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Annotatsiya: Ushbu magolada robot tizimlarida ROSdan foydalanishni bo'yicha
har tomonlama ko'rib chigilgan. Shuningdek ROS tarixi va rivojlanishi, arxitekturasi
va asosiy xususiyatlarini o'rganadi. Bundan tashgari, u robotlarni tashqi qurilmalar
bilan ulash uchun ishlatiladigan turli xil yondashuvlarni muhokama gilngan, har bir
yondashuvning afzalliklari va cheklovlarini ta'kidlangan. Ushbu magolada ROSning
turli sohalarda, shu jumladan ishlab chigarish, sog'ligni saglash va transportda turli xil
go'llanilishi ko'rib chigilgan.

Kalit so‘zlar: Robor, ROS, C++, aktuatorlar, sensorlar, tashqi
gurulmalar,afzallik va kamchiliklar.

Annotation: this article is a comprehensive review of the use of ROS in robotic
systems. Also studies the history and development, architecture and basic features of
ROS. In addition, he has discussed the different approaches used to connect robots with
peripherals, highlighting the advantages and limitations of each approach. This article
examines the various applications of ROS in various fields, including manufacturing,
healthcare, and transportation.

Keywords: Robor, ROS, c++, actuators, sensors,external structures, advantages
and disadvantages.

Annomauyusn: B 3Toil ctaTbe MOAPOOHO paccMaTpUBaeTCs UCIOIb30BaHuEe ROS
B POOOTH3MPOBaHHBIX cUcTeMax. OH Takke HCCIenAyeT HCTOPUI0O U pPa3BUTHE,
apXUTEKTypy H OCHOBHBIE XapakTepuctuku ROS. Kpome Toro, B HeM oOCykaannuch
Pa3jIn4HbIC ITOAXOAbI, HCIIOJIb3YCMBIC MIJIA IMOAKJIFOYCHHA pO6OTOB K BHCIHIHUM
YCTPOMCTBaM, MOAYEPKUBAS MPEUMMYILECTBA U OTPAHMYEHUS KAXKIOro noaxona. B
ATOH CTaThe paccMaTpPUBAIOTCS pa3iandHblie npuMeHeHuss ADK B pa3nuuHbIX OTpacisax
IMPOMBIIIJICHHOCTH, BKIIIOYasA IIPONU3BOJACTBO, 3APAaBOOXPAHCHNUEC U TPAHCIIOPT.

Knrouegwvie cnoea: Robor, Ros, CIT, ucnosHUTEIEHBIE MEXaHU3MBI, TaTYNKH,
nepudepuitHble yCTpOUCTBA, MPEUMYIIECTBA U HEAOCTATKH.

