 

proqramē ilᴅ iĸ­i orqanēn hᴅr hansē bir mºvqedᴅ olmasēnē 

tᴅmin edir. ᴄsasᴅn bu sistemin tᴅtbiq sahᴅsi vurĵu-

i­yonuĸ dᴅzgahlarē qrupudur. 

Konturlu RPĶ sistemi dᴅzgahēn iĸ­i orqanēnēn 

trayektoriya ¿zrᴅ hᴅrᴅkᴅt etdirilmᴅsini tᴅyin edir. Bunun 

ᴅsas x¿susiyyᴅti onunla izah olunur ki, istᴅnilᴅn anda 

dᴅzgahēn aktiv elementinin hᴅrᴅkᴅt s¿rᴅti ilᴅ koordinat 

oxlarē arasēnda funksional asēlēlēq mºvcuddur. ᴄvvᴅlki 

sistemdᴅn bunun fᴅrqi, onun m¿rᴅkkᴅbliyi vᴅ baha baĸa 

gᴅlmᴅsi ilᴅ izah olunur. 

Kombinᴅ edilmiĸ RPĶ sistemi konturlu vᴅ mºvqeli 

sistemlᴅrdᴅn tᴅĸkil olunur vᴅ ᴅsas etibarē ilᴅ 
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­oxᴅmᴅliyyatlē dᴅzgahlarēn idarᴅ olunmasēnda tᴅtbiq 

edilir. 

Mᴅrkᴅzlᴅĸdirilmiĸ idarᴅetmᴅ sistemi bir-biri ilᴅ vahid 

avtomatlaĸdērēlmēĸ nᴅqliyyat-toplayēcē (nᴅqliyyat-anbar) 

sistemi ilᴅ ᴅlaqᴅdar RPĶ dᴅzgahlar kompleksinᴅ xidmᴅt 

edir vᴅ EHM vasitᴅsilᴅ idarᴅ olunur. 

Mᴅlumat axēnēnēn sayēna gºrᴅ RPĶ sistemlᴅri a­ēq, 

qapalē vᴅ ºz¿sazlanan (adaptiv) olur. 

A­ēq RPĶ sistemlᴅri dᴅzgahēn iĸ­i orqanēnēn 

idarᴅetmᴅ proqramēndan gºndᴅrilᴅn bir mᴅlumat axēnē ilᴅ 

sᴅciyyᴅlᴅnir. Bu proqram dᴅzgahēn aktiv elementlᴅrinin 

yerdᴅyiĸmᴅsinᴅ nᴅzarᴅt etmir. ¦st¿n cᴅhᴅti odur ki, ᴅks 

ᴅlaqᴅ olmadēĵēndan konstruksiya sadᴅdir. 
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II  FᴄSIL 

2.1.¢ĶS layihᴅlᴅndirmᴅ obyekti kimi 

 

     Elmi-texniki prosesin m¿asir inkiĸaf yollarēndan biri 

insan iĸtirakē olmayan texnologiyanē realizᴅ edᴅn istehsal 

sistemlᴅrinin yaradēlmasēdēr. Bu sistemlᴅri m¿rᴅkkᴅb 

texnoloji sistemlᴅr sērasēna aid etmᴅk olar. Sadᴅ texniki 

sistemlᴅrin qᴅbul olunmuĸ layihᴅlᴅndirmᴅ metodlarēndan 

fᴅrqli olaraq, iri hᴅcmli avtomatlaĸdērēlmēĸ komplekslᴅrin 

iĸlᴅnilmᴅsi zamanē problemlᴅr meydana ­ēxēr. Bu 

problemlᴅrin az sayē funksiyalaĸdērma qanunlarēnēn vᴅ 

tᴅrkibinin baxēlmasēndan, ­ox sayē isᴅ ᴅn yaxĸē strukturun 

se­ilmᴅsindᴅn, elementlᴅrin qarĸēlēqlē hᴅrᴅkᴅtinin 

optimallaĸdērēlmasēndan, sistemin funksiyalaĸdērmasēnēn 

tᴅlᴅb olunan rejiminin tᴅyinindᴅn ibarᴅtdir. Ķstehsalata bir 

sistem kimi baxdēqda, onun ᴅsas alt sistemlᴅrinin sᴅbᴅb-

nᴅticᴅ ᴅlaqᴅlᴅrinin araĸdērēlmasē vᴅ onlarēn sistemin 

mᴅhsuldarlēĵēnēn son nᴅticᴅsinᴅ tᴅsirinin tᴅyin edilmᴅsi 

vacib ᴅhᴅmiyyᴅt kᴅsb edir vᴅ m¿h¿m mᴅsᴅlᴅdir. 

     Ķstehsalat sisteminᴅ layihᴅlᴅndirmᴅ obyekti kimi 

baxdēqda yeni sistemli mºvqedᴅn xarakterizᴅ edᴅn bir sēra 

formal ᴅlamᴅtlᴅrin ayrēlmasē vacibdir. Bu c¿r ᴅlamᴅt vᴅ 

x¿susiyyᴅtlᴅrᴅ aĸaĵēdakēlarē aid etmᴅk olar: 

     - Geniĸ sayda qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅdᴅ vᴅ qarĸēlēqlē hᴅrᴅkᴅtdᴅ 

olan elementlᴅrin ­oxluĵu; 

     - Qurmanēn ­ox funksionallēĵē vᴅ iyerarxiyalēlēĵē; 

     - M¿rᴅkkᴅbliyin vᴅ tᴅĸkilin vahidliyini tᴅyin edᴅn 

¿mumi mᴅqsᴅdin, sistemin funksiyalaĸdērēlmasēnēn ¿mumi 

tᴅyinatēnēn ­oxluĵu; 

     - Funksiyalaĸdērmanēn ­ox rejimli xarakterini tᴅmin 

edᴅn, m¿xtᴅlif istehsalat ĸᴅrtlᴅrinᴅ hᴅm strukturlarēnēn,  

hᴅm dᴅ funksiyalaĸdērma rejimlᴅrinin adaptasiyasēna 
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imkan verᴅn strukturun dᴅyiĸkᴅnliyi (ᴅlaqᴅlᴅrin vᴅ 

sistemin tᴅrkibi); 

     -Struktur sisteminin (ĸᴅkil 6) vᴅ b¿t¿n sistemin alt sis-

temlᴅrinin vᴅ elementlᴅrinin xarici alᴅmlᴅ qarĸēlēqlē 

ᴅlaqᴅsinᴅ stoxastiki xarakter; 

     -Erqonomikli ᴅlamᴅtlᴅrin ­oxluĵu, belᴅ ki, sistemdᴅ bir 

­ox funksiyalar avtomatlarla, digᴅrlᴅri isᴅ insanlarēn 

iĸtirakē ilᴅ yerinᴅ yetirilir. 

      Yuxarēda sadalanan ᴅlamᴅtlᴅri nᴅzᴅrᴅ almaqla, 

istehsalat sistemini, onun alt sistemlᴅrini vᴅ elementlᴅrini 

xarakterizᴅ  edᴅn  bir ne­ᴅ anlayēĸ vᴅ tᴅyinatlarē verᴅk. 

      ¢ĶS-ᴅ ¿­ aspektdᴅ baxmaq olar: funksional, struktur, 

vϸ tϸĸkilati. 

       Funksional aspekt funksiyalar dairᴅsini tᴅyin edir, 

hansē ki, bunlar ¢ĶS-i, onun qurĵularēnē vᴅ elementlᴅrini 

yerinᴅ yetirmᴅlidir. Bu funksiyalar ¢ĶS yaradēldēĵē 

mᴅqsᴅdlᴅ tᴅyin olunmuĸlar, yᴅni yerinᴅ yetirilᴅn mᴅsᴅlᴅlᴅr 

tᴅrkibi ilᴅ m¿ᴅyyᴅn olunmuĸlar. Son nᴅticᴅdᴅ onlar ¢ĶS-in 

funksiyalaĸdērmasēnēn mᴅntiqini tᴅyin edirlᴅr. 

      Struktur aspekt ¢ĶS-in sistem kimi qurulmasēnē, 

tᴅdqiqatēnē vᴅ onun komponent tᴅrkibinin tᴅyinini tᴅĸkil 

edir. Onun ºyrᴅnilmᴅsi ¢ĶSïin strukturunun sintezi vᴅ 

layihᴅlᴅndirmᴅ zamanē onun analizi ¿­¿n lazēmdēr. 

      Tϸĸkilati aspekt konkret m¿ᴅssisᴅnin ¢ĶS-nin 

strukturunun tᴅĸkilatē qrupla ᴅlaqᴅsini tᴅyin edir vᴅ 

hᴅm­inin funksional mᴅqsᴅdlᴅ yazēlmēĸ mᴅsᴅlᴅlᴅri 

m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirir. Bunlara aĸaĵēdakēlar aid edilir: 

      * ¢ĶS-in yaradēlmasē zamanē yerinᴅ yetirilᴅn 

mᴅsᴅlᴅlᴅrin tᴅrkibinin tᴅyinatē vᴅ sistemlᴅĸdirilmᴅsi (yᴅni 

¢ĶS-in funksional strukturunun tᴅyinatē);  

* proqram vᴅ informasiya tᴅminatēnēn texniki vasitᴅ-

lᴅrinin vᴅ bu vasitᴅlᴅri  istismar edᴅn   ixtisaslē  kollektivin 
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lazēmē tᴅrkibini vermᴅk (yᴅni ¢ĶS-in komponentlᴅ 

strukturunu tᴅyin etmᴅk);  

* funksional alt sistemlᴅrin vᴅ ayrē-ayrē elementlᴅrin 

istehsalatēn mºvcud tᴅĸkil olunmuĸ strukturuna yēĵmasē 

ilᴅ mᴅqsᴅdyºnl¿ tᴅĸkilin tᴅmin edilmᴅsi (yeni ¢ĶS-in 

tᴅĸkilli strukturunun tᴅyini). 

      ¢ĶS-in mᴅqsᴅdyºnl¿ funksiyalaĸdērēlmasē ¿­¿n ¿mumi 

halda aĸaĵēdakē mᴅsᴅlᴅlᴅrin yerinᴅ yetirilmᴅsini tᴅmin 

etmᴅk lazēmdēr: 

      -planlaĸdērma, u­ot, dispet­erlᴅĸmᴅ vᴅ istehsalatēn 

gediĸatēna nᴅzarᴅt; 

      -mᴅmulatlarēn yarēmfabrikatlarēn, materiallarēn aralēq 

mᴅhsullarēn, alᴅtlᴅrin yēĵēlmasē vᴅ onlarēn texnoloji 

avadanlēĵa nᴅql etdirilmᴅsi; 

      -avadanlēĵēn y¿klᴅnib-boĸaldēlmasē; 

      -alt sistemdᴅn texnoloji avadanlēĵēn idarᴅetmᴅ 

proqramēnēn daha y¿ksᴅk sᴅviyyᴅli iyerarxiyasēnēn qᴅbulu, 

onlarēn saxlanēlmasē, redaktᴅsi vᴅ translyasiyasē; 

      -b¿t¿n texnoloji avadanlēĵēn idarᴅsi; 

      -idarᴅ olunan hesablama kompleksindᴅ m¿vafiq 

qᴅrarlarēn qᴅbulu zamanē  sᴅhvlᴅr vᴅ xᴅtalar indikasiyasē 

ilᴅ b¿t¿n texniki vasitᴅlᴅrin iĸinin diaqnostikasē; 

      -mᴅmulatēn bazalaĸdērēlmasēnēn dᴅqiqliyinᴅ vᴅ emalēn 

keyfiyyᴅtinᴅ nᴅzarᴅt; 

      - idarᴅedici proqrama korreksiyanēn daxil edilmᴅsi ilᴅ 

alᴅtinin vᴅziyyᴅtinin diaqnostikasē vᴅ alᴅtin avtomatik 

dᴅyiĸdirilmᴅsini; 

      -ᴅlavᴅ materiallarēn, yaĵlama-soyutma mayelᴅrinin, 

kᴅsicilᴅrin vᴅ b. verilmᴅsi vᴅ ºt¿r¿lmᴅsi; 

      -¢ĶS-in iĸ­i zonasēnda tullantēlarēn kᴅnar edilmᴅsi; 

      -lᴅvazimatlarēn (kºmᴅk­i qurĵularēn) vᴅ alᴅtlᴅrin 

komplektlᴅĸdirilmᴅsi, yēĵēlmasē vᴅ iĸᴅ salēnmasē; 
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      -texniki xidmᴅt vᴅ texniki vasitᴅlᴅrin tᴅmiri vᴅ b. 

      ¢ĶS-in funksional strukturunun tᴅyini zamanē hᴅr 

bir funksional alt sistem vasitᴅsilᴅ yerinᴅ yetirilᴅn bircins 

mᴅsᴅlᴅlᴅrin qruplaĸdērēlmasē, yᴅni mᴅsᴅlᴅnin alt sistemlᴅrᴅ 

ᴅsasᴅn yerlᴅĸdirilmᴅsi hᴅyata ke­irilir. ¢ĶS-in vᴅ onun alt 

sistemlᴅrinin funksiyalaĸdērēlmasē giriĸ tᴅsiredicilᴅrinin 

tᴅsiri altēnda yerinᴅ yetirilir. Asēlē olmayaraq giriĸ 

tᴅsiredicilᴅrinin yerlᴅĸdiyi fiziki elementlᴅr giriĸ adlanēr. 

¢ĶS-in funksiyalaĸdērēlmasēnēn tᴅyin olunmuĸ nᴅticᴅlᴅrini 

xarakterizᴅ edᴅn vᴅ giriĸ tᴅsirinin nᴅticᴅsini ᴅks etdirᴅn 

siqnallar ­ēxēĸ h¿nd¿rl¿klᴅri adlanēr. Giriĸ tᴅsirlᴅri 

mᴅqsᴅdyºnl¿ formalaĸērlar bu ᴅsasᴅn zaman anēnda ¢ĶS-

in bir vᴅziyyᴅtdᴅn digᴅrinᴅ sazlanmasē ¿­¿n lazēmdēr. 

Hᴅyᴅcanlandērēcē tᴅsirlᴅr tᴅsad¿fi xarakterᴅ malikdirlᴅr vᴅ 

adᴅtᴅn tᴅrpᴅnmᴅz ᴅtraf m¿hitinin axēnē ĸᴅklindᴅ olur. 

Ķnformasiya axēnēna ᴅtraf m¿hit haqqēnda, baxēlan ¢ĶS-in 

vᴅziyyᴅti haqqēnda vᴅ onun qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅdᴅ olduĵu digᴅr 

sistemlᴅr haqqēnda mᴅlumatlar aiddir. Material axēnēna isᴅ 

resurslarēn m¿xtᴅlif nºvlᴅri aid edilir. Ķdarᴅedici tᴅsirlᴅr  

kimi hᴅyᴅcanlandērēcē tᴅsirlᴅr dᴅ ¢ĶS-in cavab reaksiyasēnē 

yaradērlar, hansē ki, ¢ĶS-in elementlᴅrinin vᴅziyyᴅtinin, 

onlarēn xarakteristikalarēnēn vᴅ ­ēxēĸ qiymᴅtlᴅrinin 

dᴅyiĸmᴅsindᴅ ºz¿n¿ gºstᴅrir. 

Deyilᴅnlᴅri ¿mumilᴅĸdirᴅrᴅk, ¢ĶS-in funksional 

strukturunu ­oxsᴅviyyᴅli sistem kimi izah etmᴅk olar. Bu 

sistem verilmiĸ qlobal mᴅqsᴅdᴅ uyĵun funksiyalaĸēr vᴅ bir 

ne­ᴅ lokal mᴅqsᴅdlᴅri yerinᴅ yetirᴅn ­oxlu sayda qarĸēlēqlē 

ᴅlaqᴅdᴅ olan funksional elementlᴅri birlᴅĸdirir vᴅ bunun 

hᴅyata ke­irilmᴅsi qlobal mᴅqsᴅdᴅ nail olunmanē tᴅmin 

edir.  

¢ĶS-in tᴅrkibindᴅ iyerarxik dekompozisiya prinsipinᴅ 

ᴅsasᴅn tᴅminedici vᴅ funksional hissᴅlᴅri ayērērlar. 



 37 

¢ĶS-in tᴅminedici hissᴅsi ï texniki, material, istilik 

enerji, texnoloji, proqram, riyazi, informasiya vᴅ tᴅĸkilati 

tᴅmini hissᴅlᴅrindᴅn ibarᴅtdir. 

¢ĶS-in funksional hissᴅsi ï funksional ᴅlamᴅtlᴅrᴅ 

ᴅsasᴅn bºl¿nm¿ĸ altsistemlᴅr ­oxluĵundan ibarᴅtdir. 

Funksional altsistemlᴅrin tᴅrkibi ¢ĶS-dᴅ hazērlanan 

obyektlᴅr sinfindᴅn asēlē olaraq mºvcud m¿xtᴅlifliyᴅ 

malikdirlᴅr. Buna baxmayaraq ¢ĶS-in  funksional his-

sᴅsinin altsisteminin ᴅsas tᴅrkib hissᴅsini ¿mumi ĸᴅkildᴅ 

vermᴅk olar. 

Vᴅzifᴅsinᴅ gºrᴅ funksional alt sistemlᴅri iki nºvᴅ 

bºlmᴅk olar: texnoloji vᴅ kºmᴅk­i. Texnolojiyᴅ - verilmiĸ 

texnoloji prosesi realizᴅ edᴅn altsistemlᴅri aid etmᴅk olar, 

mᴅsᴅlᴅn, mexaniki istehsalatēn altsistemi, tºkmᴅ 

istehsalatēn altsistemi, yēĵma istehsalatēn altsistemi vᴅ b. 

Kºmᴅk­ilᴅrᴅ isᴅ mᴅlumat istehsalatēn verilmiĸ texnoloji 

proseslᴅrinin effektiv realizasiyasēnē hᴅyata ke­irᴅn vᴅ 

texnoloji altsistemlᴅrin iĸ qabiliyyᴅtinin altsistemi, texniki 

nᴅzarᴅt altsistemi, tullantēlarēn kᴅnarlaĸdērēlmasēnē 

idarᴅetmᴅ altsistemi vᴅ b. 

Texnoloji ᴅsaslandērma altsistemlᴅri m¿xtᴅlif nºv is-

tehsalatlara ᴅsasᴅn formalaĸēr: mexaniki emal, tºkmᴅ, yēĵ-

ma, dᴅmir­i, ĸtamplama, qalvaniki, laklama, qaynaq vᴅ b. 

Mexaniki emal altsistemi detallarēn dᴅzgahlarda 

mᴅlumatēn dᴅzgaha verilmᴅsi anēndan emal olunmuĸ 

mᴅlumatēn ºt¿r¿lmᴅsi anēna qᴅdᴅr ᴅsas vᴅ kºmᴅk­i emal 

ke­idlᴅrinin mexaniklᴅĸdirilmᴅsi vᴅ avtomatlaĸdērēlmasē 

funksiyalarēnē ºz¿ndᴅ birlᴅĸdirir, hᴅm­inin m¿xtᴅlif 

siqnallarēn vᴅ ᴅmrlᴅrin digᴅr altsistemlᴅrin mᴅsafᴅdᴅn 

idarᴅetmᴅ pultuna ºt¿r¿lmᴅsini tᴅmin edirlᴅr. Bu 

funksiyalarēn realizasiyasē seriyalē  vᴅ ya ᴅsas texnoloji 

avadanlēĵēn x¿susi iĸlᴅnmiĸ vasitᴅlᴅrinin kºmᴅyi ilᴅ 
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hᴅyata ke­irilir (sᴅnaye robotlarē, yēĵēcēlar, detallar vᴅ 

alᴅtlᴅrin kasetlᴅri vᴅ b.). 

Kºmᴅk­i altsistemlᴅr aĸaĵēdakē mᴅsᴅlᴅlᴅri hᴅll edir: 

Obyektlᴅrin yerdᴅyiĸmᴅ altsistemi anbarlaĸdērma, 

sexdaxili vᴅ dᴅzgahlararasē detallarēn, mᴅmulatlarēn 

nᴅqliyyatēnē, hᴅm­inin quraĸdērma, sºkmᴅ, ᴅsas texnoloji 

avadanlēĵa xidmᴅt zamanē detallarēn funksiyasē vᴅ 

pereoriyentasiyasēnē  hᴅyata  ke­irir. Bu alt sistemin 

tᴅrkibinᴅ avtomatlaĸdērma, sexdaxili anbarlar, nᴅqliyyat 

iĸlᴅri, konveyerlᴅr, nᴅqledicilᴅr, y¿klᴅmᴅ-boĸaltma vᴅ 

nᴅqliyyat iĸlᴅrini yerinᴅ yetirᴅn vasitᴅlᴅr aiddir.  

 

2.2. ¢ĶS-in idarᴅetmᴅ alt sistemi 

 

¢ĶS-in m¿xtᴅlif iyerarxik sᴅviyyᴅyᴅ aid alt 

sistemlᴅrinin idarᴅetmᴅ sistemi ᴅsas vᴅ kºmᴅk­i 

avadanlēqlar arasēnda, nᴅqledici-y¿klᴅyici qurĵular vᴅ 

anbarlar arasē ᴅlaqᴅni;  

avadanlēĵēn iĸlᴅnmᴅsinᴅ nᴅzarᴅt vᴅ diaqnostikasēnē, 

hᴅm­inin boĸdayanma vᴅ nasazlēqlarēn funksiyasēnē;  

detallarēn, yarēmfabrikatlarēn, komplektlᴅĸdirici mᴅ-

mulatlarēn, hazēr mᴅmulatlarēn yerlᴅĸdiklᴅri mºvqelᴅri 

haqqēnda, hᴅm­inin lᴅvazimatlarla, alᴅtlᴅrlᴅ 

komplektlᴅĸdirmᴅ sᴅviyyᴅsi haqqēnda informasiyalarēn 

toplanmasē vᴅ yerlᴅĸdirilmᴅsi (paylanmasē);  

istehsalat obyektlᴅrin partiyalarēnēn emalē ardēcēl-

lēĵēnēn hesabatēnē; mᴅmulatlarēn, mᴅhsullarēn, yarēmfab-

rikatlarēn, komplektlᴅĸdirici mᴅmulatlarēn vᴅ nºqtᴅlᴅrin 

u­otunu, hᴅm­inin anbarēn doldurulmasē sᴅviyyᴅsinin 

operativ qiymᴅtlᴅndirilmᴅsini;  
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informasiyanēn dispet­erᴅ verilmᴅsini vᴅ istehsalatēn 

planlaĸdērēlmasē, onun tᴅĸkili ilᴅ baĵlē digᴅr ᴅmᴅliyyatlarē 

hᴅyata ke­irir. 

Texniki nϸzarϸtin alt sistemlϸri - hazērlanan  obyekt-

lᴅrin b¿tºv istehsal mᴅrhᴅlᴅlᴅrindᴅ onlarēn parametrlᴅrinᴅ 

nᴅzarᴅt etmᴅ yolu ilᴅ tᴅlᴅb olunan keyfiyyᴅt sᴅviyyᴅsini; 

alᴅtlᴅrᴅ vᴅ lᴅvazimatlara nᴅzarᴅti, hᴅm­inin zay mᴅh-

sullarēn yaranma sᴅbᴅblᴅrinin vaxtēnda aradan qaldērēlmasē 

mᴅqsᴅdilᴅ texniki xidmᴅtᴅ vᴅ istehsalata aktiv tᴅsiri tᴅmin 

edir. 

Ϸlavϸ kºmϸk­i alt sistemlϸr istehsalatdan  

tullantēlarēn kᴅnar edilmᴅsi mᴅsᴅlᴅlᴅrini;  

¢ĶS-in tᴅlᴅb olunan tᴅrkib vᴅ miqdarēnēn yuyucu vᴅ 

yaĵlayēcē-soyuducu mayelᴅrlᴅ mᴅrkᴅzlᴅĸdirilmiĸ y¿k-

lᴅnmᴅsini;  

dᴅzgahlarēn, sᴅnaye robotlarēnēn, EHM-lᴅrin vᴅ ¢ĶS-

in digᴅr avadanlēqlarēna texniki xidmᴅt vᴅ tᴅmirini;  

binalarēn kºmᴅk­i materiallarla tᴅminatē, yēĵēĸ-

dērēlmasē vᴅ tᴅmiri mᴅsᴅlᴅlᴅrini hᴅll edir. 

 Sadalanan alt sistemlᴅr qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅdᴅdirlᴅr, buna 

gºrᴅ dᴅ onlardan birinᴅ aid olan konkret funksional 

mᴅsᴅlᴅ yerdᴅ qalanlara m¿ᴅyyᴅn olunmuĸ tᴅlᴅbatlar 

qoyur. Alt sistemlᴅrin funksional qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅsi ¢ĶS-in 

strukturunun formalaĸdērēlmasē ¿­¿n baza rolunu oynayēr. 

¢ĶS-in alt sistemlᴅri m¿xtᴅlif funksional tᴅyinatlē 

modullar dᴅstindᴅn ibarᴅtdir. Bunlara emal, yēĵēm, 

nᴅzarᴅt, anbarlaĸdērma, nᴅqliyyat, tullantēlarēn kᴅnar 

edilmᴅsi, yuma, qurutma vᴅ s. aid edilir. Bu modullardan 

hᴅr biri qurĵular sērasēndan ibarᴅtdir (mᴅsᴅlᴅn, emal 

modulu ï dᴅzgahdan avtomatik vᴅ avtonom funk-

siyalaĸdērmanē  tᴅmin edᴅn m¿xtᴅlif ᴅlavᴅ qurĵulardan,  
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nᴅzarᴅt qurĵularēndan, mᴅmulatēn avtomatlaĸdērēlmēĸ y¿k-

lᴅnmᴅsi, alᴅtin avtomatik dᴅyiĸdirilmᴅsi, tullantēlarēn 

kᴅnar edilmᴅsi vᴅ s. ibarᴅtdir). ¢evik avtomatlaĸdērēlmēĸ 

sahᴅnin (¢AS) strukturu ĸᴅkil 7-dᴅ gºstᴅrilmiĸdir. 

 

 

2.3. ¢AĶ-in strukturu  

 

 ¢AĶ-in struktur sxemi (mexaniki emal n¿mu-

nᴅsindᴅ) ĸᴅkil 8-dᴅ gºstᴅrilmiĸdir. ¦mumi halda ¢ĶS 

nºvbᴅti funksional komponentlᴅrdᴅn ibarᴅtdir: texnoloji 

alt sistem-(TA), idarᴅetmᴅ alt sistemi, istehsalēn texnoloji 

hazērlēĵēnēn avtomatlaĸdērēlmēĸ alt sistemi, xidmᴅt 

altsistemi. Bu alt sistemlᴅr dᴅ ºz nºvbᴅsindᴅ ayrē-ayrē 

modullardan ibarᴅtdirlᴅr. 

¢AĶ-in texnoloji alt sistemi ï bu ᴅsas vᴅ kºmᴅk­i 

avadanlēqlarēn nᴅzarᴅt vᴅ yerdᴅyiĸmᴅni nᴅzᴅrᴅ almaqla, 

onlar ¿zᴅrindᴅ realizᴅ olunmuĸ (m¿vafiq instruksiyalar vᴅ 

ya reqlamentlᴅrᴅ ᴅsasᴅn) istehsalatēn texnoloji prosesinin 

yēĵēmēndan ibarᴅtdir. ¢ĶS m¿rᴅkkᴅb ­ox komponentli 

sistemdir, onun layihᴅlᴅndirilmᴅsi vᴅ inkiĸaf perspek-

tivlᴅri modul prinsipinᴅ ᴅsasᴅn qurulur. 

 ¢ĶS-in ᴅsas struktur vahidi ­evik istehsal moduludur 

(¢ĶM) (mexaniki emal ¿­¿n adᴅtᴅn tez-tez emaledici 

texnoloji oyuq termini iĸlᴅnir). ¢ĶM bir qayda olaraq 

x¿susi texnoloji ᴅsasnamᴅlᴅr vasitᴅlᴅri ilᴅ birlikdᴅ ᴅsas vᴅ 

ᴅlavᴅ avadanlēqlar toplusundan ibarᴅtdir, avtomatik 

oriyentasiyanē, emalē, yēĵēmē, parametrlᴅrin ºl­¿lmᴅsini, 

yerdᴅyiĸmᴅni (istehsalatēn predmetlᴅr fᴅzasēnda), alᴅtlᴅri 

vᴅ tullantēlarē, hᴅm­inin avtomatik nᴅzarᴅt vᴅ texniki 

diaqnostikanē (avadanlēqlar) tᴅmin edir. ¢ĶM detallarēn 

avtomatik emalē proseslᴅrinin yerinᴅ yetirilmᴅsi  ¿­¿n  vᴅ  
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texnoloji-emal prosesindᴅ dᴅyiĸikliklᴅr zamanē vᴅ ya 

planlaĸdērēlmēĸ nomenklatura ­ᴅr­ivᴅsindᴅ istehsalatēn 

predmetlᴅrinin operativ nºvbᴅlᴅĸmᴅsi halēnda texnoloji 

avadanlēĵēn proqram-idarᴅedici sazlanmasēnēn yerinᴅ 

yetirilmᴅsini hᴅyata ke­irir. 

¢ĶS-in ᴅsas xarakteristikalarē - mᴅhsuldarlēq, ­evik-

lik, canlēlēq birincisi - ᴅsas (dᴅzgahlar) vᴅ  kºmᴅk­i (SR, 

yēĵēcēlar, avtomatlaĸdērēlmēĸ nᴅzarᴅt vᴅ ºl­mᴅ sistemlᴅri 

vᴅ s.) avadanlēqlarēn xarakteristikalarē ilᴅ, ikincisi isᴅ-¢ĶM 

avadanlēĵēn komponovkasēnēn m¿vᴅffᴅqiyyᴅtli se­imi ilᴅ 

tᴅyin olunur. Kompanovka variantēnēn se­ilmᴅsi ¢ĶS 

layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ ᴅsas mᴅrhᴅlᴅdir vᴅ RTK-nēn optimal 

komponovkasēnēn se­ilmᴅsinᴅ analojidir. Yalnēz ¢ĶM-in 

layihᴅlᴅndirilmᴅsi zamanē bir ne­ᴅ ¢ĶM-in vahid 

tᴅĸkiledici-texnoloji strukturda qrupĸᴅkilli texnologiyanēn 

bazasēnda ¿mumi razēlaĸdērēlmēĸ funksiyalaĸdērēlmasēnēn 

ᴅhᴅmiyyᴅti nᴅzᴅrᴅ alēnēr. Bundan ᴅlavᴅ, ¢ĶM avadanlēĵēn 

sazlanmasē prosesini insan iĸtirakē olmadan sxem ¿zrᴅ 

realizᴅ etmᴅlidir, yᴅni sazlama avadanlēĵēn lokal 

idarᴅetmᴅ sistemlᴅri ¿­¿n idarᴅedici proqramlarēn 

nºvbᴅlᴅĸmᴅsi yolu ilᴅ proqram ¿sulu ilᴅ hᴅyata 

ke­irilmᴅlidir.  

¢Ķķ-in idarᴅetmᴅ alt sistemi bu texnoloji avtomat-

laĸdērēlmēĸ idarᴅetmᴅ sistemi vᴅ texnoloji proseslᴅrin 

avtomatlaĸdērēlmēĸ idarᴅetmᴅ sisteminin (TPAĶS) qēsa-

dºvrl¿ komplekslᴅrinin qarĸēlēqlē ᴅlaqᴅsini vᴅ ierar-

xikliyinin tᴅĸkil olunmuĸ toplusudur. Bu sistem plan-

laĸdērma, nᴅzarᴅt, operativ dispetcerlᴅĸdirmᴅ, avadanlēĵēn 

qrup ĸᴅkilli vᴅ lokal idarᴅetmᴅ funksiyalarēnē realizᴅ edir. 

