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UARM SANOAT VA ISHLAB CHIQARISHNI AVTOMATLASHTIRISH
UCHUN KO'P QIRRALI ROBOT

Oripov SH.M
Andijon davlat texnika instituti

Annotatsiya: Ushbu maqola sanoat va uy sharoitida turli ilovalar uchun
mo'ljallangan uArm Swift robot qo'li hagida umumiy ma'lumot beradi. uArm Swift
dasturlash, takrorlanuvchanlik va moslashuvchanlik kabi xususiyatlarni taklif etadi,
bu esa uni prototiplash, simulyatsiya va tavsiya etilgan boshgarish algoritmlari kabi
vazifalar uchun mos giladi. Magolada sanoat robotlarida takrorlanuvchanlikning
ahamiyati ta'kidlangan va uArm Swift Pro modeli 0,2 mm takroriylik bilan yuqori
aniglikni  ta'minlashi tushuntirilgan. Magolada, shuningdek, manipulyatorning
modulli dizayni, jumladan lazerli o ‘yma moduli va kamera moduli kabi variantlar,
shuningdek, oson boshgarish va dasturlash uchun uArm Studio dasturi muhokama
qgilinadi. uArm Swift 'ning qulay interfeysi foydalanuvchilarga robotni blokli dasturlash
yoki kerakli harakatlarni qo ‘lda ko ‘rsatish orgali boshqarish imkonini beradi. Magola
uArm Swift Pro modelidagi yutuglarni eslatib o'tish bilan yakunlanadi, u erkinlik
darajasini oshirish, quvvat tugmasi yaxshilangan, oflayn o'rganish rejimi va
almashtiriladigan end-effektlarni o'z ichiga oladi.

Kalit so'zlar: robot, uArm Swift, sanoat avtomatizatsiyasi, takrorlanuvchanlik,
aniglik, modulli dizayn, dasturlash, simulyatsiya, boshqarish algoritmlari, uArm
Studio, blok dasturlash, go'lda boshqgarish, yakuniy effektlar.

Annotation: This article provides an overview of the uArm Swift, a robotic arm
designed for various applications in industrial and home settings. The uArm Swift
offers features such as programmability, repeatability, and flexibility, making it
suitable for tasks such as prototyping, simulation, and recommended control
algorithms. The article highlights the importance of repeatability in industrial robots
and explains how the uArm Swift Pro model ensures high precision with a repeatability
of 0.2mm. The article also discusses the modular design of the manipulator, including
options such as a laser engraving module and a camera module, as well as the uArm
Studio software for easy control and programming. The uArm Swift's user-friendly
interface allows users to control the robot through block programming or by manually
demonstrating desired movements. The article concludes by mentioning the
advancements in the uArm Swift Pro model, which includes increased degrees of
freedom, improved power button, offline learning mode, and interchangeable end-
effectors.
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Aunnomauusn: B smoii cmambe npeocmasiern 0030p poOOMA-MAHUNYIAMOPA

uArm Swift, npeoHasHaueHHo020 0N PA3IUYHBIX NPUMEHEHUN 8 NPOMbIULIEHHbIX U
oomawHux  ycnosusx. uArm  Swift npeonacaem  makue — @yHKyuu,  Kax
NPOSPAMMUPYEMOCMb,  BOCHPOU3BOOUMOCMb U  2UOKOCMb, 4mo Oelaem €20
noOXo0AwWuUM Ol MAKux 3a0ad, Kak HNpOMOMUNUPOBAHUE, MOOeIUposaHue Uu
peKomeHoyemble ancopummsl ynpaeienus. B cmamve nooduepkueaemcs 8aiCHOCMb
HOBMOPAEMOCMU 8 NPOMBIUUIEHHBIX POOOMAX U 00BACHAEMCA, KAk Mooenb uArm Swift
Pro obecneuusaem evicoxkyio mounocms ¢ noemopsemocmoto 0,2 mm. B cmamve
maxaice Ppaccmampusaemcss MoOYIbHA KOHCMPYKYUs MAHUNYIAMOpA, GKIoYds
makue onyuu, Kax Mooylb JA3ePHOU 2PABUPOBKU U MOOYIb KAMepvl, d MaKice
npoepammuoe  obecneuenue uArm Studio 0na  yoobmoco  ympaeneHus u
npocpammuposanus. Yooouwii unmepgeuc uAdrm Swift nozeonsem noiv3osamenim
Ynpasnams pooomom ¢ NOMOwbio OJOUHO20 NPOSPAMMUPOBAHUS UTU B8DYUHYIO
oemoncmpupys  ccenaemvie Ogudxcenus. Cmamvs 3aeepuiaemcss YNOMUHAHUEM
ycosepuieHcmeoganuil mooeau uArm Swift Pro, xomopvie exmouaiom 8 ceos
yeenuueHHvle CheneHu c60000bl, YIyYULeHHYI0 KHONKY NUMAHUS, A8MOHOMHDbILL PeHCUM
00yUeHUs U 83auMo3ameHnsieMoble pabouue OpeaHbl.

Kniueevie cnosa: pooom, uArm Swift, npomviuwinennas asmomamuzayus,
HOBMOPAEMOCHb, MOYHOCHb, MOOYIbHASL  KOHCMPYKYUS, NPOSPAMMUPYEMOCTD,
Modenuposanue, aneopummul ynpasnenus, uArm Studio, 6rounoe npoepammuposanue,
PYUHOe Ynpaesienue, UCNOIHUMENbHblEe MEXAHUZMDL.