Kirish. Robototexnika-bu robotlarni loyihalash, qurish, ishlatish va ulardan
foydalanishni o'z ichiga olgan fanlararo soha. Robotlar-bu oddiy takrorlanadigan
harakatlardan tortib murakkab garor gabul gilish jarayonlarigacha bo'lgan keng
ko'lamli vazifalarni bajarishga mo'ljallangan mashinalar. Robototexnika so'nggi
yillarda avtomatlashtirish va yangi texnologiyalarni rivojlantirishga bo'lgan talabning
ortishi tufayli muhim tadgigot va tadgiqot sohasiga aylandi. Robototexnika tarixi
ixtirochilar va faylasuflar inson harakatlariga taglid gila oladigan mashinalarni yaratish
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imkoniyatlarini o'rgangan gadimgi davrlarga borib tagaladi. Birog, fagat 20-asrga
gadar robotlar jiddiy ravishda ishlab chigila boshlandi, birinchi elektron robot 1954
yilda Jorj Devol va Jozef Engelberger tomonidan qurilgan. Bugungi kunda
robototexnika ishlab chigarish, sog'ligni saglash, transport va razvedka kabi keng
ko'lamli ilovalarda qo'llaniladi. Robotlar odamlar uchun juda xavfli, giyin yoki ko'p
vaqt talab giladigan vazifalarni, shuningdek, yugori aniglik yoki aniqglikni talab
giladigan vazifalarni bajarish uchun ishlatilishi mumkin. Robototexnika rivojlanishi
mashinasozlik, elektrotexnika, informatika va sun'iy intellekt kabi bir gator fanlarni 0'z
ichiga oladi. Robototexnika tadgigotchilari va ishlab chiquvchilari atrof-muhitni
sezish, garor gabul gilish va harakatlarni amalga oshirishga godir robotlarni loyihalash
va yaratish ustida ishlashadi. Robototexnika rivojlanishining asosiy muammolaridan
biri bu atrof-mubhit bilan samarali ta'sir o'tkaza oladigan robotlarni yaratishdir. Buning
uchun harorat, bosim, yorug'lik va tovushni o'z ichiga olgan keng ko'lamli kirishni
aniglay oladigan sensorlarni ishlab chigish kerak. Bundan tashqari, robotning tanasi va
oyog-go'llarini anig va muvofiglashtirilgan tarzda harakatga keltira oladigan
aktuatorlarni ishlab chigish kerak. Robototexnika rivojlanishidagi yana bir giyinchilik-
garor gabul gila oladigan va harakatlarni avtonom bajaradigan robotlarni yaratish.
Buning uchun sensor ma'lumotlarini tahlil gila oladigan va shu ma'lumotlar asosida
garor qabul gila oladigan algoritmlar va dasturiy ta'minotni ishlab chigish kerak.
Bundan tashqari, robotning harakatlari va harakatlarini boshgaradigan tizimlarni ishlab
chigish kerak. Qiyinchiliklarga garamay, robototexnika ko'plab sohalarda ingilob
gilish va hayotimizni son-sanogsiz yaxshilash imkoniyatiga ega. Masalan, robotlar
sog'ligni saglashda operatsiyalarni bajarish va bemorlarni parvarish gilishda yordam
berish, mahsulotlarni yig'ish va sifat nazoratini amalga oshirish uchun ishlab
chiqgarishda foydalanilmoqda.