¢Ķķ-in texnoloji hazērlēĵēnēn alt sistemi bu m¿ᴅssisᴅ-

nin texnoloji hazērlēĵēnēn ¿mumi sisteminin avtonom his-
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sᴅsidir vᴅ avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ sistemilᴅ 

texnoloji proseslᴅrin, idarᴅedici proqramlarēn, lᴅvazi-

matlarēn, alᴅt operativ redaktᴅetmᴅ vasitᴅlᴅrinin 

sazlanmasēnē ºz¿ndᴅ  cᴅmlᴅyir. 

¢AĶ-in servis alt sistemi onun y¿ksᴅk etibarlēlēq 

xarakteristikasēnēn tᴅminatēnē (istᴅnilᴅn avadanlēĵēn iĸdᴅn 

­ēxdēĵē vaxtda onun bᴅrpasē xidmᴅtini) tᴅĸkil edir. 

 

 

2.4.¢AĶ-nin funksiyalarē 

 

¢AĶ-nin funksiyalarē ᴅsas resurslarēn (iĸ tutumu, 

material tutumu, enerji tutumu, fond tutumu vᴅ s.) 

xᴅrclᴅrinin kᴅskin azaldēlmasē yolu ilᴅ mᴅhsul istehsalēna 

¿st¿nl¿k verilmᴅsi kimi ᴅsas mᴅqsᴅdlᴅrdᴅn tᴅyin olunur. 

Bu mᴅqsᴅdlᴅ hᴅm­inin kapital qoyuluĸunun tez bir 

zamanda ºdᴅnilmᴅsi vᴅ hᴅm­inin aĸaĵēdakē digᴅr 

mᴅqsᴅdlᴅr daxildir: mᴅhsulun komplektlᴅĸdirilmᴅsi vᴅ 

mᴅnimsᴅmᴅnin tezlᴅĸdirilmᴅsi; iĸ­i yerlᴅrin ixtisara 

salēnmasē ilᴅ fᴅrdi vᴅ orta seriyalē istehsalatēn kompleksli 

avtomatlaĸdērēlmasē imkanē; k¿tlᴅvi iĸlᴅrin ᴅl ilᴅ gºr¿lᴅn 

ᴅmᴅyini azaldēlmasē (nᴅzarᴅt­i-y¿klᴅyici, anbarlaĸdērma 

vᴅ s.); ᴅmᴅyin rahatlēĵēnēn vᴅ cazibᴅdarlēĵēnēn y¿ksᴅl-

dilmᴅsi; istehsal olunan mᴅhsullarēn keyfiyyᴅt stabilliyinin 

y¿ksᴅldilmᴅsi; istehsalatēn ¿mumi tsiklinin azaldēlmasē; 

ehtiyatlarēn azaldēlmasē vᴅ dºvri  vasitᴅlᴅrin dºvr 

etmᴅsinin tezlᴅĸdirilmᴅsi .  

¢AĶ-nin funksiyalarē istehsalat vᴅ informasiya 

olmaqla iki yerᴅ bºl¿n¿r: 

 Ķstehsalat funksiyasē - bu m¿ᴅyyᴅn olunmuĸ 

mᴅhsulun istehsalē ¿zrᴅ texnoloji prosesin 
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avtomatlaĸdērēlmēĸ rejimdᴅ texnoloji alt sistemin 

realizasiyasēdēr. Ķstehsalat funksiyasēnēn tᴅrkibindᴅ 

aĸaĵēdakē funksiyalar hᴅll edilir (maĸēnqayērma misalēnda 

vᴅ s.) komplektlᴅĸdirmᴅ, anbarlaĸdērma, manipulyasiya vᴅ 

nᴅqliyyat, mᴅmulatlarēn, lᴅvazimatlarēn vᴅ alᴅtlᴅrin buferli 

yēĵēmē; mᴅhsulun nᴅzarᴅti; texnoloji prosesin 

parametrlᴅrin vᴅ alᴅtlᴅrin vᴅziyyᴅtinin nᴅzarᴅti; 

tullantēlarēn yēĵēmē (qērēntēlar vᴅ s.); kºmᴅk­i materiallarēn 

ºt¿r¿lmᴅsi; avadanlēĵēn vᴅziyyᴅtinin vᴅ nasazlēqlarēnēn  

diaqnostikasē vᴅ digᴅrlᴅri (mᴅmulatēn vᴅ alᴅtin hazērlēĵē,   

tᴅmizlᴅnmᴅsi, yuyulmasē, konservlᴅĸdirilmᴅsi, 

qablaĸdērēlmasē vᴅ s.) 

Ķnformasiya funksiyasē - bu yēĵēn, emal vᴅ informasi-

yalarēn ºt¿r¿lmᴅsi proseslᴅrinin, ¢AĶ-nin elementlᴅrinin 

vᴅziyyᴅti haqqēnda informasiyanēn ºt¿r¿lmᴅsinin, rᴅh-

bᴅrlik vᴅ istismar­ēlarēn istehsalēn, xᴅtti vᴅ funksional 

fᴅrdlᴅrᴅ, xidmᴅtin alt sisteminin qarēĸēq idarᴅedici nºqtᴅ-

lᴅrᴅ, y¿ksᴅk tᴅminata vᴅ digᴅr avtomatlaĸdērēlmēĸ (avto-

matik) rejimlᴅrdᴅ idarᴅetmᴅnin alt sisteminin reali-

zasiyasēdēr. 

 Ķnformasiya funksiyasēnēn tᴅrkibindᴅ aĸaĵēdakē 

mᴅsᴅlᴅlᴅr hᴅll olunur: mᴅhsulun istehsalēnēn plan-qrafiki 

tᴅqviminin vᴅ nºvbᴅli mᴅsᴅlᴅlᴅrin formalaĸdērēlmasē ¿­¿n 

verilᴅnlᴅrin hazērlanmasē; istehsalēn normal parametr-

lᴅrdᴅn kᴅnara­ēxmalarē haqqēnda mᴅmulatlarēn yēĵēlmasē; 

istehsalatēn gediĸatēnēn vᴅ planlaĸdērmadan kᴅnara ­ēxma 

hallarēnda tᴅqvim planēnēn korreksiyasēnēn u­otu; qarēĸēq 

idarᴅetmᴅ sistemlᴅrinᴅ informasiyanēn hazērlēĵē vᴅ ºt¿-

r¿lmᴅsi; b¿t¿n modullarēn y¿klᴅnmᴅsinin kompleks-

lᴅĸdirilmᴅsi vᴅ optimallaĸdērēlmasē, gᴅlir vᴅ maĸēnlarēn 
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u­otu  vᴅ s.;  ¢AĶ-nin ¿mumilikdᴅ vᴅ ayrē-ayrē alt sistem 

vᴅ modullarēnēn real iĸ vaxtē miqyasēnda tᴅnzimlᴅnmᴅsi. 

 ¢AĶ-nin yuxarē idarᴅetmᴅ sᴅviyyᴅsi nºvbᴅti 

funksiyalarē realizᴅ etmᴅlidir; istehsalatēn planlē - iqtisadi 

idarᴅsi; istehsal proseslᴅrinin vᴅziyyᴅtinin operativ 

u­otunun b¿t¿n daxil edilmᴅsi; verilᴅnlᴅr bazasēnēn 

idarᴅetmᴅ sistemi ­ᴅr­ivᴅsindᴅ informasiya (VBĶS) 

massivlᴅrinin daxil edilmᴅsi; detal-ᴅmᴅliyyatlarēnēn b¿t¿n 

nomenklaturasē ¿zrᴅ sᴅnaye robotlarēnēn vᴅ RPĶ-li 

dᴅzgahlar ¿­¿n idarᴅedici proqramlarēn kitabxanasēnēn 

daxil edilmᴅsi; idarᴅedici proqramlarēn hesabatē; ĶAĶS-lᴅ 

informasiya m¿badilᴅsi mᴅmulatlarēn vᴅ onlarēn 

hazērlanma texnologiyasēnēn avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅn-

dirilmᴅsinin tᴅmin edilmᴅsi ¿­¿n texnoloji informasiyanēn 

arxivinin daxil edilmᴅsi; nºvbᴅti istehsal mᴅsᴅlᴅlᴅrinin 

formalaĸdērēlmasē; idarᴅedici proqramlarēn vᴅ  nºvbᴅli-

istehsal mᴅsᴅlᴅlᴅrinin orta sᴅviyyᴅsi EHM-ᴅ ºt¿r¿lmᴅsi; 

avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ (ALS-K, ALS-T). 

¢AĶ-nin orta idarᴅetmᴅ sᴅviyyᴅli aĸaĵēdakē 

funksiyalarē realizᴅ etmᴅlidir: nºqtᴅli-g¿ndᴅlik mᴅsᴅlᴅlᴅrin 

massivlᴅrinin saxlanēlmasē; mᴅmulatlarla, alᴅtlᴅrlᴅ vᴅ 

texnoloji informasiya ilᴅ bir g¿ndᴅlik tᴅminatēnēn u­otu, 

avtomatlaĸdērēlmēĸ anbarlarēn mºvcud vᴅziyyᴅti haqqēnda 

verilᴅnlᴅrin saxlanēlmasē vᴅ operativ emal olunmasē; SR 

RPĶ-li dᴅzgahlar ¿­¿n idarᴅedici proqramlarēn 

saxlanēlmasē; bitmᴅyᴅn istehsalatla vᴅ zayēn funksiyasē ilᴅ 

nºvbᴅli-mᴅsᴅlᴅlᴅrin yerinᴅ yetirilmᴅsinin u­otu; real vaxt 

miqyasēnda ¢AĶM-in b¿t¿n elementlᴅrin iĸinin 

koordinasiyasē;  RPĶ-li dᴅzgahlarēnēn vᴅ mᴅrkᴅzi EHM-

dᴅn sᴅnaye robotlarēnē lokal idarᴅetmᴅ sisteminᴅ (LIS) 

idarᴅedici proqramlarēn daxil edilmᴅsi, hᴅm­inin iĸ 
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ĸᴅraitinin dᴅyiĸkᴅn ĸᴅrtlᴅrinᴅ uyĵun olaraq onlarēn 

korrektirovkasē vᴅ ya dᴅyiĸdirilmᴅsi; yuxarē sᴅviyyᴅ ilᴅ 

informasiya m¿badilᴅsi. 

    ¢AĶ-nin aĸaĵē idarᴅetmᴅ sᴅviyyᴅsi-aĸaĵēdakē  

funksiyalarē  realizᴅ etmᴅlidir: detal emalē  texnoloji 

proseslᴅrinin idarᴅ edilmᴅsi: nᴅqliyyat vasitᴅlᴅrinin 

kºmᴅyi ilᴅ mᴅmulatlarēn, detallarēn vᴅ alᴅtlᴅrin nᴅqlinin 

idarᴅ olunmasē; SR vᴅ manipulyatorlarēn idarᴅ olunmasē; 

orta idarᴅetmᴅ sᴅviyyᴅsi ilᴅ informasiya m¿badilᴅsi. 

      

 

2.5. ¢AĶ-nin klassifikasiyasi 

 

¢AĶ-nin ᴅsas klassifikasiyasē ᴅlamᴅtlᴅri aĸaĵēdakē-

lardēr: strukturun miqyaslēlēĵē; istifadᴅ sferasē (sahᴅ 

istehsalēnēn qruplarē vᴅ istehsalat ¿zrᴅ, iĸin gºr¿n¿ĸ¿ vᴅ 

mᴅmulatlarēn k¿tlᴅvi qabaritliyi ¿zrᴅ); konstruktiv vᴅ ya 

texniki sᴅviyyᴅ, bu sᴅviyyᴅ ­eviklik vᴅ avtomatlaĸdērma 

mᴅrhᴅlᴅsi ilᴅ, vᴅ mᴅhsuldarlēĵēn m¿qayisᴅli ºl­¿s¿ ilᴅ 

xarakterizᴅ olunur. 

Strukturun miqyaslēĵē adē altēnda ¢ĶS-in tᴅĸkil 

edilmiĸ strukturu baĸa d¿ĸ¿l¿r, daha dᴅqiq desᴅk: ¢ĶM, 

¢AS, ¢AM. 

Ķstifadᴅ sferasē adē altēnda aĸaĵēdakēlar klassifikasiya 

olunur: 

- alt sahᴅlᴅr ¿zrᴅ sahᴅlᴅr mᴅhdudiyyᴅtindᴅ 

(maĸēnqayērmanēn, avadanlēqqayērmanēn, tᴅmirin vᴅ s. 

konkret gºr¿n¿ĸlᴅrinᴅ gºrᴅ); 

- sahᴅ istehsalatlarēnēn qruplarē ¿zrᴅ: 

- ¢AĶ-dᴅ ayrē-ayrē istehsalatlar ¿zrᴅ;  

- iĸin gºr¿n¿ĸ¿nᴅ gºrᴅ (mᴅsᴅlᴅn, cihazqayērmada); 
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- gºvdᴅ detallarēnēn ¢AĶ-si, sᴅthli detallarēn ¢AĶ-si 

elektrokimyᴅvi emal ¢AĶ-si vᴅ s. 

- mᴅhsulun k¿tlᴅ qabaritliyi ¿zrᴅ-k¿tlᴅvi (50 kq-dan 

y¿ksᴅk k¿tlᴅ), orta (3-50 kq) vᴅ ki­ik (3 kq-a qᴅdᴅr) 

detallarēn ¢AĶ-si. 

- konstruktiv (texniki) sᴅviyyᴅ ¿zrᴅ ¢AĶ kimi 

klassifikasiya olunur. 

- ¢eviklik ¿zrᴅ klassifikasiya birmᴅnalē deyildir, belᴅ 

ki, bir ne­ᴅ m¿xtᴅlif tᴅĸkiledici ­eviklik mºvcuddur, 

ᴅsasᴅn: 

 Qrupĸᴅkilli ­eviklik - detallar qrupunun ºl­¿lᴅrini 

xarakterizᴅ edir. Qrupĸᴅkilli ­eviklik ºz nºvbᴅsindᴅ emal    

avadanlēĵēnēn ­evikliyi ilᴅ tᴅyin olunur (dᴅzgahlarēn, 

alᴅtlᴅrin m¿xtᴅlifliyi ilᴅ, yerdᴅyiĸmᴅ proqramlarēnēn 

m¿xtᴅlifliyindᴅn asēlē olan sᴅnaye robotlarēnēn ­evikliyi 

ilᴅ, SR-in g¿c diapozonunun imkanlarē ilᴅ vᴅ m¿xtᴅlif 

nºvbᴅlᴅĸᴅn tutqaclarēnēn sayē ilᴅ vᴅ s.); 

Texniki ­eviklik emalēn texnoloji prosesinin 

dᴅyiĸilmᴅsi zamanē vᴅ ya qruplarēn sᴅrhᴅdindᴅ digᴅr 

ºl­¿l¿ mᴅhsul istehsalēna ke­id zamanē sazlamanēn 

­evikliyini xarakterizᴅ edir. Bu ­evikliyin tᴅrkib hissᴅsi 

bir ­ox mᴅnada b¿t¿n sazlanma proseslᴅrinin 

avtomatlaĸdērma sᴅviyyᴅsindᴅn asēlēdēr; 

Texnoloji ­eviklik yeni mᴅhsul istehsalēna ke­id 

zamanē ¢AĶ-nin yenidᴅn qurulmasēnēn ᴅmᴅk tutumunu 

xarakterizᴅ edir. Bu tᴅrkib hissᴅ inteqrallaĸdērēlmēĸ 

ĶTHAS-da realizᴅ olunan texnoloji layihᴅlᴅndirmᴅnin 

b¿t¿n dºvr¿n¿n avtomatlaĸdērma sᴅviyyᴅsi ilᴅ tᴅyin 

olunur. Daha geniĸ mᴅnada bu ᴅsas konstruktor  vᴅ 

texnoloji mᴅsᴅlᴅlᴅrin, hᴅm­inin layihᴅlᴅndirmᴅ prosesinin 
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daha effektiv metodlarla tᴅĸkilindᴅn unifikasiya vᴅ 

standartlaĸdērma sᴅviyyᴅsindᴅn asēlēdēr; 

Strukturlu ­eviklik istismara alt mᴅrhᴅlᴅli m¿daxilᴅ 

imkanēnē tᴅyin edir vᴅ hᴅm­inin yeni modullarēn iĸᴅ 

buraxēlmasē hesabēna istismar olunan ¢AĶ-nin 

funksiyalarēnēn geniĸlᴅndirilmᴅsi imkanēnē m¿ᴅyyᴅn-

lᴅĸdirir. Texnologiya sahᴅsindᴅ, x¿susᴅn dᴅ, EHM-in 

nᴅsillᴅrinin vᴅ mikroprosessorlarēn dᴅyiĸmᴅsindᴅ (tᴅkmil-

lᴅĸmᴅsindᴅ) nailiyyᴅtlᴅrin inkiĸaf ahᴅnginin daimi 

y¿ksᴅldilmᴅsi ilᴅ ᴅlaqᴅdar olaraq, axērēncē x¿susiyyᴅtlᴅr 

yeni yaradēlan istehsal sistemlᴅri (b¿t¿n tip) ¿­¿n, ᴅsasᴅn 

dᴅ ­evik istehsalat ¿­¿n ᴅhᴅmiyyᴅt kᴅsb edir; 

Etibarlē ­eviklik (vᴅ ya canlēlēq), ayrē-ayrē 

elementlᴅrin sēradan ­ēxmasē zamanē ¢AĶ-nin b¿tºv (vᴅ ya 

bir hissᴅsinin) iĸ qabiliyyᴅtinin saxlanmasē imkanēnē tᴅyin 

edir. Bu ¢AĶ-dᴅ b¿t¿n proseslᴅrin yerinᴅ yetirilmᴅsi 

mᴅqsᴅdilᴅ avtomatik nᴅzarᴅt sistemlᴅrinin inkiĸafē ilᴅ ᴅldᴅ 

olunur: hᴅm texnoloji (avtomatik ºl­mᴅ sistemlᴅrinin 

kºmᴅyi ilᴅ), hᴅm dᴅ idarᴅetmᴅdᴅ (hesablama texnikasēnēn 

vᴅ avadanlēĵēn vᴅziyyᴅtinin avtomatik nᴅzarᴅtinin vᴅ 

texniki diaqnostika sistemlᴅrinin kºmᴅyi ilᴅ). 

¢AĶ-nin ­eviklik dᴅrᴅcᴅsi ¿zrᴅ daha da 

sadᴅlᴅĸdirilmiĸ klassifikasiyasē m¿mk¿nd¿r. Mᴅsᴅlᴅn, 

¢AĶ-dᴅ aĸaĵēdakēlarē ayērmaq olar: 

Y¿ksᴅk ­eviklik ï bir emaledici vᴅ ya formayaradan 

modula ºt¿r¿lm¿ĸ mᴅmulatēn nomenklaturasē 100-dᴅn ­ox 

adda olur. Yeni detalēn emalē ¿­¿n sazlanmaya sᴅrf olunan 

vaxt iĸ vaxtēnēn ᴅhᴅmiyyᴅtli fondunun 10%-dᴅn ­ox 

olmayan qrupundakē (alt sinfindᴅki) sᴅrhᴅddᴅ (intervalda) 

olur; 
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 Orta ­eviklik ï bir emaledici vᴅ ya formayaradēcē 

modula gᴅtirilmiĸ mᴅhsulun nomenklaturasē 20-100 adda 

olur. Yeni detalēn emalē ¿­¿n sazlanmaya sᴅrf olunan vaxt 

m¿h¿m iĸ fondunun 20%-dᴅn ­ox olmayan qrupun 

intervalēndadēr. 

Az ­eviklik ï bir emaledici vᴅ ya formayaradēcē 

modula gᴅtirilmiĸ mᴅhsulun nomenklaturasē 20-dᴅn az  

olmayan adda olur. Sazlanmaya sᴅrf olunan vaxt m¿h¿m 

iĸ fondu vaxtēnēn 20%-dᴅn ­ox olmayan hissᴅsini tᴅĸkil 

edir. 

Avtomatlaĸdērma sᴅviyyᴅsinᴅ (insansēz istehsal) gºrᴅ 

¢AĶ-ni aĸaĵēdakēlara bºl¿rlᴅr: 

 Avtomatlaĸdērmanēn y¿ksᴅk sᴅviyyᴅsi ï avtomatik 

idarᴅetmᴅ vᴅ ¿­nºvbᴅli iĸ rejimi; 

Avtomatlaĸdērmanēn orta sᴅviyyᴅsi ï 2-dᴅn ­ox 

­oxavadanlēlēq ᴅmsalē ilᴅ ­oxavadanlēqlē qulluq zamanē 

kᴅsilmᴅz avtomatlaĸdērēlmēĸ idarᴅetmᴅ; 

Avtomatlaĸdērmanēn aĸaĵē sᴅviyyᴅsi ï xidmᴅtinin 

­oxavadanlēq vᴅ ya ­oxqabaritlilik ᴅmsalē ¿mumilikdᴅ 2-

dᴅn ­ox deyildir. 

M¿qayisᴅli mᴅhsuldarlēĵa gºrᴅ - ¢AĶ-ni 

aĸaĵēdakēlara bºl¿rlᴅr: 

 Y¿ksᴅk mᴅhsuldarlēqlē ï mᴅhsulun istehsal hᴅcmi 

(ºl­¿s¿) ᴅl ilᴅ idarᴅ olunan avadanlēqda emalla, ᴅnᴅnᴅvi 

texnologiya ilᴅ istehsalēn tᴅĸkili ilᴅ m¿qayisᴅdᴅ 10 

dᴅfᴅdᴅn ­oxdur; 

 Orta mᴅhsuldarlēq ï mᴅhsulun istehsal hᴅcmi 

(ºl­¿s¿) 3-10 dᴅfᴅdir. 

 Az mᴅhsuldarlēq ï mᴅhsulun istehsal hᴅcmi 3 

dᴅfᴅdᴅn azdēr. 
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2.6. Ķstehsalatin ilkin analizi 

 

¢AĶ-nin yaradēlmasē mᴅqsᴅdyºn¿ml¿l¿y¿n¿ tᴅyin 

etmᴅk ¿­¿n istehsalatē tᴅdqiq etmᴅk vacibdir. Tᴅdqiqat 

iĸinin aparēlmasē ¢AĶ-nin istehsalatda yaradēlmasēnēn 

texniki-iqtisadi ᴅsasnamᴅsinin iĸlᴅnmᴅsinin m¿h¿m 

mᴅrhᴅlᴅsidir. 

Tᴅdqiqat iĸlᴅri istehsalatēn m¿tᴅxᴅssislᴅr briqadasē: 

texnoloqlar, iqtisad­ēlar, ĶAĶS ĸºbᴅsinin m¿tᴅxᴅssislᴅri, 

proqram­ē-texnoloqlar, ¢AĶ bºlmᴅsinin m¿tᴅxᴅssislᴅri 

tᴅrᴅfindᴅn yerinᴅ yetirilir. Tᴅdqiqat iĸlᴅrinᴅ ETĶ-nin 

m¿tᴅxᴅssislᴅrini cᴅlb etmᴅk daha mᴅqsᴅdᴅuyĵundur. 

Bir qisim tᴅdqiqat iĸlᴅri istehsalatēn gºr¿n¿ĸ¿nᴅ gºrᴅ 

texniki sᴅviyyᴅnin qiymᴅtlᴅndirilmᴅsinin aparēcē ¿sulu 

¿zrᴅ tᴅyin olunmuĸ klassifikasiyaya uyĵun yerinᴅ yetirilir.  

Ķstehsal prosesinin analizi zamanē mᴅhsul istehsalēnēn 

aparēcē proqramē vᴅ ᴅsl gºstᴅricilᴅrdᴅ (dᴅnᴅlᴅrlᴅ, tonla vᴅ 

s.) vᴅ dᴅyᴅr ifadᴅsindᴅ perspektivlᴅr proqramē dᴅqiqlᴅĸir. 

Proqram yuxarē tᴅĸkilatlar tᴅrᴅfindᴅn rᴅsmi tᴅsdiqlᴅnir. 

Mᴅmulatēn dºvriliyi vᴅ yenilᴅĸdirmᴅ sᴅviyyᴅsi (konst-

ruktiv dᴅyiĸikliklᴅr) aĸkar edilir. Ķstehsal proqramēnēn 

dᴅqiqlᴅĸdirilmᴅsindᴅn sonra mᴅhsulun konstruktiv xarak-

teristikalarēnēn analizi aparēlēr. Bunlara qabarit ºl­¿lᴅr, 

dᴅqiqlik, istifadᴅ edilᴅn materiallarēn ¿st sᴅthlᴅrinin 

tᴅmizliyi (codluĵu) vᴅ s. aid edilir. 

Mᴅmulatēn (detallarēn) konstruktiv xarakteristi-

kalarēnēn vᴅ ya aparēcē klassifikatorlarēn analizi ᴅsasēnda 

detallarēn texnoloji vᴅ konstruktiv bircinsli qruplarda 

fērlanma hissᴅsi kimi, korpuslu detallar kimi, sᴅthli 

detallar vᴅ s. kimi bºlmᴅlᴅr ¿zrᴅ qruplaĸdērēlēr. Hᴅr bir 

qrupda konstruktiv ᴅlamᴅtlᴅrin daha ­ox toplusu vᴅ 
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texnoloji prosesᴅ uyĵunluĵu ¿zrᴅ tiplᴅĸdirilmiĸ 

n¿mayᴅndᴅ se­ilir. 

Analiz nᴅticᴅsindᴅ izahat vᴅrᴅqᴅsindᴅ aĸaĵēdakē 

verilᴅnlᴅr nᴅticᴅ olaraq ᴅlavᴅ edilir: ᴅmᴅliyyat vᴅ 

ke­idlᴅrin tᴅrkibi vᴅ ardēcēllēĵē; emal rejimi vᴅ ¿mumi 

ᴅmᴅk tutumu; bir detalda aparēlan ᴅsas, ᴅlavᴅ (kºmᴅk­i) 

vᴅ axērēncē hazērlēq vaxtēnēn elementlᴅri ¿zrᴅ emalēn 

normasēnēn tᴅrkibi; hᴅr bir ᴅmᴅliyyat ¿zrᴅ iĸin dᴅrᴅcᴅsi; 

elementlᴅr ¿zrᴅ ᴅlavᴅ vaxtēn tᴅrkibi, buraya hᴅm­inin 

quraĸdērmaya ayrēlan vaxt, detallarēn bᴅrkidilmᴅsi vᴅ 

yoxlanēlmasēna, onlarēn emaldan sonra gºt¿r¿lmᴅsinᴅ, 

quraĸdērēlmasēna, alᴅtlᴅrin gᴅtirilib -aparēlmasēna, ᴅl ilᴅ 

gºr¿lᴅn iĸlᴅrdᴅ, emal prosesindᴅ ºl­mᴅyᴅ sᴅrf olunan 

vaxt;  

maĸēn vaxtē, anbardan dᴅzgaha vᴅ ᴅksinᴅ nᴅqletmᴅ 

vaxtē; nᴅzarᴅt ᴅmᴅliyyatlarēnēn iĸ tutumu, tᴅtbiq edilᴅn 

lᴅvazimatlarēn nomenklatura vᴅ xarakteristikasē; istismara 

sᴅrf olunan xᴅrclᴅr; avadanlēĵēn modeli, vahidlᴅr sayē, yaĸ 

tᴅrkibi;  

avadanlēĵēn texnoloji planlaĸdērēlmasē; nºvbᴅlᴅĸmᴅ 

ᴅmsallarē vᴅ ya avadanlēĵēn y¿klᴅnmᴅsi aiddir. 

Detallarēn istehsal partiyasēnēn ºl­¿ vᴅ analizi 

ᴅsasēnda ilkin olaraq (diaqramlar ¿zrᴅ) ¢AĶ-nin 

strukturunun miqyaslēlēĵē tᴅyin olunur (­evik istehsal 

modulu, xᴅtti, sahᴅsi, sexi, zavodu). Analizin nᴅticᴅlᴅri 

¿zrᴅ ¢AĶ-nin m¿ᴅssisᴅdᴅ yaradēlmasēnēn mᴅqsᴅdyºn-

l¿l¿y¿ haqqēnda, onun miqyaslēlēĵē vᴅ tᴅrkibi haqqēnda 

nᴅticᴅ ­ēxarēlēr. Aparēcē istehsalat ¿zrᴅ nᴅticᴅ cᴅdvᴅli 

doldurulur (baza variantē). Qiymᴅt verilir vᴅ lazēmi 

tᴅĸkilatlarēn vᴅ ¢AĶ-nin m¿ᴅssisᴅdᴅ yaradēlmasē ¿zrᴅ 

iĸlᴅrin tᴅrkibi m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir, avadanlēĵēn, istehsalat  
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binalarēnēn vᴅ m¿hᴅndis tikililᴅrinin ᴅldᴅ olunmasē 

yekunlaĸēr, kadr hazērlēĵē, sahᴅlᴅrin yenidᴅn ixtisaslaĸ-

dērēlmasē aparēlēr. Aparēcē bºlmᴅlᴅrin, istehsalēn texnoloji 

hazērlēq sisteminin vᴅ operativ planlaĸdērmanēn yenidᴅn 

tᴅĸkili, planlē-xᴅbᴅrdaredici tᴅmiri, mᴅmulat istehsalē 

proqramēnēn y¿ksᴅldilmᴅsi vᴅ s. iĸlᴅr yerinᴅ yetirilir.  

 

2.7. Mexaniki emal ¢AĶ-nin avadanlēqlarē 

 

ᴄsas texnoloji avadanlēqlar ¢AĶ-nin profilini tᴅyin 

edir. Metalkᴅsᴅn avadanlēqlarēn tᴅrkibi ᴅsasᴅn emal edilᴅn 

detallarēn konstruktiv texnoloji x¿susiyyᴅtlᴅri ilᴅ 

ĸᴅrtlᴅĸdirilir. 

Val ĸᴅkilli detallarēn hazērlanmasē ¿zrᴅ tᴅyinedici 

avadanlēqlar: torna­ē-mᴅrkᴅzlᴅĸdirilmiĸ vᴅ patronlu-

mᴅrkᴅzlᴅĸdirilmiĸ dᴅzgahlar; silindrik detallara-torna­ē 

patronlu dᴅzgahlar, fērlanma cismi olmayan ï yonma ï 

deĸmᴅ - frezerli cismi qrupu xidmᴅt edir. 

Dᴅzgahlarēn ᴅsas parametrlᴅri ilᴅ emal edilᴅn 

detallarēn sᴅrhᴅd ºl­¿lᴅri arasēnda m¿ᴅyyᴅn olunmuĸ 

asēlēlēqlar mºvcuddur. Bundan belᴅ bir nᴅticᴅ ­ēxēr ki, 

detallarēn tipini onlarēn konkret metalkᴅsici dᴅzgahlarda 

emalē ilᴅ baĵlē k¿tlᴅvi qabaritli (­ox qabaritli) qruplara 

bºlmᴅk daha da mᴅqsᴅdᴅuyĵundur. 

Val tipli detallarēn emalē zamanē konstruktiv 

icraetmᴅlᴅrdᴅn asēlē olaraq ¢AĶ-dᴅ frezlᴅĸmᴅ-mᴅrkᴅz-

lᴅĸmᴅ, frezerli, diĸ-emaledici, dairᴅvi, ĸlisli, diĸ cilalayēcē 

vᴅ s. dᴅzgahlardan istifadᴅ olunur. Bu qrup dᴅzgahlar 

torna­ē dᴅzgahlara ᴅlavᴅ olunur vᴅ texnoloji sxemᴅ hᴅm 

emal ardēcēllēĵēna, hᴅm dᴅ avtomatlaĸdērma vᴅsaitlᴅrinᴅ 

uyĵunlaĸmalēdēr. 



