3331.01 - “Robotlar, mexatronika va robot texnikasi sistemlari”

1. UMUMIi QAYDALAR
1.1. Program haqqinda imumi malumat

“‘Robotlar, mexatronika va robot texnikasi sistemlari” ixtisasinin éyranilmasi uygun
ixtisas olan “Mexatronika ve robototexnika muhandisliyi” ixtisasi Uzra bakalavr ve magistr
haziriginda asas tehsil programinin manimsanilmasi prosesinde doktorantlarin
yiyalandiyi biliklerin macmusuna asaslanir. Programin asasini asagidaki fenlarin esas
middsalart taskil edir: “Mexatronika ve robototexnikanin asaslar’”, “Masin ve
mexanizmlar nazeriyyasi”, “Nazari mexanika”, “Sensorlar ve aktuatorlar”, “Mexatronika ve
robototexnika sistemlerinin layihalendiriimasi”, “Senaye robotlar’”, “Robotlarin idare
edilmasi”, “Avtomatik idareetma nazariyyasi”, “Tanzimlema texnikasi”, “Manipulyatorlarin
kinematik ve dinamik analizi”. Bu fenlar Uzre falsefs doktoru imtahanina daxil edilmis
suallarin  manimseanilmasinin naticelari doktorantlarin elmi-tadgigat ve pesakar
fealiyyatlari Gcln halledici ehamiyyata malikdir.

“Robotlar, mexatronika ve robot texnikasi sistemlari” ixtisas! Uzra doktoranturaya
gabul imtahani tadris planinda va teqvim tedris grafikinde misayyan edilmis muddatlerda

kegirilir.

1.2. Falsafa doktoru programi uizra gabul imtahaninin kegirilmasinin maqgsadi
“‘Robotlar, mexatronika ve robot texnikasi sistemlari’ ixtisasi Uzre felsafe doktoru
programi Uzra gabul imtahaninin hadafleri vo maqsadleri, ona olan tsaleblar muayyen
edilmis, gabul imtahaninin mazmunu ve giymatlandirma meyarlari tesvir edilmisdir.
“‘Robotlar, mexatronika va robot texnikasl sistemlari” ixtisasi genis erudisiyall,
fundamental elmi bazaya malik olan, elmi yaradiciligin metodologiyasi ve muasir
informasiya texnologiyalari barede malumatl, musteqil elmi-tedqigat ve elmi-pedaqoji
foaliyyatle masgul olmagi bacaran va buna hazir olan saxsiyyatin formalagsmasina imkan
yaradir.

3331.01 - “Robotlar, mexatronika ve robot texnikasi sistemlari” elmi ixtisas Uzro
doktoranturaya gebul olunanlarin hazirhdginin hadsfi igtisadiyyatin muxtslif sahalari va
tesarrufatin idare edilmasi tgln ali ixtisasl kadrlar hazirlanmasindan, bu sahalerin elmi
ve elmi-pedaqoji kadrlarla, hamginin texniki- nazeri analizin muasir elmi metodlarina
yiyalonmis ylUksak ixtisasli mutexassislerle temin etmakden, doktorantin elmi ixtisas
fonlarinin dyranilmasinin yekunlarina asasan onun bacariglarinin saviyyasini askar etmak
va giymatlendirmakdan ibaratdir.

Elmi ixtisas uzra falsafa doktoru programi lizra gabul imtahaninin magsadleri:

— elmi ixtisas Uzro falsafe doktoru programi Uzre gabul imtahanina hazirliq ve
imtahanin verilmasi prosesinds 33 - “Texnika” hazirliq istigamati Uzre Daovlsat Ali Tahsil
Standartlarinin telableri (ali ixtisasli kadrlarin hazirliq saviyyasi) va tahsil alanlarin ali



tehsil programinin - doktoranturada elmi-pedaqoji kadrlarin hazirlanmasi programinin
manimsanilmasi prosesinde alde etdiklari faktiki bilik, bacariq va veardigler, o cimladan
idareetma Uzre Umumi va xususi bilikler, semarali idaragilik fealiyyatine aid bilikler va
bacariglar arasinda uygunlugu tayin etmak;

— doktorantin mexatronika ve robototexnikanin Umumi kateqoriyalarini,
anlayiglarini va metodologiyasini, fundamental problemlarini, tadqiq edilan problemlara
asas elmi yanasmalari ne derecada manimsadiyini askar etmak;

— doktorantin nazari ve tetbiqi problemlari ve prosesleri tohlil etmak, yeni ve ya
daha avval malum olan faktlari, prosesleri va meyllari derk etmak, texniki proseslera xas
olan sabit ve tekrarlanan slaqgalari, texniki hadisalerin ganunauygunluglarini va inkisaf
meyllarini agkar etmak, bu asasda mdvcud faktlari va tabii hadisslarin fenomenlarini izah
etmak, texniki prosesleri ve hadissleri anlamaq va ©Oncadan gbrmak bacarigini
giymatlandirmak;

— doktorantin tadqigat metodlarini mustaqil dyrenmak, muasir elmi nailiyyatlori
tonqidi movgedan tahlil etmak ve giymatlondirmak, tadqiqat ve praktiki xarakterli
masalalarin halli zamani yeni ideyalar irali sirmak, masalalarin halli yollarini ve tsullarini
modellesdirmak qabiliyyatini giymatlandirmak.