Robot operatsion tizimi (ROS) .So'nggi yillarda robot tizimlari uzog yo'lni
bosib o'tdi va turli sohalarda robotlardan foydalanish sezilarli darajada oshdi. Biroq,
robotlar hagigatan ham samarali bo'lishi uchun ular tashqi qurilmalar va tizimlarga
ulanishi kerak. Bu erda Robot operatsion tizimi (ROS) kiradi. Robot operatsion tizimi
bu ochig manbali ishlab chigish uchun asos robotlashtirilgan dasturiy ta'minot. ROS
birinchi marta 2007 yilda Stenford sun'iy intellekt laboratoriyasi tomonidan tol garaji
bilan hamkorlikda taqdim etilgan. O'shandan beri u eng ko'p ishlatiladigan
robototexnika dasturiy platformalaridan biriga aylandi va turli sohalarda, shu jumladan
ishlab chigarish, sog'ligni saglash va gishlog xo'jaligida go'llaniladi. ROS ishlab
chiquvchilarga murakkab robot tizimlarini yaratishga imkon beradigan kutubxonalar
va vositalar to'plamini tagdim etadi. U ishlab chiquvchilarga kerak bo'lganda
komponentlarni go'shish yoki olib tashlash imkonini beruvchi modulli arxitekturani
taklif etadi, bu esa uni juda moslashuvchan platformaga aylantiradi. ROS shuningdek,
juda keng miqgyosli bo'lishi uchun yaratilgan, ya'ni u kichik va katta robot tizimlari
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uchun dasturiy ta'minotni ishlab chigish uchun ishlatilishi mumkin. ROSdan
foydalanishning asosiy afzalliklaridan biri shundaki, u robot tizimining turli
komponentlari o'rtasidagi aloga uchun standartlashtirilgan platformani tagdim etadi.
Bunga komponentlar bir-biriga xabar yuborish va gabul gilish imkonini beruvchi nashr
gilish/obuna bo'lish xabar almashish tizimidan foydalanish orgali erishiladi. Ushbu
xabar almashish tizimi ishlab chiquvchilarga osongina sozlanishi va kengaytirilishi
mumkin bo'lgan modulli tizimlarni yaratishga imkon beradi. ROS-dan foydalanishning
yana bir afzalligi shundaki, u platformani rivojlantirish va takomillashtirishga hissa
go'shadigan ishlab chiquvchilarning katta va faol jamoasini tagdim etadi. Ushbu
hamjamiyat ishlab chiquvchilarga ROS-dan foydalanishni va robot tizimlarini ishlab
chigishni osonlashtiradigan qo'llab-quvvatlash, hujjatlar va vositalarni tagdim etadi.
Hamjamiyat, shuningdek, ROS robototexnika sohasidagi so'nggi tendentsiyalar va
texnologiyalarga dolzarb va dolzarb bo'lib golishini ta'minlashga yordam beradi.
Qo‘llanilish sohalari. ROS keng ko'lamli apparat platformalari va sensorlariga
mos keladi, bu uni juda ko'p girrali platformaga aylantiradi. Shuningdek, u Python va
C++ kabi bir nechta dasturlash tillarini qo'llab-quvvatlaydi, bu esa uni turli xil kelib
chigishi va tajribasiga ega ishlab chiquvchilar uchun ochig qiladi. Asosiy
funktsiyalaridan tashgari, ROS ishlab chiquvchilarga robot tizimlarini yaratishni
osonlashtiradigan bir ' gator vositalar va kutubxonalarni tagdim etadi. Bularga
robotlarning xatti-harakatlarini vizualizatsiya qilish va disk raskadrovka qilish
vositalari, robotlarni boshgarish va navigatsiya uchun kutubxonalar va ishlab
chiquvchilarga robot tizimlarini virtual muhitda sinab ko'rish va takomillashtirishga
imkon beradigan simulyatsiya vositalari kiradi. ROS turli xil tadgiqot loyihalarida ham
go'llanilgan va zamonaviy robot texnologiyalarini rivojlantirishga hissa go'shgan.