54 

 

Kºmᴅk­i dᴅzgahlardan istifadᴅ olunmanēn mᴅqsᴅd-

yºnl¿l¿y¿ emal olunan detallarēn tipindᴅn asēlē deyildir vᴅ 

bu c¿r dᴅzgahlarēn ¢AĶ-yᴅ daxil edilmᴅsi zamanē onlarēn 

tamamilᴅ avtomatlaĸdērēlmasē tᴅlᴅb olunur. Nᴅzᴅrᴅ-

­arpmaz y¿klᴅnmᴅ zamanē bunu digᴅr istehsal 

bºlmᴅlᴅrindᴅ hᴅyata ke­irmᴅk mᴅqsᴅdᴅuyĵundur. ᴄn 

vacib an mᴅmulatlar bazasēnēn texnoloji hissᴅlᴅrinin 

hazērlanmasēdēr. Hal-hazērda bu bazalar ¢AĶ-dᴅ ayrē 

sistemlᴅrdᴅ hazērlanēr. Val tipli detal mᴅmulatlarēn 

sᴅthlᴅrinin cilalanmasē vᴅ mᴅrkᴅzlᴅĸdirilmᴅsi onlarēn ¢AĶ 

sisteminᴅ emal olunmasēna daxil olduĵu andan qabaq 

hᴅyata ke­irilir. 

Gºvdᴅli detal mᴅmulatlarēnda hissᴅli bazalarēn 

hazērlanmasē ¢AĶ-dᴅn kᴅnarda hᴅyata ke­irilir. Prinsipcᴅ 

¢AĶ sisteminin avadanlēĵē vᴅ ᴅsaslandērēlmasē 

mᴅmulatlarēn hissᴅli bazalarēnēn avadanlēĵēn m¿vafiq 

y¿klᴅnmᴅsi ilᴅ onlarēn sonrakē emalē ¿­¿n hazērlēĵēnē 

tᴅmin edᴅ bilᴅr. 

¢AĶ-nin qurulma prinsipinᴅ ᴅsasᴅn ᴅsas texnoloji 

avadanlēĵa, verilmiĸ halda metalkᴅsici dᴅzgahlara 

aĸaĵēdakē tᴅlᴅbatlar qoyulur:  

- avadanlēĵēn ayrē-ayrē vahidlᴅrindᴅ ᴅmᴅliyyatlarēn 

maksimal qarēĸēq ᴅmᴅliyyatlar zamanē nᴅzᴅrᴅ ­arpacaq 

detal nomenklaturasēnēn avtomatik rejimdᴅ emalē, bu da 

ºz nºvbᴅsindᴅ yenidᴅnquraĸdērma sayēnēn vᴅ 

avadanlēqlarēn miqdarēnēn azaldēlmasēna, emalēn 

keyfiyyᴅtinin yaxĸēlaĸdērēlmasēna vᴅ istehsal dºvr¿n¿n 

davamlēlēĵēnēn azaldēlmasēna imkan verir;   

- istehsal predmetlᴅrinin dᴅyiĸmᴅsi zamanē avadan-

lēĵēn ­evik sazlanmasē imkanē;  
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- nᴅqliyyat anbar sistemi, ºl­mᴅ qurĵusu ilᴅ ᴅsas ava-

danlēĵēn komponovka-proqramlē birlᴅĸmᴅsē.   

Sadalanan  tᴅlᴅbatlara daha ­ox, gºr¿n¿ĸcᴅ kᴅsmᴅ 

prosesinin y¿ksᴅk sᴅviyyᴅli avtomatlaĸdērēlmasē, saz-

lanmanēn rahatlēĵē vᴅ ­evikliyi RPĶ-li dᴅzgahlarē cavab 

verir. Qeyd etmᴅk lazēmdēr ki, mexaniki  emal ¢AĶ-nin 

yaranmasē RPĶ-li dᴅzgahlarēn sᴅnayedᴅ geniĸ yayēlmasē ilᴅ 

vᴅ onlarēn iĸinin intensivlᴅĸdirilmᴅsi ilᴅ ᴅlaqᴅdardēr. RPĶ-li 

dᴅzgahlarēn tᴅtbiqi elm vᴅ texnikanēn yeni-yeni 

nailiyyᴅtlᴅrinin inkiĸaf etdirilmᴅsi ¿­¿n avtomatlaĸdērēlmēĸ 

iĸ yerlᴅrinin (AĶY) bazasēnda hesablama texnikasē 

vasitᴅlᴅrinin kºmᴅyi ilᴅ  ᴅlaqᴅdar informasiyanēn 

hazērlanmasē prosesini aĸan formalizᴅ olunmasē ¿­¿n 

kifayᴅt qᴅdᴅr geniĸ imkanlar yaradēr.  

Avtomatik rejimdᴅ mᴅhsulun emalēnē tᴅmin etmᴅk 

¿­¿n aĸaĵēdakē ᴅsas funksiyalarē yerinᴅ yetirmᴅk lazēmdēr: 

1)dᴅzgahēn, sᴅnaye robotunun yēĵma vᴅ 

mºvqelᴅĸdirmᴅ qurĵularēnēn sazlanmasēnē; 

2)texnoloji avadanlēqdan mᴅmulatēn y¿klᴅnmᴅsi vᴅ 

hazēr mᴅhsulun boĸaldēlmasēnē; 

3)optimallaĸdērmanēn tᴅyin olunmuĸ kriteriyalarēna 

uyĵun olaraq texnoloji proseslᴅrin rejimlᴅrinin nᴅzarᴅt vᴅ 

korreksiyasēnē; 

4)emal edilᴅn mᴅmulatēn hᴅndᴅsi ºl­¿lᴅrinin 

nᴅzarᴅtini vᴅ verilmiĸ ºl­¿lᴅrᴅ nail olunmasē ¿­¿n 

m¿vafiq korreksiyanē; 

5)alᴅtin vᴅziyyᴅtinᴅ nᴅzarᴅti; 

6)sēradan ­ēxmēĸ vᴅ ya  sēnmēĸ alᴅtin 

dᴅyiĸdirilmᴅsini; 

7)texnoloji avadanlēĵēn sahᴅsindᴅn tullantēlarēn 

yēĵēlmasē vᴅ kᴅnar edilmᴅsini; 
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8)texnoloji m¿hitin ᴅldᴅ olunan, xᴅrclᴅnᴅn vᴅ digᴅr 

parametrlᴅrinin nᴅzarᴅtini; 

9)idarᴅetmᴅ sisteminin vᴅ dᴅzgahēn nºqtᴅlᴅrinin 

sēradan ­ēxmasēnēn axtarēĸē; 

10)u­ot informasiyasēnēn vᴅ idarᴅedici tᴅsirlᴅrin 

verilmᴅsinᴅ ᴅsasᴅn idarᴅetmᴅnin yuxarē sᴅviyyᴅsi ilᴅ 

ᴅlaqᴅnin hᴅyata ke­irilmᴅsini. 

Digᴅr ºl­¿l¿ mᴅmulatēn emalē zamanē m¿xtᴅlif nºv 

texnoloji proseslᴅr ¿­¿n sazlanma aĸaĵēdakēlardan 

ibarᴅtdir. 

Tᴅzyiq altēnda tºkmᴅ zamanē bu ᴅmᴅliyyat press-

formanēn dᴅyiĸdirilmᴅsindᴅn maye metalēn qᴅliblᴅrᴅ 

boĸaltma qabēnda gºt¿r¿lᴅn yeni dozanēn tᴅyinindᴅn, 

sᴅnaye robotunun tutqac qurĵularēnēn dᴅyiĸdirilmᴅsindᴅn, 

ĸtamplē kᴅsmᴅ presinin tᴅchizatēnēn dᴅyiĸdirilmᴅsindᴅn 

ibarᴅtdir. 

Dᴅmir­i-presli avadanlēqlarēnda emal zamanē ĸtamp-

larēn dᴅyiĸilmᴅsi, ayrē-ayrē hallarda-sᴅnaye robotunun 

tutqacēnēn dᴅyiĸilmᴅsi vacibdir. 

Metalkᴅsici dᴅzgahlarēn sazlanmasē ï sēxēcē qur-

ĵunun dᴅyiĸdirilmᴅsindᴅn vᴅ ya quraĸdērēlmasēndan, 

sᴅnaye robotunun tutqacēnēn dᴅyiĸdirilmᴅsi vᴅ ya 

quraĸdērēlmasēndan vᴅ alᴅtin (vᴅ idarᴅedici proqramlarēn) 

dᴅyiĸdirilmᴅsindᴅn ibarᴅtdir. 

Seriya  ĸᴅklindᴅ istehsal olunan metalkᴅsici ava-

danlēqlar, daha ­ox hallarda torna­ē, dᴅzgahlar, avtomatik 

sazlanan patronlarla ᴅsaslandērēlmērlar. Yēĵēcē qurĵularēn 

(kasetlᴅr, stollar vᴅ s.) dᴅyiĸdirilmᴅsi bir qayda olaraq 

¢AĶ-nin nᴅqliyyat vasitᴅlᴅrindᴅn hᴅyata ke­irilir. 
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Mᴅmulatēn y¿klᴅnmᴅsi vᴅ hazēr mᴅhsulun boĸal-

dēlmasēnēn avtomatlaĸdērēlmasē ᴅsasᴅn sᴅnaye robotlarē 

tᴅrᴅfindᴅn ke­irilir. 

Emaledici mᴅrkᴅzlᴅrdᴅ lᴅvazimat yēĵēcēlarēndan ï 12 

sputnikᴅ qᴅdᴅr tutumlu sputniklᴅrdᴅn vᴅ onlarēn dᴅzgahēn 

iĸ­i stoluna quraĸdērēlmasē qurĵularēndan geniĸ istifadᴅ 

olunur. 

Dᴅzgahēn stolunda sputniklᴅrin quraĸdērēlmasēnēn 

dᴅqiqliyini tᴅmin etmᴅk vacibdir. Bir ­ox hallarda bu 

0,01-0,02 mm tᴅĸkil edir. 

Quraĸdērma xᴅtalarēnēn kompensasiyasē ¿­¿n x¿susi 

ºl­mᴅ qurĵularē tᴅtbiq edirlᴅr. Mᴅmulatēn faktiki 

vᴅziyyᴅtinin ºl­¿lmᴅsi nᴅticᴅsindᴅ dᴅzgahēn stolunda 

proqram idarᴅetmᴅ qurĵunun dayaq nºqtᴅlᴅri vᴅ dᴅzgahēn 

nºqtᴅlᴅrinin m¿vafiq yerdᴅyiĸmᴅsi yenidᴅn hesablanēr. 

Torna­ē dᴅzgahlarda mᴅmulatēn quraĸdērēlmasēnēn 

d¿zg¿nl¿y¿nᴅ nᴅzarᴅt etmᴅk ¿­¿n elektrokontaktlē vᴅ 

hᴅm­inin tᴅzyiq altēnda hava verᴅn qurĵulardan istifadᴅ 

olunur. 

Nᴅzarᴅtin avtomatlaĸdērēlmasē vᴅ texnoloji prosesin 

rejimlᴅrinin korreksiyasē optimallaĸdērmanēn se­ilmiĸ ĸᴅrti 

ilᴅ uyĵun mᴅqsᴅd funksiyasē ᴅsasēnda hᴅyata ke­irilir. 

Axērēncēlarēn misalēnda iqtisadi vᴅ keyfiyyᴅt gºstᴅricilᴅri  

istifadᴅ oluna bilᴅr: (maya dᴅyᴅrinin minimumu, 

mᴅhsuldarlēĵēn maksimumu vᴅ s.). 

Avadanlēĵēn xarab olmasē vᴅ sēnmasē hallarēna 

nᴅzarᴅt ¿­ ¿sullardan biri ilᴅ hᴅyata ke­irilir: kᴅsmᴅ 

prosesinin g¿c parametrlᴅrinin ºl­¿lmᴅsi ilᴅ, dayanēqlēq 

dºvr¿ statistiki verilᴅnlᴅr ᴅsasēnda verilir vᴅ iĸin faktiki 

vaxtēnēn ºl­¿lmᴅsi aparēlēr; alᴅtin sēradan ­ēxmasē 
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(yararsēzlēĵē) kontaktlē vericilᴅrin vᴅ ya elektron-ĸ¿a 

trubkasēnēn kºmᴅyi ilᴅ ºl­¿l¿r. 

Yonqarlarēn kᴅnar  edilmᴅsi problemi, hᴅr ĸeydᴅn 

ºncᴅ, onun etibarlē ĸᴅkildᴅ xērdalanmasēnēn tᴅmin edilmᴅsi 

ilᴅ ᴅlaqᴅdardēr. Yonqarlarēn xērdalanmasēnda ᴅsas 

¿sullardan biri kᴅski alᴅtinin konstruksiyasēnda nᴅzᴅrdᴅ 

tutulmuĸ x¿susi yonqar ­ēxan elementlᴅr hesab edilir. 

Bundan baĸqa ayrē-ayrē materiallar ¿­¿n rejimlᴅrin 

se­ilmᴅsi ¿sulu ilᴅ bu mᴅsᴅlᴅni hᴅll etmᴅk m¿mk¿n olur. 

Xērdalanmēĸ yonqarlar soyuducu-yaĵlayēcē maye 

vasitᴅsi ilᴅ lazēmi sahᴅlᴅrᴅ axēdēlēr. 

 

2.8.¢ĶS-in komponovka prinsiplᴅri  

 

¢ĶS-in layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ ᴅsas prinsiplᴅrdᴅn biri 

dᴅ onlarēn modul prinsipindᴅ qurulmasēdēr. 

¢ĶS-in qurulmasēnda ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē modullardan 

istifadᴅ olunur: 

¢evik texnoloji komplekslᴅr (¢TK), ­evik nᴅqliyyat 

komplekslᴅri (¢NK), ­evik nᴅzarᴅt ï ºl­mᴅ komplekslᴅri 

(¢N¥K) vᴅ ­evik idarᴅetmᴅ komplekslᴅri (¢ĶK). 

¢evik texnoloji komplekslᴅr ᴅsas etibarē ilᴅ iki nºvdᴅ 

qurulur. Birincisi ­evik robotlaĸdērēlmēĸ komplekslᴅr 

(¢RK), ikincisi isᴅ ­evik robotlaĸdērēlmēĸ istehsal 

komplekslᴅri (¢RĶK). ¢RK-da robot yalnēz kºmᴅk­i 

qurĵu kimi tᴅtbiq edilir. Yᴅni  o y¿klᴅmᴅ-boĸaltma 

ᴅmᴅliyyatlarēnē yerinᴅ yetirir. 

¢RĶK isᴅ robotlar ᴅsas texnoloji ᴅmᴅliyyatē yerinᴅ 

yetirir (mᴅsᴅlᴅn, qaynaq, yēĵma, rᴅnglᴅmᴅ, tᴅmizlᴅmᴅ vᴅ 

s.). 
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Sinfi ᴅlamᴅtlᴅrinᴅ gºrᴅ: ­evik robototexnoloji ºzᴅk 

(¢RT¥), ­evik robototexnoloji kompleks (¢RTK), ­evik 

robototexnoloji xᴅtt (¢ETX), ­evik robototexnoloji sex 

(¢RT sex) vᴅ ­evik robototexnoloji zavod (¢RTZ). 

ᴄgᴅr ­evik robototexnoloji kompleks bir texnoloji 

ᴅmᴅliyyatēn yerinᴅ yetirilmᴅsi ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulubsa, 

yᴅni robot daimi bir vᴅ ya bir ne­ᴅ avadanlēĵa qulluq 

etmᴅklᴅ yalnēz bir texnoloji ᴅmᴅliyyatē yerinᴅ yetirirsᴅ 

onda belᴅ komplekslᴅr ­evik robototexniki ºzᴅk adlanēr. 

Ķstehsalatēn nºv¿ndᴅn asēlē olaraq onlar: 

ĸtamplamanēn ­evik robototexniki ºzᴅyi, mexaniki emalēn 

¢RT¥-yi; yēĵmanēn ¢RT¥-yi rᴅnglᴅmᴅnin ¢RT¥-yi vᴅ s. 

bºl¿n¿rlᴅr. Bu c¿r ºzᴅklᴅr yaradēlacaq sahᴅlᴅrin, xᴅtlᴅrin, 

sexlᴅrin vᴅ zavodlarēn ᴅsasēnē tᴅĸkil edir. 

¢evik robototexnoloji ºzᴅklᴅrdᴅ avadanlēqlarēn 

d¿z¿l¿ĸ¿nᴅ gᴅldikdᴅ isᴅ onlar xᴅtt ¿zrᴅ, bucaq ĸᴅklindᴅ, 

dairᴅvi vᴅ ya kombinᴅ edilmiĸ ĸᴅkildᴅ qurula bilᴅr     

(ĸᴅkil 9). 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Xᴅtti d¿z¿l¿ĸ 

Paralel d¿z¿l¿ĸ 

Bucaq ĸᴅkilli d¿z¿l¿ĸ 

ķᴅkil 9 
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Hᴅr-hansē bir formada d¿z¿l¿ĸ¿n se­ilmᴅsi ¿­¿n 

ᴅsas: 

- texnoloji prosesin ᴅsasē; 

- ᴅsas avadanlēqlar vᴅ robotlarēn d¿z¿l¿ĸ¿; 

- emal edilᴅn mᴅmulatlarēn ᴅsas avadanlēqlara 

y¿klᴅmᴅ ï boĸaltma qurĵularē vasitᴅsi ilᴅ verilmᴅ ¿sullarē; 

- ᴅmᴅliyyatlararasē ehtiyatlarēn yerlᴅĸdirilmᴅsi vᴅ 

nᴅqliyyat sistemlᴅri. 

Mexaniki emalēn ­evik robototexnoloji kompleksin 

¿mumi strukturunu 5 ᴅsas altsistem tᴅĸkil edir          

(cᴅdvᴅl 2.8.1):  

- texnoloji avadanlēqlar;  

- ᴅmᴅliyyatlararasē nᴅqletmᴅ vᴅ anbarlaĸdērma, mani-

pulyasiya etmᴅ; ºl­mᴅ vᴅ nᴅzarᴅt, texnoloji tullantēlarēn 

kᴅnarlaĸdērēlmasē. 

Bu altsistemlᴅrin texniki qurĵularē vᴅ vᴅzifᴅlᴅri 

aĸaĵēda  verilmiĸdir. 

 

Cᴅdvᴅl 2.8.1 
 ̄ Sistemin 

adē 

Sistemin funksiyasē Sistemin texniki 

qurĵusu 

1 ᴄsas 

texnoloji 

avadan-

lēqlar 

M¿ᴅyyᴅn texnoloji 

tapĸērēĵa ᴅsasᴅn 

mᴅmulatlarda 

m¿xtᴅlif fiziki-

mexaniki vᴅ hᴅndᴅsi 

parametrlᴅrdᴅ 

dᴅyiĸikliklᴅrin 

yaradēlmasē 

 

 

 

Avtomat vᴅ ya 

yarēmavtomat 

dºvrlᴅ iĸlᴅyᴅn 

maĸēn vᴅ qurĵular 
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Cᴅdvᴅl 2.8.1-ardē 

2 ᴄmᴅliy-

yatlarara-

sē nᴅql-

etmᴅ vᴅ 

anbar-

laĸdērma 

Tᴅlᴅb olunan 

vᴅziyyᴅtlᴅrᴅ ºt¿rmᴅ, 

yerlᴅĸdirmᴅ, ᴅmᴅk 

alᴅtlᴅrinin verilmᴅsi 

(tᴅrtibat, alᴅt vᴅ s.) 

ᴄmᴅliyyatlararasē 

anbarlar, asqē 

nᴅqliyyatlarē, 

nᴅqliyyat 

robotlarē, 

¿nvanlaĸdērēlmēĸ 

arabacēqlar 

3 Manipul-

yasiya 

etmᴅ 

ᴄmᴅliyyatlararasē  

ehtiyatēn yaradēlmasē, 

texnoloji 

osnaskalarēn, ᴅmᴅk 

alᴅtlᴅrinin 

manipulyasiyasē 

prosesinin 

avtomatlaĸdērēlmasē 

 

Sᴅnaye robotlarē, 

qidalandērēcēlar, 

ᴅmᴅk alᴅtlᴅrinin 

verilmᴅsi vᴅ 

yerlᴅĸdirilmᴅsi 

qurĵularē, 

tᴅrtibatlarēn 

y¿klᴅnmᴅsi 

qurĵularē 

4 ¥l­mᴅ 

 vᴅ 

nᴅzarᴅt 

Tᴅlᴅb olunan 

texnoloji para-

metrlᴅrin qey-diyyatē, 

arzu olunan mᴅqsᴅdᴅ 

nail olmaq ¿­¿n 

aparēlan nᴅzarᴅt, 

alᴅtin vᴅ mᴅmu-latēn 

d¿zg¿nl¿-y¿n¿ 

bildirᴅn ºl­¿lᴅrᴅ 

nᴅzarᴅt 

Sistemin b¿t¿n 

vericilᴅri, 

parametrlᴅrᴅ 

nᴅzarᴅt vericilᴅri, 

aktiv nᴅzarᴅt 

qurĵularē 

5 Texnoloji 

tullantēlar

ēn 

kᴅnarlaĸd

ērēl-masē 

ᴄsas avadanlēq-larēn 

ᴅtrafēndan texnoloji 

tullan-tēlarēn daĸēnma-

sēnēn icrasē 

Tullantēlarēn nᴅqli 

qurĵularē, 

nᴅqliyyat 

robotlarē, x¿susi 

çĸnekovoyè 

qurĵular 
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2.9. ¢AĶ-dᴅ sᴅnaye robotlarē  

 

Ķstehsalatda insanlarēn yerinᴅ yetirdiyi m¿xtᴅlif 

ᴅmᴅliyyatlar  mºvcuddur. Bunlar  onlarda m¿xtᴅlif nºv 

peĸᴅ xᴅstᴅliklᴅrinin yaranmasēna vᴅ maraqsēz iĸ rejiminᴅ 

sᴅbᴅb olur. Digᴅr tᴅrᴅfdᴅn insanlar iĸi yerinᴅ yetirdiyi 

zaman daimi olaraq dᴅqiqliyi, etibarlēĵē, iĸin ahᴅngini 

sabit saxlaya bilmir. Nᴅzᴅrᴅ alsaq ki, iĸ sahᴅlᴅri ­ox 

ĸaxᴅlidir, yᴅni metallurgiya sahᴅsi, mikroelektronika 

sahᴅsindᴅ, inĸaat sahᴅlᴅrindᴅ, kosmosda, hᴅtta mᴅiĸᴅtdᴅ 

belᴅ tip iĸlᴅrᴅ rast gᴅlinir. Yuxarēda sadalanan bu iĸlᴅrin 

avtomatlaĸdērēlmasē m¿xtᴅlif nºv qurĵular vasitᴅsilᴅ 

hᴅyata ke­irilir. Bu qurĵulara misal olaraq sᴅnaye 

robotlarēnē vᴅ ya monepulyatorlarē misal gºstᴅrmᴅk olar. 

Sᴅnaye robotlarē m¿xtᴅlif klassifikasiya ᴅlamᴅtlᴅrinᴅ gºrᴅ 

nºvlᴅrᴅ ayrēlēr. Bunlarēn  birincisi onlarēn yerinᴅ yetirdiyi 

ᴅmᴅliyyatlarēn xarakterinᴅ gºrᴅdir. Yerinᴅ yetirdiyi 

ᴅmᴅliyyata gºrᴅ vᴅ sᴅnaye robotlarē texnoloji, kºmᴅk­i vᴅ 

universal olurlar. Texnoloji robotlar o tip robotlara deyilir 

ki, onlar birbaĸa texnoloji ᴅmᴅliyyatda iĸtirak edirlᴅr. 

Buna misal olaraq robotlarēn birbaĸa qaynaq prosesindᴅ, 

rᴅnglᴅmᴅ prosesindᴅ, yaĵlama prosesindᴅ vᴅ s. istifadᴅ 

edilᴅn robotlarē gºstᴅrmᴅk olar. Kºmᴅk­i robotlar isᴅ 

adᴅtᴅn texnoloji prosesdᴅ, y¿klᴅmᴅ-boĸaltma, 

ᴅmᴅliyyatlarēnē yerinᴅ yetirmᴅk ¿­¿n tᴅtbiq olunur. 

Universal sᴅnaye robotlarē m¿xtᴅlif sahᴅlᴅrᴅ tᴅtbiq etmᴅk 

m¿mk¿nd¿r. Sᴅnaye robotlarē x¿susilᴅĸmᴅ dᴅrᴅcᴅsinᴅ 

gºrᴅ klassifikasiya edilir, 1- x¿susi, 2-x¿susilᴅĸmiĸ 

mᴅqsᴅdli vᴅ 3-­ox mᴅqsᴅdli sᴅnaye robotlarē. Bunlar 

istehsalatēn nºv¿nᴅ gºrᴅ klassifikasiya edilirlᴅr. Tºkmᴅ, 

rᴅnglᴅmᴅ, dᴅmir­i-preslᴅmᴅ, qaynaq, avtomatik  nᴅzarᴅt, 
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yēĵma, mexaniki emal, texniki emal, nᴅqliyyat anbar 

sistemlᴅri vᴅ digᴅrlᴅri aid edilir. ᴄsas koordinat 

yerdᴅyiĸmᴅsinᴅ gºrᴅ sᴅnaye robotlarē siniflᴅrᴅ ayrēlēr.  

Buna aiddir:  

- d¿zbucaqlē, m¿stᴅvi vᴅ ya fᴅza;  

- q¿tbi vᴅ hᴅcmi. Bunlar isᴅ m¿stᴅvi, silindirik vᴅ 

k¿rᴅvi ola bilᴅr. 

Mexanizmlᴅr beĸinci sinif kinematik c¿tlᴅrdᴅn tᴅĸkil 

oluna bilᴅr. Kinematik c¿t dedikdᴅ bu elᴅ bir birlᴅĸmᴅyᴅ 

deyilir ki, burada 2 bᴅnd istifadᴅ edilir. 2 bᴅndin bir- 

birinᴅ nᴅzᴅrᴅn hᴅrᴅkᴅti V, IV, III, II vᴅ I sinif ola bilᴅr. Bu 

siniflᴅri baĸa d¿ĸmᴅk ¿­¿n aĸaĵēdakē sxemᴅ baxaq (ĸᴅkil 

10). 

 
 

                             ķᴅkil 10 
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Bizᴅ mᴅlumdur ki, koordinat fᴅza sistemindᴅ 6 

sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsi mºvcuddur. Bu sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrini 

mexaniki qoĸulmaya tᴅtbiq etdikdᴅ ᴅn ­ox 5-i 

m¿mk¿nd¿r. Yᴅni kinematik c¿tdᴅ gºstᴅrilᴅn hᴅrᴅkᴅtlᴅrin 

5-i yerinᴅ yetirilᴅ bilᴅrsᴅ, bu I sinif kinematik c¿t hesab 

olunur. 

4-¿ m¿mk¿nd¿rsᴅ II kinematik c¿t hesab olunur.  

Sᴅnaye robotlarēnda ᴅn ­ox tᴅtbiq olunan kinematik 

c¿tlᴅrin kinematik sxemdᴅ verilmᴅsi aĸaĵēdakē kimidir 

(ĸᴅkil 11). 

 

 

 
                             ķᴅkil 11 

 

Manipulyatorun iĸ­i sahᴅsi onun ᴅl­atma nºqtᴅlᴅri ilᴅ 

xarakterizᴅ olunur. Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin sayēna gºrᴅ 

robotlar siniflᴅrᴅ ayrēlēr. l sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅri, 2 
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sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅri vᴅ N sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅri. 

Manipulyatorlarēn, robotlarēn layihᴅlᴅndirilmᴅsi aĵac 

prinsipinᴅ ᴅsaslanēr. Y¿k qaldērma qabiliyyᴅtinᴅ gºrᴅ 

sᴅnaye robotlarē aĸaĵēda gºstᴅrilᴅn siniflᴅrᴅ ayrēlēr:  

ᴄn y¿ng¿l sᴅnaye robotlarē - bu c¿r robotlar 1 kq-a 

qᴅdᴅr y¿k qaldērmaĵa qabildir.  

Y¿ng¿l sᴅnaye robotlarē 10 kq-a qᴅdᴅr y¿k 

qaldērmaĵa malikdirlᴅr.  

Orta sᴅnaye robotlarē 200 kq-a qᴅdᴅr;  

Aĵēr sᴅnaye robotlarē 1000 kq-a qᴅdᴅr;  

ᴄn aĵēr sᴅnaye robotlarē isᴅ 1000 kq-dan yuxarē y¿k 

qaldērmaĵa malikdirlᴅr. 

Sᴅnaye robotlarē mobillik dᴅrᴅcᴅsinᴅ gºrᴅ siniflᴅrᴅ 

ayrēlēr: daimi vᴅ hᴅrᴅkᴅtli.  

Robotlar hᴅm­inin avadanlēqlarda yerlᴅĸmᴅ 

dᴅrᴅcᴅsinᴅ gºrᴅ siniflᴅrᴅ ayērērlar:  

Avadanlēqlar ¿zᴅrindᴅ  

- dºĸᴅmᴅ ¿st¿ vᴅ asqē robotlarē. 

Sᴅnaye robotlarē g¿c intiqallarēnēn nºv¿nᴅ gºrᴅ 

klassifikasiya edilirlᴅr: 

1. Elektromexaniki,  

2. Pnevmatik,  

3. Hidravlik 

4. Kombinᴅ edilmiĸ. 

Sᴅnaye robotlarē intiqallarēn yerlᴅĸmᴅ sxeminᴅ gºrᴅ 

dᴅ siniflᴅrᴅ ayrēlērlar: yeganᴅ blokda, icra orqanlarēnda vᴅ 

kombinᴅ edilmiĸ. 

Sᴅnaye robotlarē proqramēn emal xarakterinᴅ gºrᴅ 

siniflᴅrᴅ ayrēlērlar: 

1. Sᴅrt proqramla iĸlᴅyᴅn; 

2. Adaptiv; 
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3. ¢evik proqramlaĸdērēlmēĸ. 

Sᴅnaye robotlarēnēn ᴅsas texniki gºstᴅricilᴅri 

aĸaĵēdakēlardēr: 

1. Y¿k qaldērma qabiliyyᴅti. Manipulyatorlarēn y¿k-

qaldērma qabiliyyᴅtini m¿ᴅyyᴅn edᴅrkᴅn bu onlarēn konst-

ruksiyalarēnda ᴅn ucqar nºqtᴅlᴅrdᴅ hesablanmalēdēr. 

2. Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin sayē. Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin 

sayē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirildikdᴅ ᴅsasᴅn texnoloji sahᴅdᴅ yerinᴅ 

yʝtirilᴅcᴅk hᴅrᴅkᴅtlᴅr m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir. 

3. Mºvqelᴅĸdirmᴅ dᴅqiqliyi. Mºvqelᴅĸdirmᴅ dᴅqiqliyi 

sᴅnaye robotlarēnēn yerinᴅ yetirdiyi ᴅmᴅliyyatlarēn nºv¿nᴅ vᴅ 

dᴅqiqliyinᴅ gºrᴅ m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir.  

4. Ķĸ­i zona. Burada sᴅnaye robotlarēnēn ayrē-ayrē sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅlᴅrinin hᴅrᴅkᴅti zamanē yerdᴅyiĸmᴅsi tᴅlᴅb olunan 

tutqacēn fᴅzada m¿mk¿n yerdᴅyiĸmᴅ oblastē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. 