1.3. imtahan verenin bilik saviyyesina qoyulan talablar
Doktorantura programinin ixtisas fenni Uzre qabul imtahani asadida sadalanan
bacariglarin Uzs gixarilmasina yonaldilmisdir:

Universal bacariqglar:

— muasir elmi nailiyyastleri tengidi movgedan tahlil etmak ve giymetlendirmak,
tedqigat ve praktiki xarakterli masalalarin halli zamani, o cimladan fanlararasi sahalarde
yeni ideyalar irali surmak gabiliyyaeti;

Umumi pesakar bacariglar:

- muvafiq pese sahasinde muasir tadgigat metodlarindan ve informasiya-
Olcma va idareetma texnologiyalarindan istifade etmeakle musteqil elmi-tadgiqat
foaliyyatini hayata kegirmak qabiliyyati.

Pegokar bacariglar:

— muasir mexatronika ve robototexnika sahasinds tadgigat metodikasinin
manimsanilmasi;

— alinan naticalarin texnologiyanin basqa sahalarina tetbiq edilmasi.

Doktoranturaya gabul imtahaninda doktorant asagida sadalanan bilik, bacariq va
vardiglarini nimayis etdirmalidir:

biliklar:

- mexatronika va robototexnika sistemlarinin layihalendiriimasinin elmi ve metodoloji
asaslarl, daxili ve xarici bazarin mduasir telsblerine uydun istehsalatin



avtomatlasdirilmasi, yeni mexatron va robototexniki obyektlerin yaradilmasi va istismari
prosesinda texnologiya, keyfiyyet, etibarliliq, uzundmarltlik ve tehlikasizlik masalalari;

-9sas Vve komekci texnoloji proses ve  amsaliyyatlarin  kompleks
mexaniklagdiriimasinda va avtomatlasdirimasinda mexatron obyektlarin rolu;

- mexatronika ve robototexnika sistemlarinin mahsuldarliginin va semaraliliyinin
artirlmasinin elmi va metodoloji asaslarinin igslanmasi, onlarin iqtisadi semaraliliyinin va
resursunun giymatlandirilmasi;

- mexatronika va robototexnika sistemlarinin etibarli va tahliikssiz istismarinin temin
olunmasi va resursunun artiriimasi magqgsadi ile texniki qullug, diagnostika va temir
islarinin tagkili.

bacariqlar:

- klassik mexanikanin, elektrotexnikanin ve elektronikanin nazari asaslarini tatbiq
etmak;

- mexatronika ve robototexnikanin tedqigat formalarini, metodlarini tatbiq etmak;

- alinmis naticalari mexatronika ve robototexnika sahalerine tatbiq etmak;

vardiglar:

- toedqgigat ve praktiki xarakterli masalalerin halli zamani, o cimladan fanlerarasi
sahelarda yaranan metodoloji problemlari tahlil etmak;

- muasir elmi nailiyyatleri, o cimleden fenlerarasi sahalarde tedgiqat ve praktiki
xarakterli masalalarin halli Gizra faaliyystin naticalerini tangidi mévgedan tahlil etmak ve
giymatlendirmak;

- mustaqil nazari ve empirik tadgiqat aparmaq qgabiliyyati;

- gifahi va yazili nitqini mantigi cehatdan diizgln, ssaslandiriimig ve aydin gakilde
gurmagq; fanlerarasi garsiligh tasiri hayata kecirmak, tedgigat masalalarinin halli G¢ln
perspektivli nazari-metodoloji ve elmi-praktik yanasmalari inkisaf etdirmak gabiliyyati;

- tadgiqgat isinin muxtalif metodlari.

2. PROQRAMIN MBZMUNU

2.1. Robotlar haqqinda iumumi malumat ve onlarin tasnifati [1, 5, 6, 7, 8, 9, 18, 19]
Robotlar hagginda tmumi malumat. Texnoloji emaliyyatlarda robotlarin tayinati va tetbiqi.
Manipulyatorlar. Robotlarin tesnifati. Stasionar robotlar. Senaye robotlari. Maeigat
robotlari. Tibbi robotlar. Xidmat robotlari. Harbi robotlar. Harbi robotlar. ©ylance robotlari.
Kosmik robotlar. Mobil robotlar. Humanoid robotlar.