Masalan, ros PR2 robotini ishlab chigishda ishlatilgan, bu dasturiy ta'minot
arxitekturasi uchun ROS-dan foydalangan birinchi robotlardan biri edi. ROS avtonom
transport vositalari, dronlar va boshga ilg'or robot tizimlarini ishlab chigishda ham
ishlatilgan. ROS-bu aloga, boshgarish va ma'lumotlarni gayta ishlash uchun
kutubxonalar va vositalar to'plamini taqdim etish orgali robot tizimlarini
rivojlantirishga imkon beradigan dasturiy ta'minot..Birog, robotlar hagigatan ham
samarali bo'lishi uchun ular tashqi qurilmalar va tizimlarga ulanishi kerak. Bu erda
Robot operatsion tizimi kiradi. ROS-bu aloga, boshgarish va ma'lumotlarni gayta
ishlash uchun kutubxonalar va vositalar to'plamini tagdim etish orgali robot tizimlarini
rivojlantirishga imkon beradigan dasturiy ta'minot. ROSning muhim tarkibiy
gismlaridan biri bu robotlarning tashgi qurilmalar bilan ulanishini ta'minlash
gobiliyatidir. Bu juda muhim, chunki u robotlarga atrof-muhit bilan o'zaro alogada
bo'lish va vazifalarni samarali bajarish imkonini beradi. Masalan, sanoat sharoitida
robotlar turli vazifalarni aniglash va bajarish uchun sensorlar, kameralar va boshga
uskunalarga ulanishi kerak bo'lishi mumkin. Tibbiyot sohasida robotlarni jarrohlik
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muolajalarida yordam berish uchun turli xil tibbiy asboblarga ulash kerak bo'lishi
mumkin. Robotlarni tashqi qurilmalar bilan ulashning an'anaviy yondashuvi har bir
gurilma uchun maxsus dasturiy ta'minot va protokollarni yozishni o'z ichiga oladi. Bu
katta migdordagi tajriba va resurslarni talab giladigan ko'p vaqt talab giladigan jarayon.
Birog, ROS tizimi bilan bu jarayon ancha sodda va samaraliroq. ROS robotlarning
tashqgi qurilmalar bilan tezda ulanishiga imkon beradigan standart interfeyslar va
protokollar to'plamini tagdim etadi. Bu yanada murakkab va murakkab robot
tizimlarini ishlab chigishga imkon beradi, chunki ishlab chiquvchilar asosiy aloga
protokollariga emas, balki robotlarning imkoniyatlarini yaratishga e'tibor garatishlari
mumkin. Bundan tashgari, ROS tashqi qurilmalar bilan ishlashni osonlashtiradigan
ko'plab vositalar va kutubxonalarni tagdim etadi. Masalan, ROS boshqaruv to'plami
robotlarning harakati va holatini boshgarish uchun vositalar to'plamini taqdim etadi.
ROS idrok to'plami sensorlar va kameralar bilan ishlash uchun vositalar to'plamini,
ROS navigatsiya to'plami esa robotlarni murakkab muhitda boshgarish uchun
vositalarni tagdim etadi. ROSning yana bir asosiy afzalligi uning modulli
arxitekturasidir. Bu shuni anglatadiki, tizimning turli komponentlari mustaqil ravishda
ishlab chiqilishi va kerak bo'lganda birlashtirilishi mumkin. Bu tizim rivojlanib borishi
bilan robotga yangi qurilmalar va imkoniyatlarni go‘shishni osonlashtiradi. Umuman
olganda, robot tizimlarida ROSdan foydalanish robotlarning tashqi qurilmalar bilan
alogasini sezilarli darajada yaxshiladi. Tizim yanada murakkab robot tizimlarini ishlab
chigishga imkon beradigan standartlashtirilgan interfeyslar va protokollar to'plamini
tagdim etadi. Bundan tashgari, ROS modulli arxitekturasi kerak bo'lganda yangi
gurilmalar va imkoniyatlarni go'shishni osonlashtiradi, bu esa uni turli sohalarda robot
tizimlarini rivojlantirish uchun muhim vositaga aylantiradi.