5.  Mobillik. 

Sᴅnaye robotlarēnēn  sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅri ¿mumilikdᴅ 

aĸaĵēdakē kimi m¿ᴅyyᴅn edilir. 

W=6Pn - 5P5- 4P4 - 3P3 - 2P2 - P1 

Nᴅzᴅrᴅ alsaq ki, sᴅnaye robotlarēnda sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsi 

kimi 5-ci sinifdᴅn istifadᴅ olunur, onda sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin 

sayē aĸaĵēdakē kimi olaraq: 

W=6n - 5P5 

burada n- manipulyatorun hᴅrᴅkᴅtdᴅ olan bᴅndlᴅrinin sayēdēr. 

Sᴅnaye robotlarē idarᴅetmᴅ prinsipinᴅ gºrᴅ klassifikasiya olunur.  

 

2.10. Sᴅnaye  robotlarēnēn tᴅtbiq sahᴅsi 

      

Sᴅnaye robotlarē  tᴅtbiq sahᴅlᴅrinᴅ gºrᴅ klassifikasiya edilir 

vᴅ ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē texnoloji obyektlᴅrdᴅ tᴅtbiq edilir. 

Maĸēnqayērma istehsalēnda sᴅnaye robotlarē dᴅzgahlara 
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xidmᴅtdᴅ m¿xtᴅlif nºv ºl­mᴅ ᴅmᴅliyyatlarēndan, emal 

sahᴅlᴅrinin m¿xtᴅlif tullantēlardan kᴅnarlaĸdērēldēqda, ayrē-ayrē 

dᴅzgahlarē vᴅ avadanlēqlarē alᴅtlᴅ, tᴅrtibatla vᴅ ya yarēm-

fabrikatlarla tᴅchiz etmᴅk ¿­¿n istifadᴅ olunur. Mexaniki emal 

sahᴅsinin avtomatlaĸmasē zamanē sᴅnaye robotlarē tᴅtbiq 

edilᴅrkᴅn qrup texnologiyasēndan istifadᴅ etmᴅklᴅ hᴅyata 

ke­irilir. Bu zaman m¿xtᴅlif qruplara vᴅ partiyalara daxil olan 

hissᴅlᴅrin qabarit ºl­¿lᴅri, formalarē vᴅ fiziki xassᴅlᴅri nᴅzᴅrᴅ 

alēnmalēdēr. Bunlarē  bildikdᴅn sonra sᴅnaye robotlarē y¿k 

qaldērma qabiliyyᴅti, tutqacēn sēxma q¿vvᴅsi vᴅ  tutqacda olan 

dodaqcēqlarēn formalarē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. Mexaniki emal 

sahᴅsindᴅ robotu tᴅtbiq edᴅrkᴅn mᴅhsuldarlēĵēn y¿ksᴅlmᴅsinᴅ, 

keyfiyyᴅtinᴅ nail olur. Sᴅnaye robotlarēnēn nºvbᴅti tᴅtbiq sahᴅsi 

ĸtamplama vᴅ dºymᴅ sahᴅlᴅridir. Belᴅ sahᴅlᴅrdᴅ robotlarē tᴅtbiq 

edᴅrkᴅn robotun ᴅlinin sayē 2 vᴅ daha ­ox olur. Misal ¿­¿n 

aĸaĵēdakē sxemᴅ baxaq (ĸᴅkil 12). 

  
                               ķᴅkil 12  
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¢AĶ-nin xarakteristikalarēndan asēlē olaraq sᴅnaye 

robotlarēnēn texnoloji proseslᴅrᴅ nᴅzarᴅti ayrē-ayrē avadanlēqlarē 

m¿xtᴅlif nºv alᴅtlᴅrlᴅ, tᴅrtibatlarla vᴅ baĸqa kºmᴅk­i qurĵularla 

tᴅchiz etmᴅk ¿­¿n istifadᴅ edilir. Sᴅnaye robotlarēnē istehsalata 

tᴅtbiq edᴅrkᴅn onlarēn xarakteristikalarēnē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirmᴅk 

mᴅqsᴅdi ilᴅ istehsalatēn mᴅhsuldarlēĵē, dᴅqiqliyi, iĸ ĸᴅraiti 

m¿tlᴅq nᴅzᴅrᴅ alēnmalēdēr. 
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III FᴄSĶL 

 Sahᴅ istehsal avadanlēqlarēnēn vᴅ elementlᴅrinin 

avtomatlaĸdērēlmēĸ  layihᴅlᴅndirilmᴅsi 

 

¢AĶ sahᴅsinin layihᴅlᴅndirilmᴅsi zamanē sahᴅyᴅ aid 

olan ayrē-ayrē elementlᴅr (sᴅnaye robotu, manipulyator) 

nᴅzᴅrdᴅ tutulur. ¢ĶS-in ᴅsas elementlᴅrindᴅn biri sᴅnaye 

robotu hesab edilir. Digᴅr elementlᴅrlᴅ m¿qayisᴅdᴅ sᴅnaye 

robotu geniĸ diapazonda xarakteristikalar ilᴅ izah olunur. 

Bu xarakteristikalar onun tᴅtbiq sahᴅsindᴅn asēlē olaraq 

sᴅnaye robotunun y¿kqaldērma qabiliyyᴅti, sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅlᴅrinin sayē, idarᴅetmᴅ nºv¿, mºvqelᴅĸmᴅ dᴅqiqliyi, 

qabarit ºl­¿lᴅri, ­ᴅkisi vᴅ s. ilᴅ m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. Ķĸ ĸᴅraitini 

ora daxil olan digᴅr elementlᴅr, modullar vᴅ s. araĸdērēl-

malēdēr. Robotun tᴅtbiqindᴅn ᴅldᴅ olunacaq iqtisadi sᴅmᴅ-

rᴅlilik nᴅzᴅrᴅ alēnmalēdēr. Sᴅnaye robotu layihᴅlᴅn-

dirilᴅrkᴅn layihᴅ­i qarĸēsēnda aĸaĵēdakē tᴅlᴅblᴅr qoyulur: 

1.Yēĵcamlēlēq vᴅ konstruksiyanēn sadᴅliyi. Ķqtisadi 

baxēmdan aĸaĵē qiymᴅtᴅ baĸa gᴅlmᴅsidir. 

2.Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin  sayēnēn se­ilmᴅsi ilᴅ ᴅldᴅ 

olunan y¿ksᴅk iqtisadi sᴅmᴅrᴅlilik. 

3.Y¿ksᴅk ­eviklilik. 

4.Sᴅnaye robotunun ºyrᴅdilmᴅsinin asanlēĵē vᴅ eti-

barlēlēĵē. 

5.Avtomatlaĸdērēlmēĸ rejimdᴅ iĸin dºz¿ml¿l¿y¿n¿n 

tᴅyini. 

6. 0-50̄ C temperatur rejimindᴅ iĸᴅ daimi hazērlēq. 

7. Ķĸᴅ qoĸulmanēn  vᴅ iĸdᴅn ayrēlmanēn etibarlēlēĵē. 

8. S¿rᴅtli rejimdᴅ s¿rᴅtin dominant alēnma 

keyfiyyᴅti. 

9. Mºvqelᴅĸdirmᴅdᴅ y¿ksᴅk dᴅqiqlik (tᴅkrarlanan). 
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10. Sᴅnaye robotunun digᴅr avadanlēqlarla qoĸula 

bilmᴅ imkanē. Onlarēn tᴅlᴅb olunan texnoloji proseslᴅrin 

tᴅlᴅbatēna uyĵun iĸlᴅmᴅ qabiliyyᴅti. 

11. Bir mᴅhsul buraxēlēĸēndan digᴅrinᴅ ke­id zamanē 

onun sazlana bilmᴅ imkanē. 

12. ᴄtraf m¿daxilᴅdᴅn y¿ksᴅk m¿dafiᴅ qabiliyyᴅti. 

13. Ayrē-ayrē avadanlēqlarda quraĸdērmanēn asan 

olmasē. 

14. Aĸaĵē ­ᴅki - qabarit ºl­¿lᴅrinin  ki­ik olmasē. 

15. Robotun m¿xtᴅlif nᴅqliyyat sistemindᴅ daĸēnma 

imkanē (qatar, tᴅyyarᴅ, gᴅmi). 

16. Sᴅnaye robotunu tᴅĸkil edᴅn qurĵu vᴅ elementlᴅ-

rin korroziya vᴅ m¿xtᴅlif aĸēnmalara qarĸē nᴅzᴅrᴅ 

alēnmasē. 

Sᴅnaye robotunu layihᴅlᴅndirᴅrkᴅn ᴅgᴅr istehsalatda 

buraxēlan mᴅhsullarēn nºvlᴅri vᴅ texnoloji proses 

mᴅlumdursa, onda sᴅnaye robotunun hansē fᴅza sistemindᴅ 

iĸlᴅyᴅcᴅyi m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir, yerlᴅĸmᴅsi tᴅlᴅb olunan de-

tallarēn trayektoriyasēna ᴅsasᴅn manipulyatorun vᴅ ya ro-

botun sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin sayē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. Texno-

loji prosesin tᴅlᴅbinᴅ uyĵun olaraq intiqalēn nºv¿ vᴅ ya 

ºl­¿lᴅri m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. B¿t¿n bu layihᴅlᴅndirmᴅ prosesi 

kompleks ĸᴅklindᴅ aparēlēr vᴅ iqtisadi cᴅhᴅtdᴅn sᴅmᴅrᴅli 

olmasē ᴅsaslanmalēdēr. 

 

3.1. ¢AĶ-nin yaradēlmasē ¿­¿n iĸin tᴅĸkili  

       Ķstehsalatēn qabaqcadan analizi 

 

¢AĶ-nin yaradēlmasē ¿­¿n ᴅvvᴅlcᴅ istehsalatēn 

ºyrᴅnilmᴅsi mᴅslᴅhᴅt gºr¿l¿r. Bunun ¿­¿n hºkmᴅn 

texniki-iqtisadi baxēmdan istehsalat ºyrᴅnilmᴅlidir. Bu 
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araĸdērēlmada ᴅldᴅ olunan mᴅlumatlar sonradan texniki 

tapĸērēĵēn layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ istifadᴅ olunur. 

Ķstehsalatēn tam ºyrᴅnilmᴅsi adᴅtᴅn ixtisaslaĸdērēlmēĸ 

briqada tᴅrᴅfindᴅn aparēlmalēdēr. Bu tᴅrkibᴅ, iqtisad­ēlar, 

istehsalatēn avtomatlaĸdērēlmēĸ idarᴅetmᴅ sistemi (ĶAĶS) 

ĸºbᴅsinin iĸ­ilᴅri, istehsalatēn elmi-tᴅdqiqat ĸºbᴅsinin 

iĸ­ilᴅri, istehsalatēn idarᴅ etmᴅ iĸ­ilᴅrinin proqram­ē ï 

texnoloqlarē vᴅ ¢AĶ-nin yaradēcē qrupuna aid olan 

ixtisas­ēlar daxildir. Bu iĸᴅ hᴅmin sahᴅdᴅ ­alēĸan  elmi-

tᴅdqiqat institutlarēn iĸ­ilᴅrini dᴅ dᴅvᴅt etmᴅk mᴅslᴅhᴅt 

gºr¿l¿r. Ķstehsalatēn ºyrᴅnilmᴅsi ardēcēllēĵē istehsalat 

rᴅhbᴅrliyi  tᴅrᴅfindᴅn m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir vᴅ nᴅticᴅ ĸᴅklindᴅ 

tᴅrtib olunur. 

Ķstehsal prosesinin analizi aparēlarkᴅn eyni zamanda 

buraxēlan mᴅhsulun illik buraxēlēĸē vᴅ avtomatlaĸdērmadan 

sonra ᴅldᴅ olunacaq nailiyyᴅtlᴅr araĸdērēlēr. Bundan sonra 

mᴅhsulun konstruktiv xarakteristikalarē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir 

(qabarit ºl­¿lᴅr, dᴅqiqlik, sᴅthlᴅrin tᴅmizliyi, tᴅtbiq olunan 

materiallar vᴅ s.). 

Konstruktiv analizdᴅn istifadᴅ edᴅrᴅk hissᴅlᴅr 

qruplaĸdērēlēr (fērlanma ilᴅ emal olunan hissᴅlᴅr, gºvdᴅ 

tipli hissᴅlᴅr vᴅ m¿stᴅvi formada hissᴅlᴅr). Hᴅr qrupda ᴅn 

m¿rᴅkkᴅb hissᴅ se­ilir. Buna uyĵun olaraq texnoloji xᴅtt 

m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir; yᴅni ᴅmᴅliyyatlar ardēcēllēĵē vᴅ ke­idlᴅr, 

emalēn ¿mumi ᴅmᴅk tutumu vᴅ rejimi, elementlᴅr ¿zrᴅ 

emalēn normalar tᴅrkibi (ᴅsas, kºmᴅk­i, hazērlēq-

tamamlama vaxtlarē). Hᴅr bir ᴅmᴅliyyat ¿­¿n iĸin 

dᴅrᴅcᴅsi:  

- yerdᴅyiĸmᴅyᴅ sᴅrf olunan vaxt, hissᴅnin bazalaĸ-

dērēlmasē, emaldan sonra avadanlēqdan azad olmasē, alᴅtin 

verilmᴅsi vᴅ ᴅksinᴅ ºl­¿lᴅrin aparēlmasē vᴅ s. vaxtlar;  
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- pᴅstahēn anbardan dᴅzgaha verilmᴅ vaxtē, maĸēn 

vaxtē, tᴅtbiq olunan tᴅrtibatēn nomenklaturasē vᴅ 

xarakteristikasē; nᴅzarᴅt ᴅmᴅliyyatlarēnēn ᴅmᴅk tutumu;  

- illik ᴅmᴅk tutumu;  

- avadanlēĵēn modeli, sayē, artēm tᴅrkibi, 

avadanlēqlarēn texnoloji planirovkasē (avadanlēqlarēn yer-

lᴅĸmᴅ planē), avadanlēqlarēn nºvbᴅlilik vᴅ y¿klᴅmᴅ ᴅmsalē. 

Mºvcud idarᴅetmᴅ sisteminin analizi aparēlēr - 

(sexdᴅ, sahᴅdᴅ idarᴅetmᴅnin tᴅĸkilatē strukturu, qeydiy-

yatē, nᴅzarᴅt vᴅ nizamlanmasē vᴅ s). 
 

 

3.2. Manipulyatorun komponovka sxeminin  

                se­ilmᴅsi 

 

Manipulyatorun komponovka sxeminin se­ilmᴅsi 

¿­¿n onun ayrē-ayrē sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin bir-birinᴅ 

nᴅzᴅrᴅn yerlᴅĸdirilmᴅsi m¿ᴅyyᴅnlᴅĸmᴅlidir. Bunun ¿­¿n 

isᴅ manipulyatorun iĸ­i zonasē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilmᴅlidir. 

Manipulyatorun iĸ­i zonasē dedikdᴅ onun b¿t¿n sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅlᴅrinin iĸtirakē ilᴅ fᴅzada ­ata bilᴅcᴅyi b¿t¿n 

nºqtᴅlᴅr nᴅzᴅrdᴅ tutulub. Detallarēn yerdᴅyiĸmᴅsi zamanē 

tᴅlᴅb etdiyi iĸ­i zonalara uyĵun olaraq manipulyator bir 

ne­ᴅ qruplara ayrēlēr. Bu qruplarē ºyrᴅnmᴅk ¿­¿n 

aĸaĵēdakē verilmiĸ cᴅdvᴅl 3.1-ᴅ m¿raciᴅt edᴅk. 

Cᴅdvᴅldᴅn gºr¿nd¿y¿ kimi 1,2, 3-c¿ sxemlᴅr 

m¿stᴅvi d¿zbucaqlē koordinat sistemindᴅ iĸlᴅyᴅn ma-

nipulyator siniflᴅrinᴅ aiddir. 1.1, 2.1, 3.1 ĸᴅkillᴅrinᴅ aid 

plan silindrik koordinat sistemindᴅ iĸlᴅdilir. 4, 5, 6 m¿s-

tᴅvi polyar sistemlᴅr ¿­¿n istifadᴅ olunan manipulyator-

lardēr. 4.1, 5.1, 6.1 silindrik koordinat sistemi ¿­¿n  



73 

 

M¿rᴅkkᴅb silindrik q¿tb koordinat sistemlᴅri 
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M¿rᴅkkᴅb sᴅthi q¿tb koordinat sistemlᴅri 

M¿rᴅkkᴅb sferik q¿tb koordinat sistemlᴅri 

Cᴅdvᴅl 3.1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

Sᴅthi polyar koordinat sistemi Sᴅthi d¿zbucaqlē koordinat sistemi 

Silindrik koordinat sistemi D¿zbucaqlē koordinat sistemi 

Sferik koordinat sistemi Silindrik koordinat sistemi 
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nᴅzᴅrdᴅ tutulur. 4.2, 5.2. 6.2-dᴅ isᴅ k¿rᴅvi koordinat 

sistemi ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulub. 7, 8, 9, 10 m¿stᴅvi m¿rᴅk-

kᴅb polyar koordinat sistemi ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸdur. 

7.1, 8.1, 9.1, 10.1 m¿rᴅkkᴅb silindrik polyar koordinat 

sistemi, 7.1, 8.2, 9.2, 10.2 m¿rᴅkkᴅb k¿rᴅ ĸᴅkilli polyar 

koordinat sistemi ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ manipulyatorlar, 

11,12,13 polyar koordinat sistemi ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ 

manipulyatorlardēr. 

Sᴅnaye robotlarē ilᴅ manipulyatorlarēn sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅlᴅri texnoloji proseslᴅrdᴅ yerdᴅyiĸmᴅsi tᴅlᴅb olunan 

cisimlᴅ iĸ­i zonasēnēn se­ilmᴅsindᴅn m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir. 

Bundan ᴅlavᴅ olaraq iĸ­i sahᴅnin komponovkasēndan asēlē 

olaraq tᴅyin olunmuĸ hᴅrᴅkᴅt trayektoriyasē m¿xtᴅlif ola 

bilᴅr. Ķki nºqtᴅ arasēndakē yerdᴅyiĸmᴅ m¿xtᴅlif ¿sullarla 

hᴅyata ke­irilᴅ bilᴅr. D¿zxᴅtli hᴅrᴅkᴅtlᴅ fērlanma hᴅrᴅkᴅti 

arasēnda m¿qayisᴅyᴅ gᴅldikdᴅ isᴅ d¿zxᴅtli hᴅrᴅkᴅt yerinᴅ 

yetirilmᴅsi nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ mexanizm fērlanma hᴅrᴅkᴅ-

tinᴅ nᴅzᴅrᴅn sadᴅ mexanizm olub idarᴅ olunmasē asandēr. 

Lakin bunlarēn se­ilmᴅsi m¿xtᴅlif zᴅruriyyᴅtdᴅn asēlēdēr. 

Elᴅ hᴅrᴅkᴅt var ki, orada mºvqelᴅĸmᴅ dᴅqiqliyi birinin 

digᴅrinᴅ nisbᴅtᴅn 5-10 dᴅfᴅ daha dᴅqiqdir. D¿zxᴅtli 

hᴅrᴅkᴅtin toplusundan yaranmēĸ manipulyatorun fērlanma 

hᴅrᴅkᴅtindᴅn toplanmēĸ manipulyatorlara nisbᴅtᴅn qabarit 

ºl­¿lᴅri daha bºy¿k olur. Bu tᴅxminᴅn 2-6 fᴅrq arasēnda 

olur. 
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Manipulyatorun sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsini tᴅyin edᴅrkᴅn 

avadanlēqlar arasēnda pᴅstahēn hᴅrᴅkᴅt trayektoriyasē 

m¿xtᴅlif olur. Bu hᴅrᴅkᴅt trayektoriyalarē aĸaĵēdakē 

ĸᴅkildᴅ verilmiĸdir (ĸᴅkil 13). 

 

 

a)  b) c) 

 

ķᴅkil 13. 

 

3.3. SR-in kinematik vᴅ dinamik  

                xarakteristikasēnēn tᴅyini 

 

Robot vᴅ manipulyatorlarēn idarᴅ olunmasē ilkin 

olaraq onlarēn dinamik modelinin alēnmasēdēr. Sonra isᴅ 

idarᴅetmᴅ qanunun qurulmasē vᴅ onun realizᴅ olunduĵu 

idarᴅetmᴅ sisteminin yaradēlmasēnē  tᴅlᴅb edir. 

Robot vᴅ manipulyatorlarēn dinamikasēnēn tᴅdqiqindᴅ 

ᴅsas mᴅqsᴅd onlara tᴅsir edᴅn q¿vvᴅ vᴅ momentlᴅrlᴅ 

oynaqlara aid olan ¿mumilᴅĸmiĸ koordinatlar arasēndakē 

asēlēlēĵēn dinamik tᴅnliklᴅr ĸᴅklindᴅ riyazi yazēlēĸēdēr. Biz 

bu tᴅnliklᴅr ᴅsasēnda manipulyatorun vᴅ ya robotun 

hᴅrᴅkᴅtinin EHM-dᴅ modellᴅĸdirilmᴅsi, idarᴅetmᴅ 

qanunun se­ilmᴅsi, kinematik sxemin vᴅ manipulyatorun 

konstruksiyasēnēn m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilmᴅsi mᴅsᴅlᴅlᴅrini hᴅll 

edirik. Bir sºzlᴅ manipulyatorun fᴅaliyyᴅt xarakteri onun 

idarᴅetmᴅ alqoritminin sᴅmᴅrᴅliyindᴅn vᴅ manipulyatorun 

layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ istifadᴅ olunan dinamik modeldᴅn 

asēlē olur. 

Ķdarᴅetmᴅ mᴅsᴅlᴅsi dedikdᴅ nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ real 

robot vᴅ ya manipulyatorun dᴅqiq dinamik modelinin 
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alēnmasē vᴅ qoyulan mᴅsᴅlᴅnin hᴅlli ¿­¿n idarᴅetmᴅ 

qanunun vᴅ strategiyalarēn necᴅ se­ilmᴅsi nᴅzᴅrdᴅ tutulur. 

Robot vᴅ manipuylatorlarēn dinamik modelini Nyu-

tonun vᴅ Laqranjēn, mexanikanēn mᴅlum  qanunlarēndan 

istifadᴅ etmᴅklᴅ qurula bilᴅr. Bu qanunlarēn tᴅtbiqi ilᴅ 

oynaqlara tᴅsir edᴅn q¿vvᴅ vᴅ momentlᴅri bᴅndlᴅrin 

kinematik xarakteristikalarē vᴅ hᴅrᴅkᴅt parametrlᴅri ilᴅ 

ᴅlaqᴅlᴅndirilᴅn tᴅnliklᴅri alērēq. Nᴅticᴅ etibarilᴅ gºr¿r¿k ki, 

real robot vᴅ manipulyatorlarēn dinamik tᴅnliklᴅri 

Laqranj-Eyler vᴅ Nyuton-Eylerin ᴅnᴅnᴅvi ¿sullarē ilᴅ alēna 

bilᴅr. 

Sadᴅliliyinᴅ gºrᴅ manipulyatorun dinamik tᴅn-

liklᴅrinin Laqranj-Eyler ¿sulu daha ᴅlveriĸli hesab olunur. 

Manipulyatorun kinematik zᴅncirini bircins 

koordinat ­evrilmᴅlᴅri matrisi ilᴅ tᴅsvir edib. Laqranj-

Eyler tᴅnliklᴅrindᴅn istifadᴅ edᴅrᴅk alēnmēĸ dinamik 

tᴅnliklᴅr gºstᴅrir ki, bu tᴅnliklᴅr sistemi, bᴅndlᴅrin tᴅcilli 

hᴅrᴅkᴅtlᴅri ilᴅ ĸᴅrtlᴅrin inersiya q¿vvᴅlᴅri, koralis vᴅ 

mᴅrkᴅzᴅqa­ma, hᴅm­inin aĵērlēq q¿vvᴅsinin tᴅsirini 

n¿mayiĸ etdirir. Eyni zamanda oynaqlara tᴅsir edᴅn q¿vvᴅ 

vᴅ momentlᴅr manipulyatorun vᴅ robotun parametr-

lᴅrindᴅn, ¿mumilᴅĸmiĸ koordinatlar, s¿rᴅt vᴅ tᴅcildᴅn, 

hᴅm dᴅ manipulyatorun  manipulyasiya etdiyi y¿kdᴅn 

asēlēdēr. Laqranj-Eyler tᴅnliklᴅri manipulyatorlarēn layihᴅ-

lᴅndirilmᴅsi hallarēnda onlarēn vᴅziyyᴅt dinamikasēnē 

lazēmi qaydada  tᴅsvir etmᴅyᴅ imkan verir. 

Haqqēnda sºhbᴅt a­dēĵēmēz ¿sulla yanaĸē robot vᴅ 

manipulyatorlarēn layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ ¿mumilᴅĸmiĸ 

q¿vvᴅ vᴅ momentlᴅrin hesablanmasē ¿­¿n daha sᴅmᴅrᴅli 

hesablama alqoritmlᴅri almaq ¿­¿n Nyuton-Eyler 

tᴅnliklᴅrindᴅn istifadᴅ edilir. 
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D¿z vᴅ tᴅrs rekurent tᴅnliklᴅr sistemi Nyuton-Eyler 

¿sulu ilᴅ dinamik tᴅnliklᴅrin alēnmasēnda ardēcēl olaraq 

vᴅziyyᴅtdᴅn  asēlē  olaraq tᴅtbiq edilir. 

Belᴅ ki, d¿z rekurent tᴅnliklᴅr vasitᴅsilᴅ baĸlanĵēc 

koordinat sistemindᴅn tutqaca kimi robot vᴅ ya 

manipulyatorun bᴅndlᴅrinin xᴅtti ilᴅ bucaq s¿rᴅti, tᴅcili vᴅ 

bᴅndlᴅrin aĵērlēq mᴅrkᴅzlᴅrinin xᴅtti kimi kinematik 

xarakteristikalar hesablanēr. 

Tᴅrs rekurent tᴅnliklᴅrin kºmᴅyi ilᴅ tutqacdan ᴅsasa 

qᴅdᴅr hᴅr bir bᴅndᴅ tᴅsir edᴅn q¿vvᴅ vᴅ momentlᴅri 

hesablamaq olar. Qeyd olunan bu ¿sulun ¿st¿n 

cᴅhᴅtlᴅrindᴅn biri odur ki, burada q¿vvᴅ vᴅ momentlᴅrin 

hesablanmasēna sᴅrf olunan vaxtēn manipulyatorun 

oynaqlarēnēn sayē ilᴅ m¿tᴅnasib olub, onun  

konfiqurasiyasēndan  asēlē  olmamasēdēr. 

Bu ¿sulun ­atēĸmayan cᴅhᴅti isᴅ bu ¿sulla alēnmēĸ 

rekurent tᴅnliklᴅrin ºz analitikliyinin ­atēĸmamazlēĵēna 

gºrᴅ vᴅziyyᴅtlᴅr fᴅzasēnda idarᴅetmᴅnin analiz vᴅ 

sintezindᴅ tᴅtbiq oluna bilmᴅsidir. 

Son zamanlar meydana gᴅlmiĸ m¿asir komp¿terlᴅrin 

imkanlarē  Laqranj-Eyler ¿sulunu hᴅm idarᴅetmᴅ qanunun  

tapēlmasēnda, hᴅm layihᴅlᴅndirmᴅ zamanē m¿xtᴅlif  

m¿rᴅkkᴅb hesablamalarēn aparēlmasēnda vᴅ hᴅm dᴅ layihᴅ 

iĸlᴅrinin yerinᴅ yetirilmᴅsindᴅ tᴅtbiq etmᴅyᴅ imkan verir. 

Elektrik  intiqalēlē robotlarda dinamik tᴅnliklᴅrin  

tᴅtbiqini nᴅzᴅrdᴅn ke­irᴅk. n sᴅrbᴅstlik  dᴅrᴅcᴅsi olan  

manipulyatorun kinetik enerjisi 
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potensial enerjisi isᴅ 
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d¿sturlarla hesablanēr. Burada q= (qx ,qf, qt ,0) baĸlanĵēc 

koordinat sistemindᴅ sᴅrbᴅstd¿ĸmᴅ tᴅcilidir. Bildiyimiz 

kimi bu kᴅmiyyᴅt yer koordinat sistemindᴅ q=(0,0-q,0), 

olub, q=9,8062 m/san bᴅrabᴅrdir. 

Belᴅliklᴅ, kinematik  vᴅ potensial ifadᴅlᴅrini nᴅzᴅrᴅ 

alsaq, Laqranj funksiyasē 
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   ĸᴅklindᴅ olacaq. 

Bu bᴅrabᴅrliyi Laqranj tᴅnliyindᴅ nᴅzᴅrᴅ alsaq, 

¿mumilᴅĸmiĸ dinamik momentē; 
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Burada, Mikb Hikm Gi ¿mumilᴅĸmiĸ inersiya 

matrisinin elementlᴅri, ( )t1,,,1

iiI ZYXZ-  isᴅ i bᴅndinin 

aĵērlēq mᴅrkᴅzinin  koordinat sistemindᴅ bircins 

koordinatlarēdēr. Manipulyatorun bu dinamik ᴅmsalē hᴅm  

¿mumilᴅĸmiĸ koordinatlardan, hᴅm dᴅ parametrlᴅrindᴅn 

asēlēdēr. 

Gi ᴅmsallarē manipulyatorun i bᴅndinᴅ tᴅsir edᴅn 

qravitasiya q¿vvᴅsinin Mik ᴅmsallarē i=k  olduqda -
i
t ni 

i
q; koordinatēnēn tᴅcili ilᴅ, ki ¸  olduqda isᴅ i oynagēnda 

k oynaĵēndakē tᴅsiri ilᴅ yaranan momentini tᴅyin edir. 

Qeyd edᴅk ki, iHMM
ikmkiik

,=  oynaĵēnda k vᴅ m 

oynaqlarēnēn  hᴅrᴅkᴅti nᴅticᴅsindᴅ yaranan momenti k vᴅ 

m ¿mumilᴅĸmiĸ s¿rᴅti  ilᴅ ᴅlaqᴅlᴅndirir. X¿susi halda k=rn 

olduqda, Hik k oynaĵēndakē ¿mumilᴅĸmiĸ s¿rᴅtin i  

oynaĵēnda hiss olunan mᴅrkᴅzᴅqa­ma tᴅsirini ifadᴅ edir. 

ᴄgᴅr 1̧k  olarsa, iH
ikm

 oynaĵēnda yaranan Koriolis 

q¿vvᴅsi bu q¿vvᴅnin yaranmasēna sᴅbᴅb olan k vᴅ m 

oynaqlarēndakē ¿mumilᴅĸmiĸ s¿rᴅtlᴅrlᴅ ᴅlaqᴅlᴅndirilir. 

Qeyd edᴅk ki, 
ilkilk

HH =  vᴅ 0=
i

H . 
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Manipulyatorun zᴅncirvarē yerlᴅĸmiĸ bᴅndlᴅri ilᴅ 

baĵlē koordinat sistemlᴅrinin vᴅziyyᴅti dºrd parametrlᴅ 

tᴅsvir edilir;  

ii
za -  vᴅ  

1-i
z  arasēndakē ᴅn qēsa mᴅsafᴅ;  

ii
za -  vᴅ  

1-i
z  arasēndakē bucaq;  

ii
xd -  vᴅ  

1-i
x  arasēndakē mᴅsafᴅ;  

i
x-q  vᴅ  

1
x  arasēndakē bucaq. 