2.2. Robotlarin strukturu va asas elementlari [1, 5, 6, 7, 8, 9, 18, 19, 20]

Robotlarin mexaniki elementleri. Robotlarin intiqallari. Robotlarda istifade olunan
muharrikler. Manipulyator mexanizmlari. Robotlarin tutqac qurgulari.

Robotlarin elektron elementlari. Robotlarda istifade olunan sensorlar. Kontaktli hissetma
sistemlori. Taktil sensorlar. Kontaktsiz hissetma sistemleri. Robotlarin texniki gorma
sistemlari.



2.3. Robotlarin struktur analizi, kinematikasi va dinamikasi [1, 2, 3,5, 6, 7, 8, 9, 15]
Robotlarin  struktur analizi. Robotun va onun bandlerinin koordinant sistemlari.
Manipulyatorlarin struktur analizi ve sarbastlik deracasi.

Robotlarin kinematikasi. Manipulyatorlarin kinematik analizi. Denavit-Hartenberq modeli
asasinda kinematik analiz. Robotun icraedici qurgusunun kinematika tenlikleri. Robotlarin
is¢i organlarinin harakatlerinin uzlagma diagramlari.

Robotlarin  dinamikasi. Manipulyatorlarin dinamikasinin diz ve ters masalasi.
Manipulyatorlarin tarazlasdiriimasi.

2.4. Robotlarin idars edilmasi [1, 3,4, 5,6, 7, 8, 9, 18, 19, 20]

Robot idarsetma sistemlerinin tesnifati. Programh idareetma sistemlari. Adaptiv
idareetma sistemlori. intellektual idareetme sistemlori. Senaye robotlarinin idare
sistemlori. Robotlarin idare algoritmi, xidmat zonasi, servis bucagi ve emsali

Mobil robotlarin harakeatinin idareetma sistemlari. Mobil robotun harakatinin
programlasdiriimasi.

2.5. Mexatronika haqqinda Umumi malumat ve mexatron sistemin struktur
elementlari [1, 3, 4, 10. 11, 12, 18, 19, 20]

Mexatron obyektlar. Mexatronika hagqginda Umumi malumat. Mexatron obyektlorin
tosnifati. Mexatron sistemin modellesdiriimasi.

Mexatron sistemin struktur elementleri. Enerji manbaleri, enerji ceviricilari, enerji
oturdculeri, enerji toplayicilari va isgi organlar. Mexatron sistemlarin mexaniki elementlari.
Mexatron sistemlarin elektron elementlari: rezistorlar, kondensatorlar, sardaclar, diodlar,
tranzistorlar, tiristorlar, inteqral exemler. inventor guclandiricisi. Komparatorlar. 9sas
mantiqi elementlar. Optik-elektron elementlar. Fotodiodlar ve fotoelementlor.
Fototranzistorlar. Fotomuqgavimatlar. Hidravlik va pnevmatik elementlor.

2.6. Sensorlar va aktuatorlar haqqinda iimumi malumat va onlarin tasnifati [1, 3, 4,
5,6,7,8,9, 13, 14, 15, 18, 19, 20]

Mexatronikada 6lgmae texnikasinin rolu. Olgma texnikasi. Olgma xatalari. Olgmalerin
daqiqliyi ve dizgunliyu.

Sensorlarin  asas novleri. Vaziyyet sensorlari. Quvva sensorlarl. Temperatur
sensorlari. Rutubat sensorlari.

Pyezoelektrik ve pyezorezistiv sensorlar. Kondensatorlu sensorlar. Tenzometrli
sensorlar.

Aktuatorlar hagginda Umumi malumat. Elektromexaniki aktuatorlar. Pyezoelektrik
aktuatorlar. Magqnitostriktiv aktuatorlar. Magqnitoreoloji aktuatorlar. Termomexaniki
aktuatorlar.



2.7. Texnoloji proseslarin avtomatik tanzimlema sistemleri [1, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, 16,
17, 18, 19, 20]

Avtomatik tenzimlama sistemlari. Suratin avtomatik tenzimlanmasi sistemlari. Tezyiqgin
avtomatik tenzimlenmasi sistemlari. Avtomatik tenzimlayicilerin asas siniflori. Statik va
astatik tanzimlama. Fasilali va fasilesiz tenzimlemsa.

Tanzimlemanin keyfiyyat gostericilari. Tonzimleama xetasi. Statik ve dinamiki xata.
Kecid proseslari. Dayaniqli ve dayaniqgsiz kegid prosesleri.

Avtomatik tenzimloyicilerin esas tipleri. Proporsional tenzimlayiciler. integral
tenzimlayicilar. Proporsional-inteqral tenzimlayicilar. Proporsional-Diferensial
tenzimlayicilar. Proporsional-integral-Diferensial tanzimlayiciler.
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