ROS robototexnika hamjamiyati tomonidan robot tizimlarini yaratish uchun
standart platforma sifatida keng gabul gilingan. U robotlarning tashqi qurilmalar va
tizimlar bilan bog'lanishini osonlashtiradigan standartlashtirilgan aloga protokollari
to'plamini tagdim etadi. ROS-dan foydalanish robotlarga sensorlar, aktuatorlar va
boshga qurilmalar bilan aloga o'rnatishga imkon beradi, ularning funksionalligi va
ishlashini yaxshilaydi. ROSdan foydalanish modulli tizimni yaratishga ham imkon
beradi. Bu shuni anglatadiki, robot tizimining turli komponentlari mustaqil ravishda
ishlab chigilishi va keyin ROS yordamida umumiy tizimga birlashtirilishi mumkin.
Ushbu modulli yondashuv tizimga yangi sensorlar yoki aktuatorlarni qo'shishni yoki
mavjudlarini yangilashni butun tizimga ta'sir gilmasdan osonlashtiradi. Natijada, tizim
yanada moslashuvchan bo'ladi va uni saglash osonroq bo'ladi. ROSning asosiy
afzalliklaridan biri bu katta hajmdagi ma'lumotlarni boshgarish gobiliyatidir. Robotlar
yanada murakkablashganda, ular juda ko'p ma'lumotlarni ishlab chigaradi, ularni real
vaqtda gayta ishlash va tahlil gilish kerak. ROS katta hajmdagi ma'lumotlar bilan
ishlash uchun vositalar to'plamini, shu jumladan tizimning turli gismlari o'rtasida
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samarali alogani ta'minlaydigan xabar almashish tizimini tagdim etadi. Ushbu xabar
almashish tizimi tizimning ishlashiga ta'sir gilmasdan katta hajmdagi ma'lumotlarni
ishlashga imkon beradigan darajada kengaytirilishi uchun yaratilgan. ROS
shuningdek, ishlab chiquvchilarga robot tizimining xatti-harakatlarini tasavvur gilish
imkonini beruvchi bir gator vizualizatsiya vositalarini tagdim etadi. Ushbu vositalar
tizimning ishlashini kuzatish, xatolar yoki anomaliyalarni aniglash va takomillashtirish
joylarini aniglash uchun ishlatilishi mumkin. Vizualizatsiya vositalaridan foydalanish
ishlab chiquvchilarga tizimning ishlashini optimallashtirish, ishonchliligini oshirish va
xatolarni kamaytirishga yordam beradi. Va nihoyat, ROSdan foydalanish atrof-muhit
bilan yanada aglli tarzda o'zaro ta'sir gila oladigan murakkab robot tizimlarini ishlab
chigishga imkon beradi. Sensorlar va boshga qurilmalarni tizimga birlashtirish orgali
robotlar atrof-muhit hagida ko'proq ma'lumotga ega bo'lishlari va o'zgaruvchan
sharoitlarga moslashishlari mumkin. Misol uchun, ROS-ga ulangan bir gator sensorlar
bilan jihozlangan robot o'z muhitidagi o'zgarishlarni aniglay oladi va o'z xatti-
harakatlarini mos ravishda sozlashi mumkin. Bu, aynigsa, robotlar bemorlar bilan
o'zaro alogada bo'lishi va ularning ehtiyojlariga real vagtda javob berishi mumkin
bo'lgan sog'ligni saqglash kabi dasturlarda foydali bo'lishi mumkin.Robotlarning tashqi
gurilmalar bilan alogasini yaxshilash uchun ROS tizimi maxsus xabarlar, xizmatlar va
harakatlar yaratish qobiliyati kabi bir nechta xususiyatlarni taqdim etadi. Ushbu
xususiyatlar ishlab chiquvchilarga robotlarning tashqgi qurilmalar bilan aloga qgilishlari
uchun maxsus interfeyslarni yaratishga imkon beradi. Masalan, ishlab chiquvchi
ma'lum bir sensor yoki kamera bilan bog'lanish uchun maxsus xabar yaratishi mumekin,
bu robotga ushbu sensor yoki kameradan ma'lumotlarni o'gishni osonlashtiradi.
Robotlarning tashqi qurilmalar bilan alogasini yaxshilaydigan ROS tizimining yana bir
xususiyati tugunlardan foydalanishdir. Tugunlar-bu sensorlardan ma'lumotlarni o'gish
yoki robot harakatlarini boshqarish kabi aniq vazifalarni bajarish uchun ishlatilishi
mumkin bo'lgan mustaqil jarayonlar: Tugunlar ros xabar almashish tizimi orgali bir-
biri bilan aloga o'rnatishi mumkin, bu robotlarga o'z harakatlarini muvofiglashtirish va
murakkab vazifalarni bajarish imkonini beradi. Bundan tashqari, ROS tizimi rviz deb
nomlangan grafik foydalanuvchi interfeysini (GUI) tagdim etadi, bu ishlab
chiquvchilarga robotning harakatlari va tashqi qurilmalar bilan o'zaro ta'sirini tasavvur
gilish imkonini beradi. Ushbu xususiyat, aynigsa, robotlarni disk raskadrovka gilish va
sinovdan o'tkazish uchun foydalidir, chunki u ishlab chiquvchilarga robotning turli xil
kirish va buyruglarga ganday javob berishini ko'rish imkoniyatini beradi. Ushbu
xususiyatlardan tashqari, ROS tizimi robotlarning tashqgi qurilmalar bilan alogasini
yaxshilash uchun ishlatilishi mumkin bo'lgan keng ko'lamli kutubxonalar va paketlarni
ham tagdim etadi. Ushbu paketlarga turli xil sensorlar va kameralar uchun drayverlar,
idrok va navigatsiya algoritmlari va robotlarni sinash va disk raskadrovka qilish uchun
simulyatsiya vositalari kiradi.
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Xulosa. ROS tizimi robotlarning tashqi qurilmalar bilan alogasini yaxshilash

uchun ishlatilishi mumkin bo'lgan kuchli platformadir. Uning nashr qilish-obuna
bo'lish xabar almashish tizimi, maxsus xabarlar, tugunlar va GUI ishlab chiquvchilarga
robotlarning tashqi qurilmalar bilan aloga gilishlari uchun maxsus interfeyslarni
yaratishni osonlashtiradi. ROS tizimi tomonidan tagdim etilgan kutubxonalar va
paketlarning keng doirasi bilan ishlab chiquvchilar murakkab vazifalarni samarali
bajarish uchun turli xil sensorlar, kameralar va boshga qurilmalarni robotlar bilan
osongina birlashtirishi mumkin. Robot operatsion tizimi (ROS) robot dasturlarini
ishlab chigish uchun kuchli va moslashuvchan asosdir. Uning modulli arxitekturasi,
standartlashtirilgan xabar almashish tizimi va ishlab chiquvchilarning Katta
hamjamiyati uni murakkab robot tizimlarini ishlab chigish uchun jozibali platformaga
aylantiradi. ROS zamonaviy robot texnologiyalarini rivojlantirishga hissa go'shdi va
kelgusi yillarda robototexnika sohasida hal giluvchi rol o'ynashda davom etadi.
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