Bu kᴅmiyyᴅtlᴅrdᴅn yalnēz biri dᴅyiĸᴅndir vᴅ q, ilᴅ 

iĸarᴅ olunur. 

ᴄgᴅr i oynaĵē dºnmᴅ oynaĵēdērsa, onda 
ii

q q=  vᴅ 

iii
da ,,a  sabitdir, yox ᴅgᴅr i oynaĵē yerdᴅyiĸmᴅ 

oynaĵēdērsa, onda 
ii

dq =  vᴅ 
iii

da ,,a   sabit olur. 

Ķndi isᴅ manipulyatorun bir koordinat sistemindᴅn 

digᴅr koordinat sisteminᴅ ke­idᴅ baxaq. 

Fᴅrz edᴅk ki,  oynaĵē dºnmᴅ oynaĵēdēr, 

manipulyatorun  i-1 bᴅndi ilᴅ baĵlē  koordinat sistemindᴅn 

i bᴅndi ilᴅ baĵlē koordinat sisteminᴅ ke­id matrisi. 

 

ù
ù
ù
ù
ù

ú

ø

é
é
é
é
é

ê

è -

==

1000

cossin0

cossinsinsincoscos

cossinsinsincoscos

1

iii

iiiiii

iiiiii

i

i

d

d

d

A
aa

qaqqaq

qaqqaq

g

g

 

Ķ oynaĵē yerdᴅyiĸmᴅ oynaĵē olduqda isᴅ 

 



81 

 

ù
ù
ù
ù
ù

ú

ø

é
é
é
é
é

ê

è

-

-

==

1000

cossin0

0sinsinsincoscos

0sinsinsincoscos

1

i

iiii

iiii

i

i

d

d

d

A
gg

g

g

aa

qqaq

qqaq

 

 

kimi yazēlēr. 

i

i A1-
 matrisinin 

i
q  dᴅyiĸᴅninᴅ gºrᴅ 

i

i

i

q

A

µ

µ-1
 x¿susi 

tºrᴅmᴅsi 
i

Q  matrisinin kºmᴅyi ilᴅ 
i

i AQ 1-
 kimi yazēla 

bilᴅr. 
i

Q  matrisi i bᴅndi dºnmᴅ bᴅndi olub 
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kimi iĸarᴅ edilib. 

Ķ bᴅndinin inersiya matrisi hᴅmin bᴅndin aĵērlēq 

mᴅrkᴅzinᴅ nᴅzᴅrᴅn 
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kimi hesablanēr, 2

txxK -lᴅr { }zyxnm ,,, Í  qrasiya radiuslarēdēr 

vᴅ nm¸  olduqda olur.  

Aldēĵēmēz d¿sturlar kifayᴅt qᴅdᴅr olub istᴅnilᴅn 

elektromexaniki manipulyatora tᴅtbiq edilᴅ bilᴅr. 

 

3.4. Manipulyatorlarēn sᴅrbᴅstlik  

          dᴅrᴅcᴅlᴅri haqqēnda 

 

Manipulyatorlarēn sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin sayē, onlarēn 

texnoloji proseslᴅrdᴅ yerinᴅ yetirᴅcᴅklᴅri ᴅmᴅliyyatlarēn 

trayektoriyasē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirildikdᴅn sonra tᴅyin olunur. 
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Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsi dedikdᴅ, koordinat sistemindᴅ 

(¿­ºl­¿l¿) m¿mk¿n hᴅrᴅkᴅtlᴅrin hansē birininsᴅ yerinᴅ 

yetirilmᴅsi baĸa d¿ĸ¿l¿r. Fᴅzada m¿mk¿n hᴅrᴅkᴅtlᴅrᴅ 

nᴅzᴅr salaq (ĸᴅkil 14). 

 
ķᴅkil 14. 

 

ķᴅkildᴅn gºr¿nd¿y¿ kimi fᴅzada altē ᴅdᴅd sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅsi y m¿mk¿nd¿r. Bu sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrini biz 

mexanizmlᴅrᴅ vermᴅklᴅ hᴅr hansē bir texnoloji prosesin 

avtomatlaĸdērēlmasēnēn yerinᴅ yetirilmᴅsinᴅ nail oluruq. 

Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin mexanizmlᴅrdᴅ yerinᴅ ye-

tirilmᴅ imkanlarēna gᴅldikdᴅ isᴅ bir kinematik c¿tdᴅ 

bunlarēn birdᴅn-beĸᴅ qᴅdᴅri m¿mk¿nd¿r. 

         Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin m¿mk¿nl¿y¿ sērasē kinematik 

c¿t¿n siniflᴅri ilᴅ klassifikasiya olunur. Bir sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅsi olan kinematik c¿t beĸinci sinfᴅ, iki sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅsi olan kinematik c¿t dºrd¿nc¿ sinfᴅ, ¿­ sᴅrbᴅstlik 

dᴅrᴅcᴅsi olan  kinematik c¿t ¿­¿nc¿ sinfᴅ, dºrd sᴅrbᴅstlik  

dᴅrᴅcᴅsi olan kinematik c¿t ikinci sinfᴅ vᴅ nᴅhayᴅt beĸ 
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sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsi olan kinemtik c¿t birinci sinfᴅ mᴅnsub 

sayēlēr. 

Robot vᴅ manipulyatorlarda adᴅtᴅn beĸinci sinif  

kinematik c¿t tᴅtbiq edilir.                                                                                                            

 

3.5. Sᴅnaye robotunun unifikasiya  edilmᴅsi .   

      Onlarēn qurulmasinda modul prinsipi 

 

Sᴅnaye robotu elᴅ qurĵulara deyilir ki, onlardan  

istifadᴅ etmᴅklᴅ texnoloji proseslᴅrin avtomatlaĸdērēlmasē  

m¿mk¿n olsun. Adᴅtᴅn bu tip qurĵular universallēĵē ᴅldᴅ 

etmᴅk ¿­¿n onlarēn ᴅsas elementlᴅrini unifikasiya etmᴅk 

mᴅslᴅhᴅt gor¿l¿r, SR-in unifikasiyasē digᴅr avadan-

lēqlardakē kimi aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ aparēlēr: 

1.Robotlarēn qruplaĸmasē (vᴅ ya onlarēn element-

lᴅrinin funksiyalarēna gºrᴅ se­ilmᴅsē); 

2.Koordinat sisteminᴅ gºrᴅ onlarēn qruplaĸmasē; 

3.Onlarēn ᴅsas funksiyalarēna gºrᴅ parametrlᴅr 

¿zᴅrindᴅ unifikasiya edilmᴅsi (y¿kqaldērma qabiliyyᴅti, 

sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrin qiymᴅti vᴅ s.). 

SR -in ᴅsas parametrlᴅr aĸaĵēdakēlardēr: 

X¿susi komponentlᴅrin tipi vᴅ sxemi, idarᴅetmᴅ 

sistemlᴅrinin nºv¿. Sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin diapazonu, 

y¿kqaldērma qabiliyyᴅti. SR-in aĸaĵēdakē cᴅrgᴅdᴅ y¿k-

qaldērma qabiliyyᴅti ¿zrᴅ standartlaĸmēĸdēr. 

1, 1.6, 2,5, 6,3; 10; 16; 25, 40; 63; 100; 250; 400; 

630; 1000: 1600, 2500; 4000; 6300; 10000 H vᴅ maksi-

mum yerdᴅyiĸmᴅ s¿rᴅtinᴅ gºrᴅ; 12; 20; 32: 50; 80; 125; 

160; 200, 250; 320; 400; 500; 630; 800; 1000; 1250: 1400; 

1600: 1800; 2000mm vᴅ maksimum dºnmᴅ bucaĵēna gºrᴅ 

m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir: 30; 45; 60; 90; 120; 180; 210; 300; 360, 
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SR vᴅ manipulyatorun unifikasiya edilmᴅsi imkan 

verir ki, m¿xtᴅlif parametrlᴅrdᴅ robot vᴅ manipulyatorlar 

ᴅldᴅ etmᴅk m¿mk¿n olsun vᴅ bunun texnoloji imkanē da 

y¿ksᴅk olur. SR vᴅ manipulyatorun unifikasiya edilmᴅsi 

onlarēn emalēnē asanlaĸdērēr. Unifikasiya edilᴅrkᴅn SR vᴅ 

manipulyatorun modul prinsipinᴅ ᴅsaslanaraq qurulmasē 

ᴅn ᴅlveriĸli ¿sullardan biridir. Belᴅ ki, bundan istifadᴅ 

edᴅrᴅk qēsa m¿ddᴅtdᴅ m¿xtᴅlif variantlar ᴅldᴅ etmᴅk 

m¿mk¿nd¿r Aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ m¿xtᴅlif tip modullar 

gºstᴅrilmēĸdir (ĸᴅkil 15): 

 

 

 

 
 

ķᴅkil 15. 
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Modul prinsipi layihᴅlᴅndirmᴅ zamanē qovĸaqlarēn 

bir-birinᴅ qoĸulmayan ya bir baĸqa vᴅ yaxud kºmᴅk­i 

detallardan istifadᴅ etmᴅklᴅ aparēlēr. 

Avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ zamanē bu 

prinsipindᴅn istifadᴅ edᴅrkᴅn nᴅzᴅrᴅ almaq lazēmdēr ki,  

hᴅmin modullar digᴅr tip manipulyator vᴅ robotlarda 

tᴅtbiq edilᴅ bilsin. Manipulyator vᴅ ya robotlarēn 

kinematika vᴅ ya dinamikasēndan asēlē olaraq belᴅ 

modullar se­ilir vᴅ lazēmi qovĸaqda yerlᴅĸdirilir. 

Avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅdᴅ bu prinsipdᴅn 

istifadᴅ edᴅrᴅk layihᴅni s¿rᴅtlᴅndirir. ¢ĶS-in 

x¿susiyyᴅtlᴅrindᴅn asēlē olaraq bunlar tᴅtbiq edilir. Robot 

vᴅ manipulyatorun mexaniki hissᴅsindᴅn daha ­ox istifadᴅ 

edilir. Robototexniki  qurĵularēn  ᴅsas qurĵularēndan biri 

tutqac qurĵularēdēr. 

Tutqac qurĵularē. Robot vᴅ manipulyatorlarda qu-

raĸdērēlan tutqac qurĵularēnēn ᴅsas vᴅzifᴅsi manipulyasiya 

edilᴅcᴅk detalēn vᴅ ya obyektlᴅrin tutulmasē hesab edilir. 

Tutqac qurĵularēna ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē tᴅlᴅbatlar qoyulur: 

 1) Yerdᴅyiĸmᴅ zonasē obyektin mºvqeyi tutulduqda 

sabit qalmalēdēr; 

 2) Tutma zamanē sēxma q¿vvᴅsi elᴅ olmalēdēr ki, 

obyektin tutma sᴅthindᴅ tutqac iz buraxmasēn;  

3)  Detallarēn tutulmasē vᴅ azad olunmasēna sᴅrf 

olunan vaxt minimum olsun; 

 4) Tutqac qurĵusu robototexnikē kompleksdᴅ vᴅ ya 

¢ĶS-dᴅ istehsal olunan bir qrup detallarē tutma imkanlarēna 

malik olmalēdēr;  

5) Tutqac qurĵularē tᴅlᴅb olunan hallarda dᴅyiĸilᴅ bilᴅn 

olsun; 
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6) Tutqac qurĵularēnēn ­ᴅkisi m¿mk¿n qᴅdᴅr az 

olmalēdēr.  

Tutqac qurĵularēnēn ᴅsas funksional elementlᴅri 

aĸaĵēdakēlardēr:  

1) Dodaqcēqlar;  

2) Oxlar;  

3) M¿hᴅrrik;  

4) ¥t¿r¿c¿lᴅr;  

5) Gºvdᴅ hissᴅsi. 

Tutqac qurĵularēnēn y¿ng¿l olmasēnē vᴅ tez nizamlanma 

qabiliyyᴅtini tᴅmin etmᴅk mᴅqsᴅdi ilᴅ onlarda intiqal nºv¿ 

olaraq pnevmatik silindr se­ilir. Bu hᴅm dᴅ konstruksiyanēn 

sadᴅ olmasēnē tᴅmin edir. Eyni zamanda sēxma q¿vvᴅsinin 

elastikliyini yaradēr. Silindrik detallarēn manipulyasiya 

olunmasē istehsalatda daha ­ox rast gᴅlinir. Prizmatik 

dodaqcēqlē tutqac qurĵularēnēn  konstruktiv hesabatēna baxaq 

(ĸᴅkil 16). 

                                                                             

L1=AB;   L2=AE;    L3=BC 

Q=PF= 2/2lPp  

Pm=0,4-0,6Mpa 

Q=Mp 

 

ķᴅkil 16. 

 

Tutqac qurĵularēnē layihᴅlᴅndirᴅrkᴅn onlarēn konstruk-

siyalarēnēn m¿xtᴅlifliyi manipulyasiya edᴅcᴅyi detallarēn for-

masēndan, ­ᴅkisindᴅn, yerlᴅĸmᴅ dᴅqiqliyindᴅn, tutduĵu sa-

hᴅnin xassᴅlᴅrindᴅn (mºhkᴅmliyi, maqnitlᴅĸmᴅ, kºvrᴅkliyi) 

asēlēdēr. ¦mumiyyᴅtlᴅ, konstruksiyanēn eyni formada veril -

mᴅsi m¿mk¿n deyil. Tutqac qurĵularē  layihᴅlᴅndirilᴅrkᴅn 
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qoyulan ĸᴅrtlᴅrᴅ uyĵun olaraq konstruksiya m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. 

Konstruksiya se­ᴅrkᴅn ᴅn ᴅsas onu nᴅzᴅrᴅ almaq lazēmdēr 

ki, manipulyasiya zamanē obyektᴅ tᴅsir edᴅrᴅk sēxma q¿vvᴅ-

sinin se­ilmᴅsi d¿zg¿n olsun. Bu sēxma q¿vvᴅsinin m¿xtᴅlif 

formalē detallara tᴅsirlᴅrinᴅ baxaq    (ĸᴅkil 17). 

 

 
ķᴅkil 17. 

Tutqac qurĵularē  layihᴅlᴅndirilᴅrkᴅn onlarēn ayrē-

ayrē elementlᴅrinin nizamlana bilᴅn olmasēnē nᴅzᴅrᴅ almaq 

lazēmdēr. Bunun m¿ᴅyyᴅn vaxt apardēĵēnē nᴅzᴅrᴅ alsaq 

­alēĸmaq lazēmdēr ki, konstruksiyada m¿ᴅyyᴅn hᴅdd 

daxilindᴅ nizamlanma aparēlan tutma proseslᴅri baĸ versin. 

Pnevmatik aktiv elementlᴅrlᴅ tᴅchiz olunmuĸ tutqac 

qurĵularēnda bu asanlēqla  hᴅyata ke­irilir  (ĸᴅkēl 18) . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 18. 
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Tutqac qurĵularēnda konstruksiyaya  ke­mᴅzdᴅn 

ᴅvvᴅl onun hesabatēnē aparmaq ¿­¿n ilkin olaraq sēxma 

q¿vvᴅsi hesablanmalēdēr;  

 

F=m(q+a)K1K. 

Burada m - manipulyasiya edilᴅrkᴅn obyektin ­ᴅkisi, 

a-manipulyasiya edilᴅcᴅk y¿k¿n aĵērlēq mᴅrkᴅzinᴅ verdiyi 

maksimum tᴅcil, K1 ï pᴅstahēn yerindᴅn asēlē  olaraq 

verilᴅn tᴅcil, K2 = 1,2,3 cᴅdvᴅldᴅn se­ilir, q ï sᴅrbᴅst-

d¿ĸmᴅ tᴅcili. 

Konstruksiyanēn layihᴅlᴅndirilmᴅsi zamanē 

m¿xtᴅlif nºv hesabatlarla yanaĸē konstruksiyalarē tᴅĸkil 

edᴅn ayrē-ayrē  elementlᴅrin konstruksiyalarēnēn se­ilmᴅsi 

ᴅsas ĸᴅrtlᴅrdᴅn biridir. Tutqac qurĵularēna gᴅldikdᴅ isᴅ 

ᴅsas element kimi dodaqcēq hesab edilir. Detallarēn yerdᴅ-

yiĸmᴅsi zamanē tutqac sistemindᴅ mºvqeyin dᴅyiĸmᴅsi 

¿­¿n bu elementlᴅrin bºy¿k ᴅhᴅmiyyᴅti var. 

Manipulyasiya edilᴅn detallar dᴅyiĸᴅn zaman ᴅksᴅr halda 

bu hissᴅ digᴅrlᴅri ilᴅ ᴅvᴅz edilir. Tutqac sistemindᴅ bu 

detallarēn bᴅrkidilmᴅsi m¿xtᴅlif konstruksiyalarla hᴅyata 

ke­irilir. Bunlara misal olaraq aĸaĵēdakē sxemlᴅri 

nᴅzᴅrdᴅn ke­irᴅk (ĸᴅkil 19). 

Sxemlᴅrdᴅn gºr¿nd¿y¿  kimi  tutqacda yerlᴅĸdirilᴅn 

dodaqcēq m¿xtᴅlif ¿sullarla bᴅrkidilir. Burada ᴅsas mᴅq-

sᴅd detallar arasēnda elᴅ s¿rt¿nmᴅ q¿vvᴅsi yaratmaqdēr ki, 

yerdᴅyiĸmᴅ zamanē detalēn mºvqeyi sabit qalsēn. Sonuncu 

konstruksiya fērlanma ilᴅ  emal edilᴅn detallarē y¿klᴅdikdᴅ 

istifadᴅ olunur. Konstruksiyada ᴅvᴅzetmᴅ yerinᴅ ye-

tirildikdᴅ deyᴅrkᴅn  bu  elementlᴅr  m¿xtᴅlif tip  ºl­¿lᴅrinᴅ 

 

 



90 

 

ö
÷

õ
æ
ç

å
+=

rdL

FEpr 12
118,0s  

ö
÷

õ
æ
ç

å
+=

rdL

FEpr 12
418,0s  

Ld

FEpr

2

418,0=s  

2

2

2 r

FE
molduqdar

d pr
=< s

 

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 19. 

gºrᴅ standart ºl­¿lᴅrdᴅ buraxēlēr. Tutma  zamanē element-

lᴅrin mᴅruz qaldēĵē q¿vvᴅlᴅrᴅ ᴅsaslanaraq hᴅmin detallarēn 

konstruksiyasē vᴅ materiallarē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. Bu hesabatlar 

detallarēn ᴅn ­oxlu kᴅsiklᴅrinᴅ  tᴅtbiq edilir. Bu ºz ᴅksini 

aĸaĵēdakē cᴅdvᴅldᴅ tapmalēdēr (ĸᴅkil 20). 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

          

                                                           . 

ķᴅkil 20 
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Bu sxemdᴅn vᴅ formuldan istifadᴅ  etmᴅklᴅ tutqacēn 

yumrucuĵunun mᴅruz qaldēĵē q¿vvᴅlᴅr ᴅsasēnda 

yumrucuĵun diametri vᴅ uzunluĵu tapēlēr. Hesabi qiymᴅt 

tapēldēqdan  sonra o standart qiymᴅtᴅ uyĵun olaraq se­ilir. 

 

3.6. RTK-nēn avtomatlaĸdērēlmēĸ   

                layihᴅlᴅndirilmᴅsi (AL) 

 

RTK-nēn AL prosesi bir ­ox mᴅsᴅlᴅlᴅrin hᴅllindᴅn 

asēlēdēr. 

RTK-nēn tᴅlᴅbatlarēnēn, RTK-nēn konstruksiyasēnēn 

mᴅrhᴅlᴅlᴅrlᴅ layihᴅlᴅndirilmᴅsi, layihᴅ hᴅllinin yerinᴅ 

yetirilmᴅsinᴅ nᴅzarᴅt vᴅ s.  

Tᴅklif olunan layihᴅlᴅndirmᴅdᴅ aĸaĵēdakē mᴅsᴅlᴅ-

lᴅrin hᴅllinᴅ baxēlēr: 

1.Texnoloji prosesin istehsal ĸᴅraitinin analizi (hansē 

ki, RTK-nin tᴅtbiqi nᴅzᴅrdᴅ tutulub); 

2.Sosial-iqtisadi vᴅ texniki kriteriyalar ¿zrᴅ texnoloji 

prosesin robotlaĸdērēlmasē mᴅqsᴅdinin qiymᴅti; 

3.RTK-nēn modullarēna qoyulan  texniki iqtisadi 

tᴅlᴅbatlarēn tᴅyini; 

4.Tullantēlarēn  vᴅ  kºmᴅk­i ᴅmᴅliyyatlarēn  avtomat-

laĸdērēlmasē mᴅsᴅlᴅsinin hᴅlli; 

5.RTK -nin modullarēnēn qabaqcadan se­ilmᴅsi; 

6.RTK-nin komponovkasēnēn layihᴅlᴅndirilmᴅsi; 

7. RTK-nin idarᴅetmᴅ sisteminin sintezi; 

8.Layihᴅlᴅndirilmiĸ  RTK variantlarēnēn imitasiya 

modellᴅĸdirilmᴅsi; 

9.B¿t¿n variantlarēn m¿qayisᴅsi vᴅ ᴅn yaxĸē variantēn 

se­ilmᴅsi; 

10.RTK-nēn texniki sᴅnᴅdlᴅrinin  verilmᴅsi; 
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11.RTK-nēn AL ¿­¿n ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē tᴅminatlar 

hᴅll olunmalēdēr: riyazi, linqvistik,  texniki, informasiya, 

proqram, metodik vᴅ tᴅĸkilati. 

 

3.7. RTK-nin ALS-nin riyazi tᴅminatē 

Layihᴅlᴅndirilᴅn obyektin riyazi modelinin sxemi 

aĸaĵēdakē kimi olacaq (ĸᴅkil 21). 

 Burada },...,,{),,( 21 LzzzZYXFZ ==  modelin ­ēxēĸ 

parametrlᴅrinin toplusu, },...,,{ 21 NxʭxX=  xarici para-

metrlᴅrin toplusu, },...,,{ 21 MyʫyY= - modelin idarᴅ olun-

masē ¿­¿n giriĸ parametrlᴅri, hansē ki, layihᴅlᴅndirmᴅ 

prosesindᴅ layihᴅ­i istifadᴅ edᴅ bilᴅr. 

 
ķᴅkil 21. 

RTK-nēn ALS-dᴅ ᴅn ­ox hᴅll olunan mᴅsᴅlᴅnin 

analizi vᴅ optimallaĸdērma mᴅsᴅlᴅsinᴅ baxēlēr. RTK-nēn 

ALS-in riyazi tᴅminatēnēn struktur sxemi  aĸaĵēdakē kimi  

olacaq (ĸᴅkil 22). RTK-nēn ALS-nin proqram tᴅminatēnēn 

struktur sxemi  aĸaĵēdakē kimi  olacaq (ĸᴅkil 23). 
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ķᴅkil 22. 

 

RTK-nēn ALS-nin riyazi tᴅminatē 

Metodlar 
Metodika vᴅ alqoritm 

¢oxluqlar nᴅzᴅriyyᴅsi 
Mᴅhsulun konstruksiyasēnēn 

texnoloji tᴅminatē 
Qrafitlᴅr nᴅzᴅriyyᴅsi 

Texnoloji prosesin iĸlᴅnmᴅsi Matris hesablama nᴅzᴅriyyᴅsi 

Mᴅntiqi cᴅbr 
RTK-nēn elementlᴅrinin vᴅ 

alt sistemlᴅrinin 

layihᴅlᴅndirilmᴅsi 

Texnoloji ᴅlaqᴅlᴅndiricilᴅr 

qurĵularēn layihᴅlᴅndirilmᴅsi 

Ķnteq. vᴅ dif. hesablamalar  

nᴅzᴅriyyᴅsi 

Hesablama metodlarē 

ᴄmᴅliyyatlarēn tᴅdqiqi 

Kombinatorika 

Eksperimental  

planlaĸdērēlmasē 

Riyazi matris vᴅ ehtimal 

nᴅzᴅriyyᴅsi 

Riyazi modellᴅĸdirmᴅ 
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TPP ï tᴅtbiqi proqramlar paketi 

 

ķᴅkil 23. RTK-nin ALS-nin proqram tᴅminatēnēn struktur 

Sxemi 
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IV FᴄSĶL 

4.1. ¢AĶ-nin element vᴅ modullarēnēn texniki 

               vᴅziyyᴅti vᴅ nᴅzarᴅt prinsiplᴅri 

 

Ķstehsal prosesinin insansēz iĸini tᴅmin etmᴅk ¿­¿n 

sistemin b¿t¿n elementlᴅrinin texniki vᴅziyyᴅtinᴅ daimi 

nᴅzarᴅtin olmasē vacib hesab edilir. Bu elementlᴅr aĸa-

ĵēdakēlardēr: robotlar, ĸtabellᴅr, dᴅzgahlar, alᴅtlᴅr, tᴅr-

tibatlar, nᴅqliyyat sistemlᴅri, ilkin ­eviricilᴅr (vericilᴅr), 

ºl­mᴅ sistemlᴅri, hesablama komplekslᴅri vᴅ s.  

Hal-hazērda iki ¿sulla nᴅzarᴅt mºvcuddur:  

- d¿z¿nᴅ - hansē ki, birbaĸa parametrlᴅr ºl­¿l¿r 

(mºvqelᴅĸdirmᴅ dᴅqiqliyi, kᴅski alᴅtinin kᴅsᴅn hissᴅsinin 

yeyilmᴅsi),  

- dolayē hansē ki, obyektin texniki vᴅziyyᴅtini onlarēn 

vᴅzifᴅsini necᴅ yerinᴅ yetirilmᴅsi ilᴅ m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir. 

Birinci nᴅzarᴅt ¿sulu ¿­¿n x¿susi qurĵularēn 

quraĸdērēlmasēna ehtiyac duyulur. 

¢AĶ-nin texniki diaqnozlaĸdērma alt sisteminin 

(TDAS) ᴅsas vᴅzifᴅsi vaxtlē-vaxtēnda ¢AĶ-yᴅ daxil olan 

b¿t¿n nºv avadanlēqlarēn fᴅaliyyᴅtinᴅ nᴅzarᴅt etmᴅk, 

gºzlᴅnilᴅn nasazlēqlarē vaxtēnda aĸkar etmᴅk, b¿t¿n 

kᴅnarlaĸmalarē bᴅrpa etmᴅk, sistemin vᴅziyyᴅtini 

proqnozlaĸdērmaq ¿­¿n statistikanēn toplanmasēnē 

aparmaq vᴅ mᴅhsul nºv¿ dᴅyiĸdikdᴅ avadanlēqlarēn yeni 

mᴅhsul buraxēlēĸēna sazlanma prosesini tᴅĸkil etmᴅk. 

Texniki diaqnozlaĸdērma alt sisteminin ᴅsas 

x¿susiyyᴅtlᴅrindᴅn biri ï y¿ksᴅk etibarlēlēq hesab edilir. 

ᴄgᴅr bu x¿susiyyᴅt zᴅif olarsa onda ¢AĶ-nin effektivliyi 

s¿rᴅtlᴅ aĸaĵē d¿ĸ¿r (boĸ dayanmalarēn hesabēna). 
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¢AĶ-nin avtomatlaĸdērēlmēĸ diaqnozlaĸdērma alt 

sisteminin yaradēlmasēna aĸaĵēdakēlar daxil edilmᴅlidir: 

diaqnozlaĸdērma metodunun vᴅ qurĵularēnēn iĸlᴅnmᴅsi, 

avtomatik avadanlēqlarēn vᴅ m¿rᴅkkᴅb mᴅmulatlarēn 

optimal funksional testlᴅrinin qurulma prinsiplᴅri, ºz - 

ºz¿nᴅ nᴅzarᴅt vᴅ nᴅzarᴅtᴅ yararlēlēq vᴅ ¢AĶ - nin proqram 

tᴅminatēnēn avtomatlaĸdērēlmēĸ sazlanmasē ¿­¿n x¿susi 

metodlar. 

Avtomatik emal ºzᴅyi. Dᴅzgahlarda diaqnostika 

aparēlmasē tᴅlᴅb olunan ᴅsas element alᴅt hesab edilir. 

Alᴅtdᴅ isᴅ diaqnozlaĸdērma parametrlᴅri valda olan 

moment (mᴅrkᴅzi intiqalēn) vᴅ alᴅtin ¿­ nºqtᴅsindᴅki tem-

peratur hesab edilir. Dᴅzgahēn titrᴅmᴅsini vᴅ 

istiqamᴅtlᴅndiricilᴅrin yeyilmᴅsini tᴅyin edᴅn metod 

iĸlᴅnib hazērlanmalēdēr. Hᴅr iki amil buraxēlan mᴅhsulun 

keyfiyyᴅtinᴅ bilavasitᴅ tᴅsir gºstᴅrir. 

Anbarlarda ºzᴅklᴅr. Hᴅr bir anbar ºzᴅyindᴅ ehtiyatda 

olan hissᴅlᴅr haqqēnda daima dᴅqiq mᴅlumat tᴅlᴅb olunur. 

Bunun ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ informasiya vericilᴅrinin 

dᴅqiq iĸlᴅmᴅsini tᴅmin etmᴅk ¿­¿n ᴅlavᴅ mexanizm vᴅ ya 

konstruksiyalar tᴅlᴅb olunur. Belᴅ informasiyalar 

hissᴅlᴅrin ¿mumi ­ᴅkisinᴅ ᴅsaslanaraq, onlarēn sayēnē 

m¿ᴅyyᴅn edᴅrᴅk ºt¿r¿l¿r. Tam ᴅminlik mᴅqsᴅdi ilᴅ ᴅlavᴅ 

olaraq x¿susi texniki gºrmᴅ sistemlᴅrindᴅn dᴅ istifadᴅ 

olunur. Ķstehsalatēn dinamik iĸ rejimindᴅ anbarēn y¿klᴅnib-

boĸaldēlmasē bir ­ox ­ᴅtinliklᴅr tºrᴅdir. Bᴅzᴅn 

konstruksiya y¿ksᴅk hᴅddᴅ y¿klᴅnir. Anbarēn element-

lᴅrinin y¿klᴅnmᴅsinᴅ ­oxmºvqeli tenzometriya ¿sulundan 

istifadᴅ etmᴅklᴅ nᴅzarᴅt olunur. 

Nᴅqliyyat sistemlᴅri. Ķstehsalatda m¿xtᴅlif ᴅĸyalarēn 

bir mºvqedᴅn digᴅrinᴅ daĸēnmasē ¿­¿n m¿xtᴅlif nºv 
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qurĵulardan istifadᴅ olunur. Bunlara, avtooperatorlu-

arabacēqlarē (hansē ki, dºĸᴅmᴅdᴅ relslᴅrlᴅ hᴅrᴅkᴅt edir), 

¿nvanlaĸdērēlmēĸ avtomatik arabacēqlarē (hissᴅlᴅri lazēmi 

mºvqelᴅrᴅ y¿klᴅnib-boĸaltma mexanizmlᴅri ilᴅ tᴅchiz 

olunmuĸ) misal gºstᴅrᴅ bilᴅrik. 

Nᴅqliyyat qidalandērēcē sistemlᴅrin ᴅsas texniki 

xarakteristikasē onlarēn s¿rᴅti hesab edilir (1-10 m/dᴅq). 

Mexaniki ºt¿r¿c¿ hissᴅlᴅri zᴅncir, rolik vᴅ yumurucuqlar 

(k¿rᴅlᴅr) qᴅbul edilir. 