Robotni va umuman, har ganday murakkab uskunani samarali boshgarishni
loyihalash bir gator vazifalarni o'z ichiga oladi: modelni nazariy ishlab chigish, uni hal
qgilish, simulyatsiya qilish va tegishli apparat yordamida tavsiya etilgan boshgarish
algoritmlarida ishlatish. Boshgaruv algoritmlarini ishlab chigish, ularning ishlashini
tekshirish, shuningdek, o'gitish magsadlarida boshgaruv tizimlari foydalanuvchilarga
qulay va ochiq bo‘lishi kerak. Odatda, sanoat robotlarida bu xususiyatni bo’lmaydi.
Buni elektr drayverlarni boshgarish sohasida yaxshi ma'lum bo'lgan o'zgartirilgan
Hardware-In-Loop (HIL) simulyatori yordamida bartaraf etish mumkin.

Siz uy laboratoriyangizni haqgigiy robot go'li - uArm Swift bilan jihozlashingiz
mumkin. Va agar siz biroz ko'proqg pul sarflasangiz, yanada aniqrog mahsulotga ega
bo'lasiz - uArm Swift Pro. Funksionallik unchalik yomon emas. Yaxshi o'quv
go'llanma, sanoat robotlari tamoyillarini namoyish gilish uchun asos yoki uyda kichik
ishlab chiqgarish uchun asos Birinchi model - uArm Swift. Uning asosiy parametrlari
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og'irligi 500 grammgacha bo'lgan foydali yuk bilan ishlashdir. O'rnatilgan bluetoothni
go'llab-quvvatlash..

Takrorlanuvchanlik - bu manipulyatorning o'sha nugtaga gayta gayta gaytish
gobiliyati bo'lib, u robotga mashg'ulot paytida beriladi. Sanoat robotlari uchun
takrorlanuvchanlik hatto aniglikdan ham muhimroqdir. Hatto qimmatbaho modellar,
masalan, purkagich bilan bo'yash uchun mo'ljallangan bo'lsa, +/- 3 mm aniqlikka ega
bo'lishi mumkin. Agar yugori aniglik kerak bo'lsa, gimmatrog UArm Swift Pro
modelini tanlang, u 0,2 mm takroriylikni ta'minlaydi - har xil ilovalar uchun yomon
emas. Model step motorlar bilan jihozlangan. Ushbu modelda, masalan, lazerli o'yma
bilan ishlov berish mumkin, bu lazer manipulyatorining yetarli joylashuv anigligini
talab giladi. Qurilmalar ochiq kodli dasturiy ta'minot bilan jihozlangan bo'lib, ular bir
nechta standart ilovalarni tagdim etadi. Misol uchun, "yuzni kuzatib borish™ rejimi
mavjud bo’lib, stolingizda qanday pozitsiyani egallashingizdan qat'i nazar,
ventilyatorli go'l yuzingizga toza havo ogimini yuboradi. Manipulyatorlar uchun
modullar to'plami, shu jumladan ragamli kamerali modul chigariladi, bu o'z
loyihalaringizni yaratishni tezlashtiradi va soddalashtiradi. Siz manipulyatorni
boshgarishingiz uchun kompaniya tomonidan ishlab chigilgan uArm Studio dasturidan
foydalanishingiz mumkin. Bu dastur orqgali dasturlashni bilmaydigan foydalanuvchi
osongina uni "blok™ dasturlash orgali boshgarishi mumkin. Blockly-ga asoslangan
o'rnatilgan GUI mavjud. Operatorning harakatlari bilan robot qo'Ini kontaktsiz mashq
qilish kabi variant juda tasirli ko'rinadi. Bu rejimda operator zarur harakatlarni qo‘li
bilan bajaradi, ularni robotga ko‘rsatadi, manipulyator esa harakatlarni takrorlaydi.
Robot kompyuterga ulanmasdan, inson ~o'rganish rejimini qo'llab-quvvatlaydi.
Robotning qo'lini 0'z go'li bilan harakatlantirish orgali "harakatlarni ko'rsatish” kifoya
giladi va u kerakli harakatlarni takrorlashga tayyor bo'ladi. Robotga shakarni stakanda
ganday aralashtirishni ko'rsating va u sizning harakatingizni takrorlashga tayyor
bo'ladi. Boshga bir boshgaruv rejimi - bu manipulyatorni smartfondan, shuningdek,
grafik rejimda boshgarish. Robotlar o'rnatilgan kompyuter ko'rish tizimi bilan
jihozlangan (buning uchun manipulyatorni kompyuterga ulash kerak).Yangiliklar siz
bilishingiz mumkin bo'lgan avvalgi - uArm Metaldan farq giladi. Avvalo, erkinlik
darajalari soni oshdi - 4 tagacha, robotning radiusi oshdi. Quvvat tugmasi, oflayn
o'rganish rejimi va ishchi qurilmani almashtirish soddalashtirildi (robot uchun ishchi
qurilmalar uchun uchta variant mavjud - universal gisgich, metall ushlagich va
vakuumli ushlagich). Yangiliklar bilan taggoslaganda, PRO modeli yanada rivojlangan
vites qutisidan foydalanadi.
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