Robot vᴅ manipulyatorlar. Robot vᴅ manipulya-

torlarēn kinematik vᴅ dinamik parametrlᴅrinᴅ diaqnostik 

nᴅzarᴅti tᴅĸkil etmᴅk ¿­¿n hºkmᴅn onlarda eksperimental 

tᴅdqiqatlar aparmaqla nail olmaq olar. 

Adaptiv robotlarēn sēnaĵē ¿­¿n nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ bᴅzi 

qoĸma qurĵularē sēnaĵēn aparēlmasēnda m¿xtᴅlif nºv 

­ᴅtinliklᴅr tºrᴅdir. 

Robotun dinamik gºstᴅricilᴅrinᴅ kompleks ĸᴅkildᴅ 

nᴅzarᴅtin aparēlmasē onun tᴅkcᴅ texniki xarakteristikasēnēn 

qiymᴅtlᴅndirilmᴅsi deyil, hᴅm dᴅ onun gᴅlᴅcᴅk iĸinin  

proqnozlaĸdērēlmasē ¿­¿n zᴅmin yaradēr. 

Robotun iĸinᴅ nᴅzarᴅt zamanē ᴅsas etibarē ilᴅ 

aĸaĵēdakē vacib xarakteristikalar gºzlᴅnilmᴅlidir: 

- mºvqelᴅĸdirmᴅ dᴅqiqliyi (bu parametr robotun iĸi 

zamanē dᴅyiĸir, zᴅrbᴅlᴅrdᴅn, m¿xtᴅlif mexaniki tᴅsirlᴅrdᴅn  

vᴅ s.); 

- trayektoriyanēn iĸlᴅnmᴅ dᴅqiqliyi (buna nᴅzarᴅt bir 
ne­ᴅ metodla hᴅyata ke­irilir). 

Fotometriya (burada yerlᴅĸdirmᴅ bir ne­ᴅ kamera 

vasitᴅsi ilᴅ iĸlᴅnir, bu ­ox dᴅqiq vᴅ universal olsa da, 

nᴅticᴅlᴅrin emalē ­ox ­ᴅtinliklᴅr tºrᴅdir). Lazerin 

kºmᴅkliyi ilᴅ ºl­mᴅ aparmaqla (bu hᴅlᴅlik qᴅnaᴅtbᴅxĸ 



98 

 

gºstᴅricilᴅr vermᴅyib), induktiv vericilᴅr vᴅ miqyaslē 

ºl­mᴅlᴅrlᴅ yerinᴅ yetirilir. 

- Yenidᴅn sazlama. Robot iĸlᴅdiyi zaman m¿xtᴅlif 

istiqamᴅtlᴅrdᴅ hᴅrᴅkᴅt edir vᴅ dinamik tᴅsirlᴅrdᴅn 

(zᴅrbᴅlᴅr, tormozlamalar vᴅ s.) m¿xtᴅlif dᴅyiĸikliklᴅrᴅ 

mᴅruz qalēr ki, onlarēn vaxtē - vaxtēnda yenidᴅn sazlanmasē 

tᴅlᴅb olunur; 

- Ki­ik yerlᴅĸdirmᴅlᴅrin aparēlmasē; 

- Sinxron yerdᴅyiĸmᴅlᴅrdᴅ dᴅqiqlik; 

- Rejimin stabillik ardēcēllēĵē. 

 

         4.2.Nᴅzarᴅt-º­mᴅ informasiyasēnēn hᴅqiqiliyinin 

              vᴅ vahidliliyinin tᴅminatē prinsiplᴅri 

               

¢AĶ-nin metroloji xidmᴅt ¿zrᴅ ᴅsas iĸlᴅrinin 

strukturu aĸaĵēda verilmiĸdir (ĸᴅkil 24).  

¢AĶ-yᴅ aid olan b¿t¿n avadanlēqlarēn metroloji 

xarakteristikasē nᴅzarᴅtdᴅ olmalēdēr. Bu nᴅzarᴅt iki c¿r 

olur:  

- ºl­mᴅ vᴅ nᴅzarᴅt qurĵularēnēn metroloji xarak-

teristikasē;   

        - avadanlēqlarēn dᴅqiqlik xarakteristikasē. Belᴅ 

xarakteristikaya malik avadanlēqlara dᴅzgahlarē, sᴅnaye 

robotlarēnē, robot-manipulyatorlarē, nᴅqliyyat sistemlᴅrini, 

ĸtabelerlᴅri, idarᴅedici hesablama komplekslᴅri vᴅ 

elektron hesablama maĸēnlarēnē gºstᴅrᴅ bilᴅrik (dᴅqiqlik 

xarakteristikasēna malik). Vericilᴅr, ºl­mᴅ maĸēnlarē, 

rabitᴅ xᴅtlᴅri isᴅ metroloji xarakteristikaya malik olurlar. 

Aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ ¢AĶ-nin komponentlᴅrinin metroloji vᴅ 

dᴅqiqlik xarakteristikalarēnēn strukturu verilmiĸdir     

(ĸᴅkil 25).  
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ķᴅkil 24. ¢AĶ-nin metroloji xidmᴅtlᴅri ¿zrᴅ ᴅsas    

iĸlᴅrinin strukturu 
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ķᴅkil 25. ¢AĶ-nin komponentlᴅrinin dᴅqiqlik vᴅ 

metroloji xarakteristikalarēnēn strukturu 
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¢AĶ-nin idarᴅ olunmasēnda m¿xtᴅlif vᴅziyyᴅtlᴅr 

yaranēr: 

- sistemin texniki qurĵularēnēn fᴅzada paylanmasē 

(nᴅticᴅdᴅ onlarēn hᴅr biri m¿xtᴅlif xidmᴅt ĸᴅraitindᴅ 

olurlar); 

- m¿xtᴅlif nºv tᴅsirlᴅrdᴅn qorunmalar vᴅ ­ox saylē 

ᴅlaqᴅ kanallarē; 

- aralēq ­eviricilᴅrᴅ, ºl­mᴅ kommutatorlarēnda vacib 

xidmᴅtlᴅrinᴅ ehtiyac olan ­oxkanallēlēq vᴅ ­ox-

funksiyalēlēq; 

- xidmᴅt prosesindᴅ sistemin geniĸlᴅndirmᴅ 

imkanēna, yenidᴅn sazlanma vᴅ inkiĸaf olunma im-

kanlarēna, struktur ­evikliyinᴅ vᴅ s. malik olmalēdēr; 

- idarᴅetmᴅ vᴅ sazlama orqanlarē ilᴅ vᴅ elᴅcᴅ dᴅ 

hesablama texnikasē ilᴅ ᴅlaqᴅ; 

- dinamik rejimdᴅ iĸlᴅmᴅ qabiliyyᴅtinᴅ; 

- texnoloji prosesi dayandērmadan m¿xtᴅlif qurĵulara 

texniki xidmᴅt imkanē vᴅ uzun m¿ddᴅt fasilᴅsiz iĸ 

rejimindᴅ iĸlᴅyᴅbilmᴅ qabiliyyᴅtinᴅ malik olmalēdēr. 

¢AĶ-dᴅ nᴅzarᴅt-ºl­mᴅ informasiyasēnēn hᴅqiqiliyini 

vᴅ vahidliyini ᴅsasᴅn ¿­ ¿sulla hᴅyata ke­irirlᴅr: ºl­mᴅ vᴅ 

nᴅzarᴅt qurĵularēnēn dᴅst formada yoxlanmasē; ºl­mᴅ vᴅ 

nᴅzarᴅt qurĵularēnēn elementlᴅr ¿zrᴅ yoxlanmasē vᴅ ¢AĶ-

nin elementlᴅrinin tutuĸdurma ¿sulu ilᴅ yoxlanmasē. 

Bunlar sistem ĸᴅklindᴅ aĸaĵēdakē kimi olacaq      

(ĸᴅkil 26). 
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ķᴅkil 26. 
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4.3. Avtomatlaĸdērēlmēĸ nᴅzarᴅt  sistemlᴅrinin 

    material-texniki  bazasē 

 

¢AĶ-dᴅ aparatlar vasitᴅsinin se­ilmᴅsi ilk anda 

onunla izah olunur ki, onun fᴅaliyyᴅtindᴅ vᴅ buraxēlan 

mᴅhsulun keyfiyyᴅtindᴅ hansē parametrlᴅrᴅ nᴅzarᴅt 

olunacaq. Bununla ᴅlaqᴅdar olaraq ilk mᴅrhᴅlᴅdᴅ ANS-in 

layihᴅlᴅndirilmᴅsi ¿­¿n nᴅzarᴅt olunacaq parametrlᴅrin 

optimal tᴅrkibi m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilir. 

M¿xtᴅlif istehsal sahᴅlᴅrindᴅ (mexaniki emal, 

qalvanika, yēĵma vᴅ s.) ºl­mᴅ parametrlᴅrinin nomenk-

laturasē nᴅzᴅrᴅ ­arpacaq dᴅrᴅcᴅdᴅ fᴅrqlidir. Buna misal 

olaraq mexaniki emal sahᴅlᴅrindᴅ nᴅzarᴅt olunacaq 

parametrlᴅrin nomenklaturasēna baxaq. ᴄvvᴅlcᴅ texnoloji 

prosesin mᴅrhᴅlᴅlᴅrinᴅ nᴅzarᴅt yetirᴅk (ĸᴅkil 27). 

Mexaniki emal prosesindᴅ ᴅn ­ox istifadᴅ edilᴅn ¿sul 

fērlanma metodu ilᴅ aparēlan emal hesab edilir. Ķlkin 

olaraq bu prosesdᴅ materiallarēn fiziki-kimyᴅvi tᴅrkibi, 

qabarit ºl­¿lᴅri, markasē, bᴅrkliyi, formasē vᴅ s. yoxlanēlēr. 

Pᴅstaha nᴅzarᴅtᴅ gᴅldikdᴅ isᴅ onun xarici gºr¿n¿ĸ¿ 

(­ºkᴅkliklᴅrin sayē vᴅ ºl­¿s¿, ­ēxēntēlar, ­atēĸmamazlēqlar 

vᴅ s.) hᴅndᴅsi ºl­¿lᴅri (uzunluĵu, tutqacda vᴅ dᴅzgahda 

tutmaq ¿­¿n lazēm olan baza diametri), ­ᴅkisi yoxlanēlēr.  

Emal zonasēnda nᴅzarᴅtᴅ gᴅldikdᴅ isᴅ ᴅn ᴅvvᴅl onun 

dᴅzgahda d¿zg¿n bazalaĸdērēlmasē, etibarlē bᴅrkidilmᴅsi vᴅ 

s. yoxlanēlēr.  
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Aĸaĵēda verilmiĸ (ĸᴅkil 28) fērlanma ¿sulu ilᴅ emal 

edilᴅn hissᴅnin misalēnda nᴅzarᴅt olunan parametrlᴅri 

nᴅzᴅrdᴅn ke­irᴅcᴅk.  

ķᴅkil 28. 

Bu parametrlᴅrᴅ diametr, uzunluq, dᴅrinlik, yiv, 

haĸiyᴅlᴅr, k¿rᴅvi sᴅthlᴅrin radiuslarē, konusluluq, ovallēq, 

sᴅthin tᴅmizliyi  vᴅ sᴅthlᴅrin bir-birinᴅ nᴅzᴅrᴅn yerlᴅĸmᴅ 

fᴅrqi, yuvalarēn qarĸēlēqlē yerlᴅĸmᴅsi, sᴅthlᴅrin paralelliyi 

vᴅ perpendikulyarlēĵē, daxili vᴅ xarici diametrlᴅrin radial 

vurmasē vᴅ s. aiddir. 
 

4.4.¢AĶ-dᴅ avtomatik nᴅzarᴅt sistemi 

 

Texnoloji problemlᴅrin idarᴅ olunmasēnda bir ­ox 

problemlᴅr mºvcuddur. Bunlara avadanlēqlarēn idarᴅ 

olunmasē, avadanlēqlarēn ᴅtrafēndan (emal zamanē yaran-

mēĸ) m¿xtᴅlif tullantēlarēn kᴅnarlaĸdērēlmasē, avadan-

lēqlarda diaqnostika vᴅ avtomatik nᴅzarᴅt sistemlᴅrini 

gºstᴅrmᴅk olar. 

M
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Avtomatik nᴅzarᴅt sistemi (ANS) ¢AĶ-nin vacib 

sahᴅlᴅrindᴅn biri olub istehsalatēn ñinsansēzò fᴅaliyyᴅtinin 

tᴅĸkilinᴅ xidmᴅt edir. 

Bu sistem ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē funksiyalarē yerinᴅ 

yetirir: 

- texnoloji m¿hitin vᴅ istehsalat ĸᴅraitinin vᴅziyyᴅtini 

xarakterizᴅ edᴅn mᴅlumatlarēn qᴅbulu vᴅ onlara nᴅzarᴅt; 

- ¢AĶ-nin idarᴅetmᴅ sistemlᴅrinin m¿xtᴅlif 

sahᴅlᴅrdᴅn mᴅlumatlarēn qᴅbulu vᴅ onlarēn istehsalat 

modullarē ilᴅ uyĵunlaĸdērēlmasē; 

- icra haqqēnda mᴅlumatlarēn qᴅbul olunmasē vᴅ 

tᴅqdimi. 

ANS ¢AĶ-dᴅ aĸaĵēdakēlarē tᴅmin etmᴅlidir. 

- verilmiĸ nomenklatura ¿zrᴅ obyektᴅ nᴅzarᴅt edᴅn 

qurĵularēn avtomatik sazlanma imkanē; 

- ANS-in dinamik xarakteristikasē nᴅzarᴅt olunan 

obyektin dinamik xarakteristikasē ilᴅ ¿st-¿stᴅ d¿ĸmᴅlidir; 

- nᴅzarᴅt qurĵularēnēn etibarlēlēĵē; 

- Nᴅzarᴅtin ᴅsas nºvlᴅri cᴅdvᴅl 4.1.-dᴅ verilmiĸdir: 

                                                                 Cᴅdvᴅl 4.1. 
Nᴅzarᴅtin ᴅlamᴅti Nᴅzarᴅtin nºv¿ 

Nᴅzarᴅtin 

mᴅqsᴅdi 

Mᴅhsulun keyfiyyᴅti 

Avadanlēĵēn iĸlᴅmᴅ qabiliyyᴅti 

Hᴅll olunacaq 

tapĸērēq  

Qᴅbul, profilaktika, mᴅlumatverici 

(proqnozlaĸdērēcē) 

Obyektlᴅ ᴅlaqᴅ Aktiv: d¿z¿nᴅ vᴅ dolayē 

Passiv: hᴅr bir ᴅmᴅliyyatdan sonra, bit ne­ᴅ 

ᴅmᴅliyyatdan sonra parametrik: sayca 

Konstruktiv hᴅll Daxili (ºz¿nᴅ nᴅzarᴅt); Xarici 

Vaxtla 

realizasiya 

Fasilᴅsiz (birbaĸa fᴅaliyyᴅt zamanē) 

Periodik 
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Bildiyimiz kimi texnoloji proseslᴅrdᴅ avadanlēqlarda 

aktiv elementlᴅrin iĸlᴅmᴅ anlarēnda m¿xtᴅlif titrᴅmᴅlᴅr, 

zᴅrbᴅlᴅr vᴅ s. xoĸagᴅlmᴅz ᴅlamᴅtlᴅr olur ki, onlar da 

bilavasitᴅ mexaniki qurĵularē daimi yerlᴅĸᴅcᴅyi mºv-

qelᴅrdᴅn (koordinatlardan) kᴅnarlaĸdērēr. 

Bu isᴅ mᴅhsul buraxēlēĸē zamanē bir ­ox sᴅhvlᴅrᴅ gᴅ-

tirib ­ēxarēr vᴅ nᴅticᴅdᴅ mᴅhsul keyfiyyᴅti ya aĸaĵē d¿ĸ¿r, 

ya da mᴅhsul zay olur. 

Odur ki, ¢AĶ-nin tᴅhl¿kᴅsiz iĸlᴅmᴅsi ¿­¿n hᴅrᴅkᴅtdᴅ 

olan elementlᴅrin faktiki vᴅziyyᴅtinᴅ daimi nᴅzarᴅt tᴅlᴅb 

olunur. 

Layihᴅ­i ¢AĶ ¿­¿n ANS yaradarkᴅn aĸaĵēdakēlara 

ᴅmᴅl etmᴅlidir: 

- ANS-ᴅ daxil olacaq ᴅsas prinsiplᴅri tᴅyin etmᴅli 

(nᴅzarᴅtin mᴅrkᴅzlᴅĸdirilmᴅsi, nᴅzarᴅtin b¿tºvl¿y¿, onun 

avtomatlaĸdērēlma dᴅrᴅcᴅsi); 

- mᴅhsulun parametrlᴅrinᴅ nᴅzarᴅtin xarakterinin 

tᴅyini vᴅ  optimallaĸdērēlmasē, ¢AĶ-nin elementlᴅrinin iĸ 

rejimi, avadanlēqlarēn, tᴅrtibatēn vᴅ alᴅtin iĸlᴅmᴅ qabi-

liyyᴅti; 

-  mᴅlumatlarēn tᴅrkibinin tᴅyini, onlarēn tᴅqdim 

olunma formalarēnēn vᴅ ¢AĶ-nin idarᴅetmᴅ sisteminᴅ ve-

rilmᴅsi prinsipi; 

- alᴅtin, tᴅrtibatēn vᴅ avadanlēqlarēn iĸinin xarak-

teristikalarēnēn tᴅyini vᴅ onlarēn iĸinᴅ periodik nᴅzarᴅt; 

- ¢AĶ-nin ¿mumi idarᴅetmᴅ sistemi vᴅ ANS-in 

funksional ᴅlaqᴅlᴅrinin yaradēlmasē. 
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4.5.  ANS-in strukturu  

 

       Ķdarᴅetmᴅ sistemlᴅrinin ¿mumi prinsiplᴅrinᴅ ᴅsasla-

naraq ANS-in dᴅ idarᴅetmᴅ sisteminin strukturu 

iyerarxiyalē olur (ĸᴅkil 29). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 29. 

 

 

  ķᴅkildᴅn gºr¿nd¿y¿  kimi ANS ᴅsasᴅn ¿­ sᴅviyyᴅdᴅ  

(yuxarē, orta vᴅ aĸaĵē) aparēlēr. 

       Yuxarē sᴅviyyᴅnin funksiyasēna aĸaĵēdakēlar daxildir: 

      - ºz¿ndᴅn aĸaĵē sᴅviyyᴅdᴅn daxil olan ¿mumilᴅĸmiĸ 

mᴅlumatē emal edir vᴅ qᴅbul edir; 

Yuxarē sᴅviyyᴅdᴅ 

idarᴅetmᴅ 

kompleksi 

Ķdarᴅedici hesablama 

kompleksi (ĶHK) orta 

sᴅviyyᴅdᴅ 

 

Elementar 

avtomatik 

sistem  

(EAS1) 

Elementar 

avtomatik 

sistem  

(EASn) 

ÿÿÿ 

Elementar 

avtomatik 

sistem  

(EAS1) 

Elementar 

avtomatik 

sistem 

(EASn) 

ÿÿÿÿÿ ÿÿÿ 

Ķdarᴅedici hesablama 

kompleksi (ĶHK) orta 

sᴅviyyᴅdᴅ 

 

 

Aĸaĵē sᴅviyyᴅdᴅ 
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- mᴅhsulun hᴅcminᴅ, keyfiyyᴅtinᴅ vᴅ material-texniki 

tᴅchizatēna nᴅzarᴅt; 

-  ºz¿nᴅ vᴅ ºz¿ndᴅn aĸaĵē sᴅviyyᴅyᴅ nᴅzarᴅt;  

        - orta sᴅviyyᴅ  avtomatik ºzᴅyᴅ nᴅzarᴅt edᴅrᴅk aĸaĵē 

sᴅviyyᴅdᴅn alēnan mᴅlumatlarēn yuxarē sᴅviyyᴅyᴅ   

ºt¿r¿lmᴅsini   tᴅĸkil edir  vᴅ ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē    tapĸērēqlarē 

yerinᴅ  yetirir; 

         - obyektin nᴅzarᴅt edilᴅn parametrlᴅri, ºzᴅyin vᴅ 

onun elementlᴅrinin fᴅaliyyᴅt parametrlᴅri, texnoloji 

m¿hitin parametrlᴅri haqqēnda informasiyalarēn qᴅbulu, 

emalē vᴅ bu  informasiyalarēn yuxarē sᴅviyyᴅyᴅ ºt¿r¿l-

mᴅsi; 

- ºzᴅyᴅ aid olan keyfiyyᴅtᴅ nᴅzarᴅt edᴅn elementar 

avtomatik sistemlᴅrin  idarᴅ olunmasē; 

- ᴅmᴅliyyatlarēn yerinᴅ yetirilmᴅsinᴅ nᴅzarᴅt; 

- aĸaĵē sᴅviyyᴅdᴅ olan elementlᴅrin fᴅaliyyᴅtinᴅ vᴅ 

ºz-ºz¿nᴅ nᴅzarᴅt.  

      Aĸaĵē sᴅviyyᴅdᴅ isᴅ elementar avtomatik sistemᴅ daxil 

olan avadanlēqlarēn (rᴅqᴅmlᴅ idarᴅ olunan dᴅzgah, 

y¿klᴅmᴅ-boĸalma robotu, avtomatik nᴅzarᴅt qurĵularē vᴅ 

s.) texniki vᴅziyyᴅtinᴅ nᴅzarᴅt olunur. Bu sᴅviyyᴅdᴅ ANS 

aĸaĵēdakē tapĸērēqlarē yerinᴅ yetirir:  

-nᴅzarᴅt olunan parametrlᴅrdᴅn alēnan informasiya-

larēn emalē vᴅ orta sᴅviyyᴅyᴅ ºt¿r¿lmᴅsi;  

- ke­idlᴅrin yerinᴅ yetirilmᴅsinᴅ nᴅzarᴅt;  

- elementar avtomatlaĸdērēlmēĸ sistemin tᴅrkib hissᴅ-

lᴅrinin fᴅaliyyᴅtinᴅ nᴅzarᴅt; 

- texniki xidmᴅt sistemlᴅrindᴅ alᴅtlᴅrin vᴅ avadan-

lēqlarēn fᴅaliyyᴅtinin pozulmasē haqqēnda informasiyalar. 

Elementar avtomatlaĸdērēlmēĸ sistemin tipik nᴅzarᴅt 

sisteminin struktur sxemi aĸaĵēdakē kimidir (ĸᴅkil 30).   
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ķᴅkil 30. 

 

 

 

1. Ķdarᴅetmᴅ hesablama 

kompleksi  (ĶHK) 

2. Nᴅzarᴅt 

vasitᴅsi   

(NV) 

 

3. Ķcra orqanē   

(ĶO) 

4. Nᴅzarᴅt 

vasitᴅsi   

(NV) 

 

5. ¥t¿r¿c¿ bᴅnd   

 

6. Nᴅzarᴅt 

vasitᴅsi   

(NV) 

 

7. Ķcra orqanē   

(ĶO) 

9. Nᴅzarᴅt 

vasitᴅsi   

(NV) 

 

10. Emal obyekti   

(EO) 

8. Nᴅzarᴅt   

qurĵusu 

(NQ) 

   
Nᴅzarᴅt   

qurĵusu 

 

Texnoloji 

m¿hit 

 

Texnoloji 

m¿hit 
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4.6. ANS-in  alqoritmi vᴅ proqram tᴅminati 

 

¢AĶ-nin b¿t¿n sistemlᴅrinin normal iĸinin tᴅmiri 

b¿tºvl¿klᴅ bir ne­ᴅ vacib proqram tᴅminatlarēnēn (PT) 

yaradēlmasēndan asēlēdēr. 

Adi halda nᴅzarᴅtin ¿mumilᴅĸmiĸ alqoritmini 

aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ vermᴅk olar (ĸᴅkil 31).  ANS-in proqram 

tᴅminatē iki hissᴅdᴅn ibarᴅtdir: konkret iĸ yerindᴅ emal 

prosesinin gediĸinᴅ nᴅzarᴅtin proqram tᴅminatē vᴅ 

idarᴅetmᴅ altsisteminᴅ b¿tºvl¿kdᴅ nᴅzarᴅt sisteminin 

proqram tᴅminatē. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 31. 

 

Proqram tᴅminatē aĸaĵēdakē funksiyalarē yerinᴅ 

yetirir: nᴅzarᴅt olunan avadanlēqda faktiki buraxēlan 

Mᴅnimsᴅmᴅ (qavrama) 

Tanēma (identifikasiya) 

¥l­mᴅ 

Norma ilᴅ m¿qayisᴅ 

Qᴅrarlarēn qᴅbulu 
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hissᴅlᴅrin informasiyalarēnēn avtomatik toplanmasē; 

sᴅbᴅblᴅr ¿zrᴅ avadanlēqlarēn boĸdayanma hallarēnēn 

avtomatik qeydiyyatē; sexin tᴅmir xidmᴅt­ilᴅrinin rᴅsmi 

­aĵērēĸē; b¿t¿n nºvbᴅ ᴅrzindᴅ, istehsalēn gediĸi anēnda 

avadanlēqlarēn boĸdayanma informasiyalarēnēn operativ 

verilmᴅsi; bir mᴅhsul buraxēlēĸēndan digᴅrinᴅ ke­iddᴅ 

hissᴅlᴅrin ºl­¿lᴅrinin avtomatik verilmᴅsi vᴅ emalē; qᴅbul 

nᴅzarᴅtinin nᴅticᴅlᴅrinin avtomatik emalē; nᴅzarᴅtin 

sᴅviyyᴅsi haqqēnda mᴅlumatlarēn lazēmē sᴅviyyᴅyᴅ 

ºt¿r¿lmᴅsi. 

Funksiyalarēn realizasiyasē ¿­¿n kompleks 

proqramlar iĸlᴅnmᴅlidir: sistemin ilkin qoĸulmasē; 

istehsalatēn gediĸinᴅ operativ nᴅzarᴅt vᴅ real iĸ rejimindᴅ 

avadanlēqlarēn iĸinᴅ nᴅzarᴅt; hissᴅlᴅrin hazērlanma keyfiy-

yᴅtinᴅ nᴅzarᴅt; qᴅbul nᴅzarᴅti.  

 

4.7. ¥yrᴅtmᴅ   rejimindᴅ  

     robotlarēn proqramlaĸdērēlmasē 

 

M¿asir robot verilmiĸ hissᴅni istᴅnilᴅn hᴅr hansē bir 

m¿mk¿n nºqtᴅdᴅn digᴅr bir nºqtᴅyᴅ aparmaq ¿­¿n lazēmē 

ardēcēllēq vᴅ trayektoriya ilᴅ hᴅrᴅkᴅt etmᴅk imkanēna malik 

olmalēdēr. Verilᴅn ĸᴅrait vᴅ tᴅlᴅbata ᴅsasᴅn bu trayektoriya 

dᴅyiĸᴅ bilᴅr. Bunun ¿­¿n robotun idarᴅetmᴅ sisteminin 

­evik olmasē mᴅqsᴅdᴅuyĵun hesab edilir. 

¥yrᴅtmᴅ rejimi ilᴅ proqramlaĸdērma robotlarēn 

proqramlaĸdērēlmasēnda istifadᴅ edilᴅn  ¿sullardan biri 

hesab edilir.    

Bu rejimdᴅ operator robotu lazēmi trayektoriyada 

hᴅrᴅkᴅt etmᴅyᴅ mᴅcbur edir vᴅ eyni zamanda o, robotun 

bu trayektoriyanē d¿zg¿n ke­ib-ke­mᴅdiyini izlᴅyir. 
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¥yrᴅtmᴅ prosesi ºz¿ndᴅ ºyrᴅtmᴅ, redaktᴅ etmᴅ vᴅ 

yerinᴅ yetirmᴅ funksiyalarēnē cᴅmlᴅĸdirir. Ayrē-ayrē 

elementlᴅrin yerdᴅyiĸmᴅ koordinatlarē robotun yaddaĸēnda   

qeyd olunur vᴅ yazēlēr. Bᴅzi nºqtᴅlᴅrdᴅ operator robotun 

daxil olduĵu kompleksdᴅki digᴅr avadanlēqlara da hᴅrᴅkᴅt 

verᴅ bilᴅr.  

¥yrᴅtmᴅ rejimi imkan verir ki, operator m¿xtᴅlif 

mᴅhsuldarlēq rejimlᴅrindᴅ robotu iĸlᴅdib optimal rejimᴅ 

gᴅlᴅ bilsin.  

¥yrᴅtmᴅ rejimi ilᴅ proqramlaĸdērmanēn ¿st¿n 

cᴅhᴅtlᴅrindᴅn biri dᴅ odur ki, bu zaman operator m¿ĸahidᴅ 

¿­¿n ºz¿nᴅ d¿zg¿n (tᴅhl¿kᴅsiz) yer se­ᴅ bilir. 

Digᴅr tᴅrᴅfdᴅn bu ¿sulun bir ¿st¿n cᴅhᴅti dᴅ onunla 

izah olunur ki, bu ¿sulla robotu proqramlaĸdēran 

operatordan y¿ksᴅk istehsalat tᴅcr¿bᴅsi tᴅlᴅb olunmur. 

Hᴅtta robototexnika sahᴅsindᴅ x¿susi hazērlēĵē olmayan 

operatordan da istifadᴅ etmᴅk olar.         

Bu imkan verir ki, istehsalat sahᴅsindᴅ hᴅmin iĸi 

d¿zg¿n bilᴅn dᴅrᴅcᴅli iĸ­ilᴅr gºrd¿klᴅri iĸi robota tᴅtbiq 

edᴅ bilsin.  

¥yrᴅtmᴅ rejimi hesabēna proqram ᴅn qēsa vaxtda 

tᴅrtib edilᴅ bilᴅr. 

¥yrᴅtmᴅ ¿sulu ilᴅ proqramlaĸdērmanēn ­atēĸmamaz-

lēĵē ᴅlavᴅ avadanlēqlarēn istifadᴅsi ilᴅ izah olunur. Lakin 

m¿asir elm-texniki tᴅrᴅqqi s¿but edir ki, bu ¿sul sᴅrfᴅli vᴅ 

ᴅn effektlisidir. 
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4.8. Qoĸqu pultunun kºmᴅyi ilᴅ  

        proqramlaĸdērmanēn ᴅsas  ᴅlamᴅtlᴅri  

Yuxarēda qeyd etdik ki, bu tip proqramlaĸdērma 

operator tᴅrᴅfindᴅn lazēmē koordinatlarda robotun hᴅrᴅkᴅti 

ilᴅ tamamlanēr. Aĸaĵēdakē misalēn timsalēnda proqramlaĸ-

dērmaya baxaq  (ĸᴅkil 32).       

 

 
 

ķᴅkil 32. 

 

 Robot ºz¿ndᴅn solda yerlᴅĸᴅn nᴅqliyyat sistemindᴅn 

pᴅstahē gºt¿r¿b onu emal mᴅrkᴅzindᴅ yerlᴅĸdirmᴅli, sonra 

isᴅ hazēr hissᴅni robotun saĵēnda yerlᴅĸᴅn nᴅqliyyat 

sisteminᴅ ºt¿rmᴅlidir. Qoĸa ᴅl qurĵusu imkan verir ki, 

eyni vaxtda hazēr hissᴅni gºt¿rᴅrkᴅn pᴅstah da yerlᴅĸdirilᴅ 

bilsin.  

Robotun idarᴅetmᴅ sistemi emal mᴅrkᴅzinin vᴅ hᴅr 

iki nᴅqliyyat sisteminin idarᴅetmᴅ sistemlᴅri ilᴅ ᴅlaqᴅdᴅ 

olmalēdēr.  
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Operator robotu addēmla b¿t¿n tsikl boyunca hᴅrᴅkᴅt 

etdirᴅrᴅk hᴅr bir hᴅrᴅkᴅti onun yaddaĸēna yazēr. 

Belᴅliklᴅ, qeyd olunan ᴅmᴅliyyatlar ardēcēllēĵēnē 

proqramlaĸdērmaq ¿­¿n aĸaĵēdakē qaydada alqoritm 

hazērlanmalēdēr.  

Dayaq nºqtᴅlᴅrinin koordinat tapĸērēqlarē: 

Addēm 1.  Hissᴅnin ¿st¿ndᴅ olan manipulyatorun 

yerdᴅyiĸmᴅsini elᴅ aparērēq ki, sol ᴅl qurĵusu 1 nᴅqliyyat 

sistemindᴅn gºt¿r¿lᴅcᴅk hissᴅnin ¿st¿ndᴅ olsun vᴅ ᴅl 

qurĵusunu a­ērēq. 

Addēm 2.  ᴄl qurĵusunun oxunu hissᴅnin oxu ilᴅ ¿st-

¿stᴅ salērēq. 

Addēm 3. Yerdᴅyiĸmᴅni ñzapisò vᴅ ya ñproqrammaò 

d¿ymᴅlᴅrinin kºmᴅyi  ilᴅ yazērēq.  

Addēm 4.  ᴄl qurĵusu hissᴅyᴅ ke­ᴅnᴅcᴅn manipul-

yatoru aĸaĵē endiririk. 

Addēm 5.  Bu nºqtᴅni dᴅ dayaq nºqtᴅsi kimi yazērēq. 

Addēm 6.  Sol ᴅl qurĵusunu baĵlayērēq. Artēq hissᴅni 

qaldērmaq olar. 

Addēm 7.  Dayaq nºqtᴅsini yazērēq.  

Addēm 8. Pᴅstahē emal olunacaq sahᴅnin mᴅrkᴅzi 

h¿nd¿rl¿y¿ndᴅ qaldērērēq. 

Addēm 9.  Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 10. Yerdᴅyiĸmᴅsini elᴅ aparērēq ki, saĵ ᴅl qur-

ĵusunun mᴅrkᴅzi artēq emal olunmuĸ pᴅstahēn qarĸēsēnda 

olsun vᴅ onu a­ērēq. 

Addēm 11. Pᴅstahla ᴅl qurĵusunun oxlarēnē ¿st-¿stᴅ 

salērēq. 

Addēm 12. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 
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Addēm 13. Manipulyatora yerdᴅyiĸmᴅni o qᴅdᴅr 

davam etdiririk ki, ᴅl qurĵusu emal olunmuĸ hissᴅyᴅ 

ñoturmuĸò olsun. 

Addēm 14. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 15. Saĵ ᴅl qurĵusunu baĵlayērēq. Hissᴅ emal 

mᴅrkᴅzindᴅn azad olmaĵa hazērdēr. 

Addēm 16. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 17. Manipulyatoru o vaxta qᴅdᴅr qaldērērēq ki, 

artēq hissᴅ ilᴅ emal mᴅrkᴅzindᴅn stol arasēnda mᴅsafᴅ 

yaranmēĸ olsun (c¿zi).  

Addēm 18. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 19. Manipulyatoru ᴅl qurĵusunun emal mᴅr-

kᴅzinin iĸ­i zonasēndan ­ēxana kimi geri ­ᴅkirik. 

Addēm 20. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq.  

Addēm 21. Manipulyatora yerdᴅyiĸmᴅni elᴅ veririk 

ki, emal olunacaq pᴅstah emal mᴅrkᴅzinin pᴅstah 

qoyulacaq mºvqeyi ilᴅ ¿z-¿zᴅ dayansēn. 

Addēm 22. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 23. Manipulyatora o vaxta kimi yerdᴅyiĸmᴅ 

veririk ki, emal edilᴅcᴅk pᴅstah emal mᴅrkᴅzinin stolunda 

nᴅzᴅrdᴅ tutulmuĸ yerin ¿st¿ndᴅ olsun. 

Addēm 24. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 25. Manipulyatoru pᴅstah stolun sᴅthinᴅ 

toxunana kimi endiririk. 

Addēm 26. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq.  

Addēm 27. Sol ᴅl qurĵusunu a­ērēq, bununla pᴅstahē 

azad edirik. 

Addēm 28. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq.  

Addēm 29. Manipulyatoru ᴅl qurĵusu emal 

mᴅrkᴅzinin iĸ­i zonasēndan ­ēxana kimi geri ­ᴅkirik. 

Addēm 30. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq.  
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Addēm 31. Manipulyatora yerdᴅyiĸmᴅni o vaxta 

qᴅdᴅr  veririk ki, saĵ ᴅl qurĵusu hazēr hissᴅlᴅri daĸēyan 

nᴅqliyyat qurĵusunun qarĸēsēnda dayanmēĸ olsun. 

Addēm 32. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq.  

Addēm33.Hazēr hissᴅni nᴅqliyyat sisteminᴅ y¿klᴅ-

yirik.  

Addēm 34. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 35. Saĵ ᴅl qurĵusunu a­araq hissᴅni azad 

edirik. 

Addēm 36. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 37.Manipulyatoru hazēr hissᴅsinin vᴅ nᴅqliy-

yat sisteminin ¿zᴅrindᴅn qaldērērēq. 

Addēm 38. Dayaq nºqtᴅsini yazērēq. 

Addēm 39. Manipulyatoru baĸlanĵēc vᴅziyyᴅtᴅ qayta-

raraq tsikli qeyd edirik. 

Belᴅliklᴅ, b¿t¿n bu nºqtᴅlᴅri operator qeyd etdikdᴅn 

sonra robota dºvr¿ hᴅrᴅkᴅt verir vᴅ robot qeyd olunan 

ᴅmᴅliyyat ardēcēllēĵē ilᴅ hᴅrᴅkᴅt edir. 

Bundan baĸqa texnoloji ᴅmᴅliyyatēn tᴅlᴅbatēna uyĵun 

olaraq operator robota istᴅdiyi nºqtᴅlᴅrdᴅ gºzlᴅmᴅ ᴅmrlᴅri 

dᴅ daxil edᴅ bilᴅr. 

¥yrᴅtmᴅ rejimindᴅ istifadᴅ edilᴅn qoĸqu-pultunun 

struktur sxeminᴅ n¿munᴅ olaraq aĸaĵēdakē sxemi veririk 

(ĸᴅkil 33). 
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4.9. Sᴅnaye robotlarēnēn tᴅtbiq sahᴅlᴅri  haqqēnda 

 

Sᴅnaye robotlarē aĸaĵēdakē ¿st¿nl¿klᴅrᴅ nail olmaĵa 

imkan verir: 

         - ᴅmᴅk mᴅhsuldarlēĵēnēn y¿ksᴅldilmᴅsinᴅ; 

         - istehsalat xᴅrclᴅrinin azalmasēna; 

- mᴅhsul keyfiyyᴅtinin y¿ksᴅlmᴅsinᴅ; 

- istehsalat prosesinin ­evikliyinin y¿ksᴅlmᴅsinᴅ; 

- sadᴅ vᴅ ­evik proqramlaĸmaya; 

- zᴅhᴅrli sahᴅlᴅrdᴅ iĸlᴅmᴅk imkanēna; 

- iĸ sahᴅsinin keyfiyyᴅtinin y¿ksᴅlmᴅsinᴅ; 

- diaqnostika vᴅ sazlamaya sᴅrfin minimuma  

endirilmᴅsinᴅ; 

- ºz¿n¿ ºdᴅmᴅ vaxtēnēn  azalmasēna; 

- kapital qoyuluĸunun y¿ksᴅk gᴅlirinᴅ. 

Yuxarēda sadalanan ¿st¿nl¿klᴅrlᴅ yanaĸē onlar hᴅm 

dᴅ bᴅzi ­atēĸmamazlēqlara malikdirlᴅr: 

- manipulyasiya olunan hissᴅ (pᴅstah) ᴅgᴅr 

mºvqelᴅĸdirilmᴅyibsᴅ, robot onu lazēmi mºvqedᴅn gºt¿rᴅ 

bilmir; 

- ­oxsaylē (m¿xtᴅlif ºl­¿l¿) hissᴅlᴅrin manipul-

yasiyasēnda robotun tutqacēnda ciddi dᴅyiĸiklilᴅr tᴅlᴅb 

olunur; 

- idarᴅetmᴅ prinsipindᴅn  asēlē olaraq iĸ sahᴅlᴅrinin 

qeyri-m¿ᴅyyᴅnliyi vᴅ s. 

M¿asir sᴅnaye robotlarēnēn ᴅsas tᴅtbiq sahᴅlᴅri  

asaĵēdakēlardēr: 

1.Tᴅzyiq altēnda tºkmᴅ. Bu sahᴅdᴅ sᴅnaye 

robotlarēnēn tᴅtbiqi qeyri-qᴅnaᴅtbᴅxĸ istehsalat sahᴅsindᴅ 

insanēn iĸdᴅn azad olunmasēdēr. Ķsti halda hissᴅlᴅrin 

manipulyasiya olunmasē, onlardan ­ēxēntēlarēn gºt¿r¿lmᴅsi 
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zamanē bᴅzi ᴅmᴅliyyatlarēn yerinᴅ yetirilmᴅsi  ­ᴅtinliklᴅri 

vᴅ s. 

2.Nºqtᴅvari qaynaq. Bu ᴅmᴅliyyat ᴅsas etibarē ilᴅ 

avtomobilqayērma sᴅnayesindᴅ yerinᴅ yetirilir. Hal-

hazērda bu ᴅmᴅliyyatlarēn ᴅksᴅr hissᴅsi robot vᴅ manipul-

yatorlardan istifadᴅ etmᴅklᴅ hᴅyata ke­irilir. Bu isᴅ 

mºvqelᴅĸdirmᴅnin dᴅqiqliyi sayᴅsindᴅ mᴅhsul keyfiy-

yᴅtinin y¿ksᴅldilmᴅsinᴅ nail olmaĵa imkan verir. 

3.ᴄyri xᴅtlᴅr ¿zrᴅ qaynaq. Sᴅnaye robotlarēnēn 

adaptasiya olunmasē qabiliyyᴅti bu tip qaynaq 

proseslᴅrinin avtomatlaĸdērēlmasēna imkan yaratdē. 

Texnoloji baxēmdan ­ᴅtin vᴅ dᴅqiqlik tᴅlᴅb edᴅn bu 

ᴅmᴅliyyat robot vᴅ manipulyatorlarēn kºmᴅyi ilᴅ uĵurla 

hᴅyata ke­irilir. 

4.Tºkmᴅ. Bu sahᴅlᴅrdᴅ robotlar hissᴅlᴅrin ᴅsasᴅn bir 

sahᴅdᴅn digᴅr sahᴅyᴅ daĸēnmasēnda istifadᴅ olunur. 

5.Dºymᴅ. Bu sahᴅlᴅrdᴅ robotlarēn tᴅtbiqi mᴅhduddur. 

Ona gºrᴅ ki, bu tip texnoloji ᴅmᴅliyyatlar hissᴅlᴅrin 

alēnmasēnda ­ox az tᴅtbiq olunur. Ķsti halda pᴅstahlarēn 

manipulyasiyasēnda robotlarēn tᴅtbiqi ᴅvᴅzsizdir. 

6.Tᴅzyiq altēnda emal. Bu ᴅmᴅliyyatlarda tᴅtbiq 

edilᴅn robotlar ᴅsas etibarē ilᴅ avtomobilqayērma 

sᴅnayesindᴅ yeni hissᴅlᴅrin ĸtamplanmasēnda istifadᴅ 

olunur. Buna ᴅsas sᴅbᴅb isᴅ ĸtamplama ᴅmᴅliyyatlarēnda 

tez-tez baĸ verᴅn bᴅdbᴅxt hadisᴅlᴅrin olmasēdēr. 

       7.Sᴅthlᴅrin emalē vᴅ tozvari rᴅnglᴅnmᴅsi. Bu 

sahᴅlᴅrdᴅ robotlarēn tᴅtbiqinᴅ sᴅbᴅb zᴅhᴅrli iĸ sᴅraitinin 

olmasēdēr. Baĸqa sᴅbᴅbi isᴅ robotun hᴅrᴅkᴅtinin sᴅlistliyi 

sayᴅsindᴅ bᴅrabᴅr rᴅngin vurulmasē vᴅ rᴅngᴅ qᴅnaᴅtdir. 

8. Plastik (qᴅliblᴅnmᴅ) formovka. Plastiki formovka 

ĸtanplarēnēn y¿klᴅnib-boĸaldēlmasē ᴅmᴅliyyatēnda, plastiki 
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hissᴅlᴅrdᴅ tºkmᴅ zamanē yaranan ­ēxēntēlarēn lᴅĵvi 

prosesindᴅ sᴅnaye robotlarē vᴅ  manipulyatorlarēn tᴅtbiqi 

sᴅmᴅrᴅli hesab olunur. 

9.Tºkmᴅ ᴅmᴅliyyatlarē. Qaynar metalēn formalara 

tºk¿lmᴅsi ᴅmᴅliyyatē insan hᴅyatē ¿­¿n tᴅhl¿kᴅli vᴅ 

zᴅhᴅrli (qaynar metaldan m¿xtᴅlif iylᴅr vᴅ ya  qazlar 

havaya yayēlēr) hesab olunur. Belᴅ ᴅmᴅliyyatlarēn 

robotlarēn tᴅtbiqi ilᴅ yerinᴅ yetirilmᴅsi metala qᴅnaᴅtᴅ 

(s¿rᴅtli tºkmᴅ hesabēna) vᴅ mᴅhsuldarlēĵēn artmasēna nail 

olmaĵa imkan verir. 

10.Dᴅzgahlarēn y¿klᴅnmᴅsi. Adi dᴅzgahlardan fᴅrqli 

olaraq rᴅqᴅmlᴅ idarᴅ olunan dᴅzgahlarda y¿klᴅmᴅ-

boĸaltma ᴅmᴅliyyatlarēnēn robotlarla aparēlmasē asanlēqla 

ᴅldᴅ olunur. RĶO dᴅzgahlarēn idarᴅetmᴅ sistemi robotlarēn 

idarᴅetmᴅ sisteminᴅ daha asan qoĸulur.                                            

11.Paketlᴅĸdirmᴅdᴅ. Avtomatlaĸdērēlmēĸ emal xᴅt-

lᴅrindᴅ pᴅstahlarēn x¿susi çpalletèlᴅrᴅ vᴅ ya çsputnikèlᴅrᴅ 

y¿klᴅmᴅ ᴅmᴅliyyatlarēnda robotlar tᴅtbiq edilir. 

Sadaladēĵēmēz tᴅtbiq sahᴅlᴅrindᴅn baĸqa ayrē-ayrē 

istehsal sahᴅlᴅrindᴅ, mᴅiĸᴅtdᴅ, kulinariyada, okeanlarēn 

dibindᴅ elmi-tᴅdqiqat iĸlᴅrinin aparēlmasēnda, kosmosda, 

radiasiya olan sahᴅlᴅrdᴅ tᴅbii fᴅlakᴅt zonalarēnda, 

ĸaxtalarda vᴅ s. yerlᴅrdᴅ dᴅ robotlar tᴅtbiq olunurlar. 

Gºrd¿y¿m¿z kimi robot vᴅ manipulyatorlarēn tᴅt-

biqinᴅ y¿ksᴅk ehtiyac duyulur. Odur ki, robot vᴅ 

manipulyatorlarēn istehsalēnē artērmaq tᴅlᴅbatē g¿n-g¿ndᴅn 

­oxalēr. Buna isᴅ onlarēn avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅn-

dirilmᴅsi vᴅ avtomatlaĸdērēlmēĸ istehsalēn hesabēna nail  

olmaq m¿mk¿nd¿r. 
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4.10. Robototexniki kompleksin tᴅtbiqindᴅ  

          istifadᴅ olunan qidalandērēcēlar 

 

Robototexniki kompleksin layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ 

m¿xtᴅlif nºv kºmᴅk­i qurĵular tᴅtbiq edilir. Bunlara aid 

olaraq qidalandērēcēlarē misal gºstᴅrmᴅk olar. Qidalandērē-

cēlar  ᴅsasᴅn kºmᴅk­i ᴅmᴅliyyatlarē yerinᴅ yetirmᴅk ¿­¿n 

tᴅtbiq edilir. Robototexniki kompleksdᴅ tᴅtbiq edilᴅn 

qidalandērēcēlar texnoloji prosesin fasilᴅsiz iĸ rejimini 

tᴅmin etmᴅk mᴅqsᴅdi ilᴅ dᴅzgahlar qarĸēsēnda quraĸdērēlēr. 

Onlarēn tutduĵu hᴅcm avadanlēqlarēn fasilᴅsiz iĸ rejimini 

ᴅn azē 1 saat tᴅmin etmᴅklᴅ m¿ᴅyyᴅnlᴅĸir. Hesab edᴅk ki, 

1 saat m¿ddᴅtindᴅ A detalēndan 30 ᴅdᴅd istehsal olunur. 1 

saat m¿ddᴅtindᴅ B-dᴅn 50 ᴅdᴅd emal olunur.  

Layihᴅlᴅndirilᴅcᴅk qidalandērēcē sistem gºstᴅrilᴅn sayda 

detallarēn tutumunu tᴅĸkil etmᴅlidēr. Bunun ¿­¿n m¿xtᴅlif 

­ᴅtinliklᴅr meydana ­ēxēr. Bildiyimiz kimi ¢ĶS-dᴅ bir 

mᴅhsulun buraxēlēĸēndan digᴅrinᴅ ke­id tᴅlᴅb olunur. Odur 

ki, layihᴅlᴅndirilᴅn qidalandērēcēlar hºkmᴅn hᴅmin sahᴅ-

dᴅn ke­ᴅn A, B detallarēnē qᴅbul etmᴅk imkanēna malik 

olmalēdēr. Bunu isᴅ b¿t¿n hallarda tᴅĸkil etmᴅk ­ᴅtindir. 

Odur ki, qidalandērēcēlarēn konstruksiyasē m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdi-

rildikdᴅ onlar detallarēn formalarēna uyĵun olaraq qrup-

laĸdērēlēr. Mᴅhz oymaq tipli detallarēn qidalandērēcēlarē val 

tipli detallarēn qidalandērēcēlarē, halqa ĸᴅkilli detallarēn 

qidalandērēcēlarē vᴅ s. layihᴅlᴅndirilᴅrkᴅn detallarēn texno-

lojē sahᴅyᴅ verilmᴅsi avtomatik vᴅ ya avtomatlaĸdērēlmēĸ 

olmalēdēr vᴅ bu ᴅmᴅliyyatlar  minimum zamanda olma-

lēdēr. 

Aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ m¿xtᴅlif tip qidalandērēcēlarēn 

sxemi verilmiĸdir (ĸᴅkil 34). 



123 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 34. 

 

4.11. Pnevmatik vᴅ hidravlik inteqrallarēn 

        nºvlᴅri vᴅ onlarēn se­ilmᴅsi 

 

Tᴅcr¿bᴅlᴅr gºstᴅrir ki,  ¿mumi manipulyator vᴅ robot 

parkēnēn 40-50%-i pnevmatik intiqallar ᴅsasēnda qurulur. 

Pnevmatik intiqallar ᴅsasēnda qurulan manipulyatorlarēn 

y¿kqaldērma qabiliyyᴅti 20kq-a qᴅdᴅr gºt¿r¿l¿r. Bu tip 

intiqallardan istifadᴅ ᴅsas aĸaĵēdakē ¿st¿nl¿klᴅrᴅ nail 

olmaĵa imkan verir: 

1) Konstruksiyanēn etibarlēĵē vᴅ sadᴅliyi; 

2) ¢ēxēĸ bᴅndinin y¿ksᴅk s¿rᴅti (1000 mm saniyᴅdᴅ); 

3)Sēxēlmēĸ havanēn enerji mᴅnbᴅyi kimi istifadᴅ 

olunmasē; 

4) Zavod ĸᴅraitindᴅ 0,5 -0,6MPa tᴅzyiqdᴅ mᴅnbᴅdᴅn 

istifadᴅ etmᴅ imkanē; 

5) Sadᴅ tsiklik idarᴅetmᴅ. Dayanmalar x¿susi 

nizamlanan dayaqlar vasitᴅsilᴅ aparēlēr; 

6) Y¿ksᴅk mºvqelᴅĸmᴅ dᴅqiqliyi, hansē ki, ĸᴅrt 

dayaqlar vasitᴅsi ilᴅ yerinᴅ yetirilir; 

a) b) 

c) d) 

1 a) 
b) 

c) d) 

2 c) d) e) 

b) a) 4 

c) d) 
3 a) b) 
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7) Aqressiv vᴅ yanĵēn tᴅhl¿kᴅsi olan sahᴅlᴅrdᴅ 

istifadᴅ olunma imkanē; 

8) Y¿ksᴅk faydalē iĸ ᴅmsalē - 0,8 ᴅldᴅ etmᴅyᴅ imkan 

verir; 

9) M¿mk¿n qᴅdᴅr intiqalēn ­ᴅkisinin y¿ng¿l baĸa 

gᴅlmᴅsi imkanē; 

10)Pnevmatik elementlᴅrin intiqalda sadᴅ 

quraĸdērēlmasē imkanlarē; 

11) Ķntiqalēn hazērlanmasēna vᴅ ona qulluĵun ucuz 

baĸa gᴅlmᴅsi; 

12)Y¿klᴅmᴅyᴅ, titrᴅmᴅyᴅ vᴅ zᴅrbᴅyᴅ qarĸē aĸaĵē 

sᴅviyyᴅdᴅ hiss etmᴅ qabiliyyᴅti; 

13) X¿susi avtomat qurĵularēn tᴅtbiq olma imkanē, 

Sadalanan ¿st¿nl¿klᴅrlᴅ yanaĸē pnevmatik intiqalēn 

bir ne­ᴅ ­atēĸmayan cᴅhᴅtlᴅri var. Bunlar  aĸaĵēdakēlardēr: 

1. Xᴅtdᴅ tᴅzyiqin dᴅyiĸmᴅsi zamanē intiqalēn 

s¿rᴅtinin ona uyĵun dᴅyiĸmᴅsi; 

2. Ķdarᴅetmᴅ zamanē mºvqelᴅĸmᴅ nºqtᴅlᴅrinin 

mᴅhdud olmasē; 

3. Sistemdᴅ tormozlama ᴅmᴅliyyatēnēn normal iĸini 

tᴅĸkil etmᴅk ¿­¿n ᴅlavᴅ qurĵulara ehtiyac var; 

4. Ķĸ zamanē y¿ksᴅk sᴅs-k¿y¿n olmasē. 

Hidravlik sistemlᴅrin pnevmatik sistemlᴅrdᴅn fᴅrqli 

cᴅhᴅti odur ki,  bunlardan  istifadᴅ zamanē daha ­ox y¿k-

qaldērma qabiliyyᴅtinᴅ malik manipulyator vᴅ robot layi-

hᴅlᴅndirmᴅsi m¿mk¿nd¿r. ¦mumi  robot, manipulyator-

larēn 30% hᴅcmindᴅ bu tip intiqallardan  istifadᴅ edilir. Bir 

qayda olaraq hidravlik intiqallarla idarᴅ olunan robot vᴅ 

manipulyatorlar daha ­ox y¿kqaldērma qabiliyyᴅtinᴅ malik 

olurlar. Hidravlik intiqalē tᴅtbiq edᴅrkᴅn ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē  

¿st¿nl¿klᴅrᴅ nail olmaq  m¿mk¿nd¿r: 
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1. y¿ksᴅk cᴅldlik; 

2. hidravlik mayenin sēxēlma xassᴅsindᴅn asēlē olaraq 
s¿rᴅtin sabitliyi; 

3. hidravlik sistemin digᴅr sistemlᴅrdᴅn ¿st¿n cᴅhᴅtlᴅri 

ondadēr ki, burada pillᴅsiz dayanmalar verᴅ bilᴅrik; 

4. y¿ksᴅk g¿c¿n alēnma  imkanē; 

5. hidravlik maĸēnēn nisbᴅtᴅn aĸaĵē ­ᴅkidᴅ olmasē; 

6. kinematik zᴅncirdᴅ ᴅlavᴅ qurĵulara ehtiyacēn 

olmamasē; 

7. m¿xtᴅlif sahᴅlᴅrdᴅ hidravlik qurĵularēn xidmᴅtinin 

vᴅ layihᴅlᴅndirilmᴅsinin y¿ksᴅk sᴅviyyᴅdᴅ olmasē; 

8. Hidravlik qurĵularēn ­ox saylē  nomenklaturalarēnēn 

mºvcudluĵu.  

Yuxarēda sadalanan ¿st¿nl¿klᴅrlᴅ yanaĸē hidravlik 

sistemin ­atēĸmayan cᴅhᴅtlᴅri dᴅ mºvcuddur: 

l.hidravlik sistemin idarᴅ olunmasē ¿­¿n ᴅlavᴅ nasos 

stansiyasēna ehtiyacēn olmasē, bu isᴅ onlarēn mobil 

olmasēnē mᴅhdudlaĸdērēr; 

2.hidravlik sistemdᴅ istifadᴅ olunan m¿xtᴅlif nºv 

neft mᴅhsullarēnēn olmasē, yanĵēn tᴅhl¿kᴅsi vᴅ partlayēĸ 

olan yerdᴅ onlarēn istifadᴅsinᴅ mᴅhdudiyyᴅtin yaranmasē 

vᴅ sºzs¿z ki, bu tip intiqallarēn istifadᴅsi zamanē ᴅtraf 

m¿hitᴅ insan hᴅyatē ¿­¿n zᴅrᴅrli qazlar yayēlēr; 

3.iĸ­i mayenin m¿ᴅyyᴅn m¿ddᴅtdᴅn sonra 

dᴅyiĸilmᴅsi tᴅlᴅb olunur ki, iqtisadi cᴅhᴅtdᴅn sᴅrfᴅli deyil; 

4.bu sistemdᴅ istifadᴅ olunan ayrē-ayrē elementlᴅr 

pnevmatik intiqalda istifadᴅ olunan elementlᴅrᴅ nisbᴅtᴅn 

baha baĸa gᴅlir; 

5.istifadᴅ ¿­¿n mayenin temperaturu m¿ᴅyyᴅn 

sᴅrhᴅddᴅ tᴅlᴅb olunur ki, bunun saxlanēlmasē ¿­¿n yenᴅ dᴅ 

ᴅlavᴅ qurĵulara ehtiyac duyulur (soyutma sistemi). 
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Pnevmatik intiqalē tᴅtbiq edᴅrkᴅn ᴅsas aĸaĵēdakē 

mᴅrhᴅlᴅlᴅrᴅ baxmaq lazēmdēr: 

- tᴅlᴅb olunan iĸ ¿­¿n havanēn fiziki parametrlᴅrinin 

m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilmᴅsi; 

-icra qurĵusunun tipinin vᴅ konstruktiv element-

lᴅrinin  m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirlmᴅsi; 

-icra qurĵularēnēn dinamik xassᴅsinin vᴅ idarᴅ 

olunmasēnēn  m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirilmᴅsi. 

Pnevmatik  silindri  layihᴅlᴅndirmᴅk  ¿­¿n  ʄʇ-9C 

tipli  sᴅnaye  robotunun  pnevmatik  sxeminᴅ  baxaq  

(ĸᴅkil 35). 

Verilmiĸ ĸᴅkildᴅ 3 sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅli mani-

pulyatorun pnevmatik sxemi verilmiĸdir. Pnevmatik sxem 

aĸaĵēdakē ᴅsas elementlᴅrlᴅ tᴅchiz olunmalēdēr. 

D¿z xᴅtli hᴅrᴅkᴅtin yerinᴅ yetirilmᴅsi ¿­¿n 

pnevmatik silindrdᴅn, fērlanma hᴅrᴅkᴅtini yerinᴅ yetirmᴅk 

¿­¿n pnevmatik m¿hᴅrrikdᴅn, tutqac qurĵularēnēn 

fērlanmasēnē yerinᴅ yetirmᴅk ¿­¿n pnevmatik silindrdᴅn 

istifadᴅ olunur. Pnevmatik silindrin iĸ rejimini normal 

hᴅyata ke­irmᴅk mᴅqsᴅdi ilᴅ aĸaĵēdakē qurĵulardan 

istifadᴅ edilir (ĸᴅkilᴅ uyĵun olaraq). 

1-Giriĸ ĸtuseri; 2-sēxēlmēĸ havanē sistemᴅ  qoĸmaq 

¿­¿n ventil; 3-sēxēlmēĸ havada olan nᴅmliyi gºt¿rmᴅk 

¿­¿n qurĵu; 4-sistemdᴅ tᴅzyiqi nizamlamaq ¿­¿n istifadᴅ 

olunan pnevmatik klapan; 5-tᴅzyiqᴅ nᴅzarᴅt etmᴅk ¿­¿n 

xᴅttboyu yerlᴅĸdirilmiĸ manometr: 6-sistemᴅ yaĵ qabarcē-

ĵē gºndᴅrᴅn x¿susi qurĵu;   7-pnevmatik blok. Pnevmatik 

bloklarda  ayrē-ayrē sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinᴅ  qoĸulmaq ¿­¿n   

¿mumi  hava  sᴅrfi   nizamlanēr. Avtomatlaĸdērēlmēĸ 

layihᴅlᴅndirmᴅ aparēlarkᴅn (pnevmatik sistemlᴅr ¿­¿n) 

yuxarēda sadalanan bu elementlᴅrin hamēsēnēn spesi fikasi- 
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yasēnē vermᴅk lazēmdēr.  Qeyd olunan elementlᴅrlᴅ yanaĸē 

pnevmatik sistemdᴅ normal tormozlanma (dayanmalar) 

vermᴅk ¿­¿n qurĵulardan istifadᴅ edilir. Bu qurĵular 

pnevmatik vᴅ hidravlik olur. Bunlarēn se­imindᴅ birinciyᴅ 

o halda m¿raciᴅt olunur ki, daĸēnan y¿k aĸaĵē hᴅddᴅ olsun, 

ikinciyᴅ isᴅ daĸēnan y¿k¿n yuxarē hᴅddindᴅ m¿raciᴅt 

olunur, aĸaĵēdakē ĸᴅkildᴅ hidravlik dempferin 

konstruksiyasē  verilmiĸdir. 

Tormoz ¿­¿n istifadᴅ olunan hidravlik dempferin iĸ 

prinsipi aĸaĵēdakē kimidir. 

Hᴅrᴅkᴅtin tormozlanma istiqamᴅtindᴅn asēlē olaraq 

C hᴅcmindᴅ gºt¿r¿lᴅn maye A kamerasēndan B 

kamerasēna ki­ik b kᴅsiyi sahᴅsindᴅn lazēmi ºl­¿dᴅ 

buraxēlēr. ķᴅkildᴅ verilmiĸ 4 qurĵusu dempferin  

porĸeninin  tormozlama s¿rᴅtini nizamlamaq ¿­¿n  istifadᴅ 

edilir. Sistemdᴅ sᴅrf  olunan mayenin sᴅrfi 4/2dxQ p=  

formullarēndan tapēlēr. Burada  x-icra m¿hᴅrrikinin 

porĸeninin s¿rᴅti, d-dempferin porĸeninin diametri. 

Dempferlᴅmᴅ g¿c¿ 4/2

od PzP pD=  formulu ilᴅ tapēlēr   

(ĸᴅkēl 36). 
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4.12. Sᴅnaye robotlarēn  pnevmatik intiqallarēnēn 

         layihᴅlᴅndirilmᴅsi 

 

M¿asir robotlarēn yaradēlmasēnda ᴅn ᴅlveriĸli vᴅ 

ucuz intiqal nºv¿ pnevmatik intiqallarēn tᴅtbiqi ilᴅ 

layihᴅlᴅndirilᴅn robotlar hesab edilir. Bu istiqamᴅt sᴅnaye 

robotlarēnēn daha etibarlē iĸini vᴅ onlarēn ucuz baĸa 

gᴅlmᴅsini tᴅmin edir. 

Konstruktiv hᴅllᴅ gᴅldikdᴅ isᴅ bunlarēn tᴅtbiqi ilᴅ 

aralēq ºt¿r¿c¿ mexanizmlᴅrdᴅn istifadᴅ etmᴅmᴅklᴅ 

kinematik zᴅncir ᴅldᴅ  etmᴅk imkanē yaranēr. 

Tᴅtbiq sahᴅsindᴅ lazēmi hᴅrᴅkᴅt ᴅldᴅ etmᴅk ¿­¿n 

pnevmom¿hᴅrriklᴅrdᴅn, pnevmohidravliki silindrlᴅrdᴅn 

istifadᴅ olunur. Onlarēn texniki xarakteristikalarē x¿susi 

cᴅdvᴅllᴅrdᴅn gºt¿r¿l¿r. 

Sᴅnaye robotu ¿­¿n pnevmatik intiqal aĸaĵēdakē 

ĸᴅkildᴅ layihᴅlᴅndirilir. 

Bildiyimiz kimi pnevmatik intiqallarēn mºvqe-

lᴅĸdirmᴅ nºqtᴅlᴅri mᴅhduddur vᴅ bu nºqtᴅlᴅr m¿ᴅyyᴅn 

sayē tᴅĸkil edir. 

Pnevmatik intiqallarēn iĸᴅ qoĸulma m¿ddᴅti t=0,1-

0,2 saniyᴅ vaxt tᴅlᴅb edir. Bu tip intiqallarēn prinsipial 

sxemi aĸaĵēdakē kimi verilmiĸdir (ĸᴅkil 37). 

ķᴅkildᴅ 1-idarᴅetmᴅ sistemi, 2-tormoz sistemi, 3-ᴅks 

ᴅlaqᴅ vericidir. 

Pnevmatik intiqallarēn hesablanmasē ¿­¿n verilᴅn 

icra mexanizminin hᴅrᴅkᴅtinin qa­ēĸ vᴅ tormozlama 

vaxtlarēnēn bilinmᴅsi vacibdir.   Silindrin   diametri,   hava 
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xᴅtti borularēnēn en kᴅsik sahᴅlᴅri vᴅ s. bilinmᴅlidir. ¢ᴅtin 

ᴅldᴅ olunan parametrlᴅrdᴅn biri dᴅ s¿rt¿nmᴅ q¿vvᴅlᴅrinin 

tapēlmasēdēr. 

Pnevmatik silindrdᴅ istifadᴅ aĸaĵēdakē kimi yaranēr. 

Ķĸ­i tᴅzyiq silindrin hᴅr hansē bir sahᴅsinᴅ qoĸulan anda 

digᴅr tᴅrᴅfdᴅ tᴅzyiq atmosferᴅ qoĸulur. Magistral tᴅzyiqi 

ᴅks tᴅrᴅfin tᴅzyiqindᴅn y¿ksᴅk qiymᴅtᴅ ­atan andan 

porĸen hᴅrᴅkᴅtᴅ baĸlayēr. Rᴅqsin hᴅrᴅkᴅt tᴅnliyi aĸaĵēdakē 

kimi olacaq: 

,
2211 ymii

FWPWPWP
dt

d
m ---=
n

 

burada nʈʈP ,, 21 - silindr iĸ­i ᴅks vᴅ atmosfer 

tᴅzyiqlᴅridir: 21,WW - ĸtokun iĸ­i sᴅthlᴅrinin sahᴅlᴅridir. 

Ķĸ­i vᴅ qeyri-iĸ­i sahᴅlᴅrdᴅ tᴅzyiqin dᴅyiĸmᴅ 

tᴅnliklᴅri aĸaĵēdakē kimi verilir: 

 

ķᴅkil  37 
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burada  21,GG  - tᴅzyiq gºstᴅricisi olub, ;
0

1
1

P

P
=s  

0

2
2

P

P
=s 0P  - ĸᴅbᴅkᴅdᴅki  tᴅzyiq; R - adiabat gºstᴅricilᴅri 

vᴅ qaz sabitlᴅridir, 
202010

,, PTT -pnevmosilindrin porĸen vᴅ 

ĸtok hissᴅsindᴅ uyĵun havanēn temperaturu vᴅ tᴅzyiqidir, 

21
,GG - k¿tlᴅvi hava sᴅrflᴅridir, SʍX ,,0  - porĸenin 

baĸlanĵēc, son koordinatlarē vᴅ porĸenin ¿mumi yoludur.  

Ķndi isᴅ bunu pnevmatik intiqalē sᴅnaye robotunun 

misalēnda baxaq (ĸᴅkil 38). Burada 
1

q  vᴅ 
2

q  pnevmointi-

qalēn d¿zxᴅtli hᴅrᴅkᴅtlᴅri, 
2

q isᴅ fērlanma hᴅrᴅkᴅtidir. 

Manipulyatorun dinamik tᴅnliyi aĸaĵēdakē kimi olacaq: 

S

j

SS
dq

dR
Q

dq

dt

dq

dt

dt

d
-=-  

Kinetik enerji isᴅ ayrē-ayrē sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅlᴅrinin 

kinetik enerjilᴅrinin cᴅminᴅ bᴅrabᴅrdir. 

( ) ;
22

;
22

2

22

2

32

2

2

2

12

3

2

2

2

1

21

1

qJqm
ʊq

J
qqqq

m
T

##
#### +=++³+=                                        

2

2
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3

qm
T

#
=  



133 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 38 

 

 

burada 
1

q - 00 oxundan bᴅndin  aĵērlēq mᴅrkᴅzinᴅ qᴅdᴅr 

olan mᴅsafᴅ, 
32

,qq  00 oxu ᴅtrafēnda uyĵun dºnmᴅ 

bucaqlarēdēr; 
21

,JJ -ᴅtalᴅt momentidir. 

Robotun y¿kl¿ vᴅziyyᴅtindᴅ  potensial enerjisi P ï 

Pq3 burada P(m+m+m)q, 
2

cosqPqP= . Bunlarē nᴅzᴅrᴅ 

alsaq, Laqranjēn ikinci tᴅrtibli tᴅnliyi aĸaĵēdakē kimi 

olacaq (dºĸᴅmᴅ ¿zᴅrindᴅ yerlᴅĸᴅn robotlar ¿­¿n) . 

1111

2

21
qfQmqqq

m
## -=-  

22123211

2

11212
2)( qfQqqqmqmJJq #-=+++  

3333213
)( PfqQmmmq --=++  

 

 

 



134 

 

4.13. Hidravlik intiqalēn  parametrlᴅrinin  tᴅyini 

 

Sᴅnaye robotlarēnēn vᴅ manipulyatorlarēn y¿k-

gºt¿rmᴅ qabiliyyᴅti  ­oxaldēqda ᴅn ᴅlveriĸli intiqal nºv¿ 

kimi hidravliki silindrlᴅrdᴅn vᴅ ya motorlardan istifadᴅ 

olunur. 

Bu intiqallara misal olaraq, izlᴅyici elektrohidravliki 

xᴅtti hidrosilindr, izlᴅyici  elektrohidravliki dºnmᴅ 

hidrom¿hᴅrrik, fērlanma hᴅrᴅkᴅti addēmlē elektrohidravliki 

intiqallarē gºstᴅrᴅ bilᴅrik. 

Hidravliki silindrin  parametrlᴅrini tᴅyin etmᴅk ¿­¿n 

hᴅr bir yerdᴅyiĸmᴅ yerinin sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin 

maksimal s¿rᴅti vᴅ onlara tᴅsir edᴅn y¿klᴅr (Fmax,Tmax.) 

hesablanēr. 

Hidravliki silindrin tᴅtbiqindᴅ iĸ­i tᴅzyiq (mPa) 

 

)/(4 2

max
hp

S
dFP=  

Hidrom¿hᴅrriklᴅr ¿­¿n 

);(/102
max

3 MPaqTP p³=  

Hidrokvadrantlar ¿­¿n 

])(/[108 22

max

3 hdDzbTP -³=  

burada 
S

D  - hidrosilindrin diametri, mm; q - hidro-

m¿hᴅrrikin x¿susi mᴅhsuldarlēĵē, mm
3
/dºvr; z ï hidro-

kvadrantēn lºvhᴅciklᴅrinin sayē; b- lºvhᴅciyin eni mm; d ï 

lºvhᴅciklᴅri daĸēyan valēn diametri, mm; h-hidrosistemin 

faydalē iĸ ᴅmsalē olub 8,0...7,0=h  hᴅddindᴅ gºt¿r¿l¿r. 
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P-nin alēnmēĸ qiymᴅti aĸaĵēda verilmiĸ cᴅrgᴅdᴅn 

yuxarē hᴅddᴅ qᴅbul edilir. 12,5, 16,0; 20,0; 32,0 Mpa. 

Hidrosilindrin maye sᴅrfi 31005,1 ³=Q  4/2

max dV p  

olub hidrom¿hᴅrriklᴅr ¿­¿n 
max

63qwQ= ;  hidrokvadrantlar 

¿­¿n ),(88,7 22

max
dDbQ w -³=  burada 

max
w -fērlanma 

tezliyidir 1/san. 

Hidravlik silindrin uzunluĵu  

S
dL )20...18(¢ ºl­¿s¿ndᴅ qᴅbul olunur. 

 

4.14. Sᴅnaye robotunun elektrik intiqalē 

 

Pnevmatik vᴅ hidravlik intiqallardan fᴅrqli olaraq 

elektrik intiqalē y¿ksᴅk ᴅhᴅmiyyᴅt kᴅsb edir. Elektrik in-

tiqalēn ¿st¿n cᴅhᴅtlᴅri aĸaĵēdakēlardēr: 

- M¿hᴅrrik konstruksiyasēnēn kompaktlēĵē; 

- y¿ksᴅk cᴅldlilik; 

- fērlanmada ahᴅngdarlēq; 

- s¿rᴅtli rejimdᴅ  y¿ksᴅk burucu moment; 

- y¿ksᴅk dºz¿ml¿l¿k vᴅ etibarlēlēq; 

- y¿ksᴅk dᴅqiqlik; 

- titrᴅmᴅnin vᴅ sᴅs-k¿y¿n aĸaĵē sᴅviyyᴅdᴅ olmasē; 

- istifadᴅdᴅ yoxlama aparmadan xidmᴅt; 

- m¿hᴅrrikin qarĸēlēqlē ᴅvᴅz olunma qabiliyyᴅti; 

- elektrik enerjisinin ᴅldᴅ olunma imkanēn ᴅlveriĸli 

olmasē.  

¢atēĸmayan cᴅhᴅtlᴅr aĸaĵēdakēlardēr: 

- sabit cᴅrᴅyan m¿hᴅrrikinin kollektorunda kºm¿r 
ĸotkalarēn olmasē; 
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- partlayēĸ tᴅhl¿kᴅsi olan sahᴅdᴅ istifadᴅ 

mᴅhdudluĵu; 

- ­ēxēĸ valēnda y¿ksᴅk g¿c olduqda ᴅlavᴅ 

qurĵularēn tᴅlᴅb olunmasē; 

- uzaq mᴅsafᴅyᴅ ºt¿r¿ld¿kdᴅ ᴅlavᴅ qurĵulara 

ehtiyacēn olmasē. 

 

4.15. Robot vᴅ manipulyatorlarda intiqalēn  

                se­ilmᴅsi. Elektrik m¿hᴅrrikinin se­ilmᴅsi 

 

Robot vᴅ manipulyatorlarēn layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ 

intiqal nºv¿ kimi elektrik m¿hᴅrriklᴅrinᴅ daha geniĸ yer 

verilir. Odur ki, onlarēn hesablama metodu vᴅ se­ilmᴅsi 

texnologiyasēnēn mᴅnimsᴅnilmᴅsi vacib hesab olunur. 

Robot vᴅ manipulyatorlarēn m¿xtᴅlif mexanizmlᴅrdᴅ 

elektrik m¿hᴅrrikinin se­ilmᴅsi ardēcēllēĵē aĸaĵēdakē kimi 

aparēlēr. 

- statik y¿kdᴅn asēlē olaraq elektrik m¿hᴅrrikinin 

valēnda yaranan momentin tᴅyin olunmasē; 

- ᴅtalᴅt momentinin elektrik m¿hᴅrrikinin valēnda 
verdiyi momentin tᴅyin olunmasē; 

- elektrik m¿hᴅrrikinin valēnda yaranan maksimal 
momentin tᴅyini; 

- kataloq ¿zrᴅ elektrik m¿hᴅrrikinin se­ilmᴅsi. 

Qovĸaq vᴅ mexanizmlᴅrin layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅn 

sonra elektrik m¿hᴅrrikinin se­ilmᴅsinin d¿zg¿nl¿y¿n¿ 

m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirmᴅk ¿­¿n yoxlama hesabatē aparēlēr. 

M¿hᴅrrikin  valēndakē statik momentin tᴅyini. ¦f¿qi 

ox ¿zrᴅ fērlanma verᴅn fērlanma mexanizmi ¿­¿n 

)/()(
pMsurnmST

lTQlmqlT h+-+=  
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Qalxma mexanizmlᴅri ¿­¿n 

)/()(2 ppvsurST iDTQmgT h+-=  

¦f¿qi yerdᴅyiĸmᴅ verᴅn mexanizmlᴅr ¿­¿n 

)/(2 pipsurST DFT h=  

ķaquli oxlu fērlanma mexanizmlᴅri ¿­¿n 

)/( ppsurst iTT h³=  

burada m-yerdᴅyiĸmᴅ qovĸaĵēnēn k¿tlᴅsi, kq; 
m

l -

yerdᴅyiĸmᴅ aparēlan k¿tlᴅnin mᴅrkᴅzi ilᴅ fērlanma oxu 

arasēndakē mᴅsafᴅ, m; Q- k¿tlᴅni tarazlaĸdēran q¿vvᴅ, Hm; 

Dv- ­ēxēĸ kinematik elementinin bºlg¿ diametri, m; m
i ,

p
i   

- mexanizmlᴅrin ºt¿rmᴅ ᴅdᴅdlᴅridir; pmhh ,  - mexanizm-

lᴅrin F.Ķ.ᴄ.; 
sur

F  - dayaq mexanizminin istiqamᴅtlᴅndi-

rilmᴅsindᴅ s¿rt¿nmᴅ q¿vvᴅsidir, H. 

M¿hᴅrrikin valēndakē dinamik momentin tᴅyini  

Fērlanma mexanizmi ¿­¿n 

,/2

pDMD
iEmlT =  

D¿zxᴅtli yerdᴅyiĸmᴅlᴅr  mexanizmi  ¿­¿n 

),4/( 22

pDD iEmDT =  

burada 
ij

K -intiqalēn y¿klᴅnmᴅ ᴅmsalē olub, 0,3...5,1=ijK  

(dᴅzgahlara xidmᴅt zamanē), 5,1...2,1=ijK  (preslᴅrᴅ xidmᴅt 

zamanē) vᴅ 1,1...1=ijK (kontakt qaynaq zamanē). 

Ekvivalent moment ¿zrᴅ m¿hᴅrrikin istilik rejiminin 

yoxlanmasē 
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[ ][ ])(/)( 222 ääää +++= dgdSMDSMekv tttTtgTTQPT b  

 

burada 
dyd

ttQP /=  -  sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin qoĸulma 

dºvr¿n¿n ᴅmsalē (dºvrdᴅ sᴅrbᴅstlik dᴅrᴅcᴅsinin iĸ vaxtē); 

t q-qa­ēĸ vaxtē, td -sabit s¿rᴅtli  hᴅrᴅkᴅt vaxtē; b -m¿hᴅr-

rikin soyudulmasēndan asēlē ᴅmsal; 99,0=b  baĵlē hᴅcmdᴅ 

olan m¿hᴅrriklᴅr ¿­¿n; 85,0=b  ᴅtrafda ¿f¿rmᴅ ilᴅ 

soyudulan m¿hᴅrriklᴅr ¿­¿n, 75,0=b  a­ēq havada 

ventilyatorlar vasitᴅsi ilᴅ soyudulan m¿hᴅrriklᴅr ¿­¿n.  

M¿xtᴅlif hesablamalar vᴅ sēnaqlardan sonra tᴅyin 

olunmuĸdur ki, 5,0...3,0=qt san tᴅĸkil edir. 

Elektromexaniki sabitliyᴅ yoxlama aĸaĵēdakē 

formula ilᴅ tᴅyin edilir. 

qyuxmegyuxm
tJJJtt ¢+= /)(

...0
 

burada 
0

t -  m¿hᴅrrikin elektromexanikē sabiti; 
yux

J -

lºvbᴅrin ᴅtalᴅt momenti, kqÖm; 
... meg

J m¿hᴅrrikin valēndakē 

gᴅtirilmiĸ ᴅtalᴅt momenti, kqÖm; 

Fērlanma momentlᴅri ¿­¿n 
2

......
)/(

mdmmegmeg
wwJJ =  

burada 
... meg

J -y¿k¿n ᴅtalᴅt momentidir, kqÖm; 
mdm

ww - 

dºnmᴅ mexanizminin vᴅ m¿hᴅrrikin bucaq s¿rᴅtidir, 

rad/san. 

D¿zxᴅtli yerdᴅyiĸmᴅli mexanizmlᴅr ¿­¿n 
2

...
)/(

mymeg
wVmJ =  

burada 
y

V -mexanizmin d¿zxᴅtli hᴅrᴅkᴅt s¿rᴅti m/san. 
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      4.16. Sᴅnaye robotunda 

              elektrohidravliki  intiqallar  

 

Son zamanlar sᴅnaye robotunda elektrohidravliki 

intiqallarēn istifadᴅsinᴅ geniĸ yer verilir. Bu  tip intiqal-

lardan istifadᴅ edilᴅrkᴅn y¿ksᴅk y¿kqaldērmaya malik ro-

bot vᴅ manipulyator layihᴅlᴅndirilmᴅsi m¿mk¿nd¿r. Hid-

ravlik intiqallarēn tᴅtbiqi ¿­ ᴅsas sxem ¿zᴅrindᴅ aparēlēr: 

1.Ķĸ­i tᴅzyiqin sabit rejimindᴅ hidravlik 

mᴅhsuldarlēq sabitdir. 

2.Ķĸ­i tᴅzyiqin sabit halēnda hidravlik nasosun 

mᴅhsuldarlēĵē dᴅyiĸᴅndir. 

3. Dᴅyiĸᴅn tᴅzyiqdᴅ hidravlik nasosun istifadᴅ 

olunmasē.  

Birinci iki sistem drosserlᴅrlᴅ idarᴅetmᴅyᴅ aid edilir. 

Drosserlᴅrlᴅ idarᴅetmᴅnin sadᴅ olmasē vᴅ ucuz baĸa 

gᴅlmᴅsi onlarēn tᴅtbiqini daha da s¿rᴅtlᴅndirir. 

Drosserlerlᴅ idarᴅetmᴅninin sxemi ĸᴅkil 39-dakē kimidir. 

ķᴅkildᴅki 1-­ᴅn (maye ¿­¿n), 2-temperatur relesi,    

3-fil tir, 4-sabit mᴅhsuldarlē hidravilik nasos, 5-elektrik 

m¿hᴅrriki, 6-mufta, 7-ventilyalor, 8-tᴅmizlᴅyici filtir 

(narēn), 9-pnevma-hidravlikē akkumlyator, 10-s¿zmᴅ 

klapanē, 11-hidravlik silindrin iĸᴅsalma paylayēcēsē, 12-

hidravlik motorun iĸᴅsalma paylayēcēsē, 13-hidravlik 

m¿hᴅrrik, 14-hidravlik silindr, 15-istilik dᴅyiĸdiricisi 

(ĸᴅkil 39). 
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ķᴅkil 39. 

 

4.17. Robototexniki kompleksin vᴅ ¢ĶS-in 

            avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirilmᴅsi 

 

Robototexniki komplekslᴅrin avtomatlaĸdērēlmēĸ la-

yihᴅlᴅndirilmᴅsi prosesi bēr ­ox mᴅsᴅlᴅlᴅrin hᴅllindᴅn 

asēlēdēr. Robototexniki kompleks vᴅ ya ¢ĶS-in konst-

ruksēyasēnēn mᴅrhᴅlᴅlᴅrlᴅ layihᴅlᴅndirilmᴅsi. ¢ĶS-in iĸ 

proseslᴅrinin yerinᴅ yetirilmᴅsinᴅ nᴅzarᴅt, ­evik istehsal 

prosesindᴅ ᴅmᴅliyyat zamanē m¿xtᴅlif nºv tullantēlarēn kᴅ-

narlaĸdērēlmasēnēn avtomatlaĸdērēlmasē, texnoloji sahᴅdᴅ 

tᴅtbiq edilᴅn b¿t¿n nºv avadanlēqlarēn qurĵularēn vᴅ aktiv 

elementlᴅrin texniki sazlanmasēna nᴅzarᴅt vᴅ ya 

diaqnostika. 

¢ĶS-in layihᴅlᴅndirilmᴅsindᴅ aĸaĵēdakē mᴅsᴅlᴅlᴅrᴅ 

baxēlēr: 

1.Texnoloji prosesin vᴅ istehsal ĸᴅraitinin analizi 

(hansē ki, ¢ĶS-in tᴅtbiqi nᴅzᴅrdᴅ tutulur). 
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2.Sosial-iqtisadi texniki kriteriyalar ¿zrᴅ texnoloji 

prosesin robotlaĸdērēlmasē mᴅsᴅlᴅsi. 

3.Robototexniki kompleks vᴅ ya ¢ĶS moduluna 

qoyulan texniki-iqtisadi tᴅlᴅbatlarēn tᴅyini. 

4.Sahᴅdᴅ tullantēlarēn vᴅ kºmᴅk­i ᴅmᴅliyyatlarēn 

avtomatlaĸdērēlmasē  mᴅsᴅlᴅsinin hᴅlli. 

5.Robototexniki kompleks vᴅ ¢ĶS modulunun 

qabaqcadan se­ilmᴅsi. 

6 Robototexniki  kompleksin vᴅ  ¢IS kompanov-

kalarēnēn layihᴅlᴅndirlmᴅsi. 

7.Robototexniki kompleks vᴅ ¢ĶS idarᴅetmᴅ 

sisteminin sintezi. 

8.Layihᴅlᴅndirilmiĸ robotexniki kompleks vᴅ ¢ĶS 

variantlarēnēn imitasiya modellᴅĸmᴅsi. 

9.B¿t¿n verilᴅnlᴅrin m¿qayisᴅsi, ᴅn yaxĸē variant-

larēn se­ilmᴅsi 

10.Qᴅbul edilmiĸ variantēn texniki sᴅnᴅdlᴅrinin 

verilmᴅsi. 

Robototexniki kompleks vᴅ ¢ĶS-in avtomatlaĸ-

dērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅdᴅ ᴅn vacib mᴅsᴅlᴅlᴅrindᴅn biri bu 

prosesin proqram tᴅminatēnēn yaradēlmasēdēr. Robo-

totexniki kompleslᴅrin avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ-

sinin proqram tᴅminatē struktur sxeminᴅ baxaq (ĸᴅkil 40). 

 

 

 

 

 

 



142 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ķᴅkil 40. 
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Robototexniki  kompleksdᴅ texnoloji proseslᴅrin ye-

rinᴅ yetirilmᴅsi zamanē m¿xtᴅlif c¿r ºl­mᴅlᴅrdᴅn istifadᴅ 

edilir ki, bu ºl­mᴅ proseslᴅrinin birbaĸa mᴅhsul 

keyfiyyᴅtinin yaxĸēlaĸmasēna xidmᴅt edir (ĸᴅkil 41). 

 

ķᴅkil 41. 

 

Robototexniki kompleksdᴅ mᴅhsul keyfiyyᴅtinin 

tᴅmini mᴅqsᴅdi ilᴅ ­alēĸmaq lazēmdēr ki, mºvqelᴅrin sayēnē 

minimuma endirᴅk. DTAH (dᴅzgah-tᴅrtibat-alᴅt-hissᴅ) 

prinsipini maksimum gºzlᴅmᴅk lazēmdēr. Yᴅni dᴅzgahda, 

tᴅrtibatda, alᴅtlᴅrdᴅ buraxēlan sᴅhvlᴅr minimuma 

endirilmᴅlidir. B¿t¿n bunlarēn normal gºzlᴅmᴅsi birbaĸa 

mᴅhsul buraxēlēĸēna tᴅsir gºstᴅrir. 

 

4.18. Ķstehsal sahᴅlᴅrindᴅ material  

       axēnēnē tᴅmin edᴅn qurĵular 

 

¢AĶ-nin yaradēlmasēnda qeyri-standart elementlᴅr 

m¿h¿m yer tutur. Ona gºrᴅ ki, bu elementlᴅr istehsal 

sahᴅsinin tam avtomatlaĸdērēlmasē mᴅqsᴅdi ilᴅ layi-

hᴅlᴅndirilir. ALS-dᴅ m¿xtᴅlif nºv mᴅsᴅlᴅlᴅr hᴅll olunur vᴅ 

bunlara misal olaraq ¢ĶS-in effektiv iĸ fᴅaliyyᴅtini tᴅĸkil 
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edᴅn konstruktorun vᴅ texnoloqun ALS-ni gºstᴅrmᴅk olar. 

Buna gºrᴅ dᴅ ¢ĶS tᴅrᴅfindᴅn m¿vafiq aparatlarla tᴅchiz 

olunmuĸ iĸ­i yerlᴅr formalaĸmalēdēr. EHM-ᴅ bir vᴅ ya bir 

ne­ᴅ qrafik displeylᴅr, ­ap qurĵularē vᴅ periferiya 

avadanlēqlarē aiddir. Ķĸ­i yerlᴅr x¿susē proqram vasitᴅlᴅri 

ilᴅ tᴅmin olunur vᴅ bunlara tᴅtbiqi vᴅ x¿susi proqramlar 

aiddir. Proqramlarēn ᴅsas mᴅqsᴅdi isᴅ ALS-in 

funksiyalarēnē hᴅyata ke­irmᴅkdir. ¢AĶ sistemindᴅ ALS-in 

tᴅtbiq imkanlarēnēn geniĸlᴅnmᴅsi ᴅsasᴅn aĸaĵēdakē 

amillᴅrlᴅ ᴅlaqᴅdardēr: b¿t¿n hesablama sistemlᴅrinin ucuz 

baĸa gᴅlmᴅsi; ºl­¿lᴅrin ki­ik olmasē; yēĵcamlēq vᴅ 

etibarlēq; m¿xtᴅlif tip dᴅzgahlar vᴅ texnoloji mᴅsᴅlᴅlᴅrin 

uyĵunlaĸmasēnēn tᴅmini; konfiqurasiyasēnēn ­evikliyi; real 

vaxt rejimindᴅ layihᴅlᴅndirilmᴅ prosesindᴅ y¿ksᴅk 

s¿rᴅtlilik. 

 ALS-in inkiĸaf etmᴅsi aĸaĵēdakē ĸᴅrtlᴅrlᴅ 

ᴅlaqᴅdardēr. 

1. Layihᴅlᴅndirmᴅ ilᴅ mᴅĸĵul olan iĸ­ilᴅrin ᴅmᴅk 
mᴅhsuldarlēĵēnēn y¿ksᴅldilmᴅsi. 

2. Layihᴅ prosesinᴅ sᴅrf olunan vaxtēn azaldēlmasē. 

3. Layihᴅlᴅndirmᴅnin keyfiyyᴅtinin vᴅ istehsal 

prosesinin ­eviklik s¿rᴅtinin y¿ksᴅldilmᴅsi. 

4. Daha dᴅqiq layihᴅ metodlarēnēn tᴅtbiqi, hᴅm­inin 
qrafiki vᴅ mᴅtn sᴅnᴅdlᴅrinin effektiv tᴅrtibatē. 

5. Ķstehsalēn texniki hazērlēq m¿ddᴅtinin minimuma 
endirilmᴅsi. 

Qeyri-standart elementlᴅrin avtomatlaĸdērēlmēĸ layi-

hᴅlᴅlᴅndirilmᴅsi ¿­¿n sistemᴅ bir sēra tᴅlᴅbatlar qoyulur. 

Bu tᴅlᴅbatlar: qeyri-standart aktiv elemetlᴅrin 

layihᴅlᴅndirilmᴅsi ¿­¿n hesabatlarēn aparēlmasē; giriĸ 

informasiyasēnēn emalē nᴅticᴅsindᴅ qeyri-standart ele-
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mentlᴅrin konsturksiyasēnēn layihᴅlᴅndirilmᴅsi; layihᴅ-

lᴅndirilᴅn zaman alēnmēĸ qeyri-standart elementlᴅrin 

m¿ᴅyyᴅnlᴅĸdirimᴅsi; qeyri-aktiv elementlᴅrin avtomat-

laĸdērēlmēĸ layihᴅndirilmᴅsinin verilᴅnlᴅri vᴅ bilik ba-

zalarēnēn vᴅ bunlara uyĵun proqram tᴅminatēnēn yara-

dēlmasēdēr. 

Qeyri-standart elementlᴅrin avtomatlaĸdērēlmēĸ 

layihᴅlᴅndirilmᴅsinin, VB-nin konstruksiyasē, standartlaĸ-

dērēlmēĸ elementlᴅr kitabxanasēna, baza toplusuna, 

tᴅsvirlᴅrin tiplᴅĸmᴅsi kitabxanasēna vᴅ avadanlēqlar 

haqqēnda mᴅlumatlar kataloquna malikdir. Baza toplusu 

standartlaĸdērēlmēĸ detallar vᴅ standart konstruksiya 

elementlᴅri haqqēnda mᴅlumatē ºz¿ndᴅ saxlayēr. Onlarēn 

tiplᴅri, ºl­¿lᴅri vᴅ parametrlᴅri tᴅyin olunur. Standart-

laĸmēĸ detallara ᴅsasᴅn m¿xtᴅlif nºv detallar, vintillᴅr, 

boltlar, ĸaybalar vᴅ s. aid edilir. Avadanlēqlar haqqēnda 

mᴅlumatlar kitabxanasēndan texnoloji sahᴅlᴅrdᴅ tᴅtbiq 

olunacaq m¿xtᴅlif nºv avadanlēqlarēn b¿t¿n nomenk-

laturasē daxil edilir. Misal: mexaniki emal sahᴅsindᴅ tᴅtbiq 

olunan dᴅzgahlar, sᴅnaye robotlarē, m¿xtᴅlif nᴅqliyyat 

sistemlᴅri haqqēnda olan mᴅlumatlar. B¿t¿n deyilᴅnlᴅri 

nᴅzᴅrᴅ alaraq qeyri-standart aktiv elementlᴅr avtomatlaĸ-

dērēlmēĸ layihᴅlᴅndirmᴅ alt sistemlᴅrini aĸaĵēdakē kimi 

gºstᴅrmᴅk olar (ĸᴅkil 42). 

Qeyri-standart element kimi robototexniki kom-

pleksdᴅ tᴅtbiq edilᴅn qaldērēcē-mºvqelᴅĸdirici mani-

pulyator vᴅ tutqac qurĵusunun avtomatlaĸdērēlmēĸ layihᴅ-

lᴅndirilmᴅsinin alqoritmi vᴅ blok-sxemi aĸaĵēdakē kimi 

verilmiĸdir (ĸᴅkil 43). 
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ķᴅkil 42. 
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