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Annotatsiya: Ushbu magolada dasturlash tilida geometrik algoritmlar mavzusi
hagida ma’lumot, mavzu yuzasidan robotexnika sohasida geometrik algoritmlarning
o’'rni keltirilgan. Bugungi kunda dolzarb mavzulardan biri hisoblanadi.
Robototexnika sohasida geometric algoritmlar robotlarning muhitni anglashini,
harakat qilishini va anignvazifalarni bajarishini ta’minlaydi.

Kalit so’zlar: geometric algoritmlar, robototexnika, ob’ekt, soha,
modellashtirish, grafika, matematika, xarita, aloqa, animatsiya, sun’iy
intellect,axborot tizimlari, harakatni rejalashtirish, kinematika, sensor.

Annotation: This article provides information on the topic geometric
algorithms in a programming language, on the role of geometric algorithms in
robotics. This is one of the most relevant topics today. In robotics, geometric
algorithms allow robots to perceive the environment, move around, and perform
certain tasks.

Keywords: geometric algorithms, robotics, object, domain, modeling,
graphics, mathematics, map, communication, animation, artificial intelligence,
information systems, motion planning, kinematics, sensor.

AHHOTauMs: B maHHOW cTaThe TIpencTaBiicHa WHGOPMANHS 10 TEMe
ICOMCTPHUYCCKHUC aJITOPUTMBI HaA A3BIKC IIPpOrpaMMHPOBAHUA, II0 TCMC Ponb
IrCOMCTPHYCCKUX aJITOPUTMOB B pO6OTOTeXHI/IKe. CeI‘OJIHSI 9TO OAHA U3 aKTYyaJIbHBIX
TeM. B poOOTOTEXHHUKE T'€OMETPUYECKHE aITOPUTMBI IO3BOJSIOT PoOOTaM
BOCIIPHMHUMATBL OKPYIKAIOIIYIO CPpEaAY, IICPEMCITATHCA U BBIIIOJIHATL OIIPEACICHHBIC
3aaa4dn.

KiarueBbie cjioBa: ICOMCTPHUYICCKHC AJITOPHUTMEI, pO6OTOTeXHI/IKa, O6T>€KT,
chepa, MmogenupoBaHue, rpaduka, MmaTemMaTrKa, KapTa, KOMMYHHUKAIIMSI, aHUMAIHS,
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Geometrik algoritmlar — bu geometrik shakllar, obyektlar va ularning o’zaro
alogalarini hisoblash, tahlil gilish uchun ishlatiladigan algoritmlar to’plamidir. Bu
algoritmlar asosan kompyuter grafikasi, robototexnika, xarita tuzish, kompyuter
geometriyasi, vizualizatsiya va boshga sohalarda go’llaniladi. Geometrik algoritmlar
ko’plab amaliy masalalarni hal qilishda, masalan kompyuter grafikalarida
3Dmodellarni yaratish, robotlarning harakat yo’llarini rejalashtirish yoki xaritalarda
marshrutlarni toppish uchun ishlatiladi.

Geometrik algoritmlar turli sohalarda keng qo’llaniladi.:

Kompyuter grafikasida:

1. 3D modellashtirish: ob’ektlarni yaratish, kesish, birlashtirish va
renderlashda geometrik algoritmlar ishlatiladi.

2. Animatsiya: ob’ektlarning harakatini va ularning o’zaro ta’sirini
hisoblashda.

3. Ko’pburchaklarni kesish: shakllarning bir-biri bilan kesishishni
aniglash, masalan, renderlash uchun kerakli yoritish texnikalarini ishlab chigishda.
Robototexnika:

1. Harakatni rejalashtirish: robotlarning o’zaro to’qnashuvlaridan
saglanish va eng foydali harakat yo’llarini toppish.
2. Ob’ektni aniqlash va manipulyatsiya qilish: geometrik shakllarni

idenfikatsiya gilish va ular bilan bog’liq manipulyatsiyalarni bajarish.
Geografik axborot tizimlari (GIS)

1. Xaritalarni tahlil qilish: Geometrik algoritmlar GIS tizimlarida
topografik xaritalarni tahlil gilish, hududlarni bo'limlarga ajratish va masofalarni
hisoblashda qo'llaniladi.

2.Yo'nalishlar va masofalar: Yo'l tarmog'ini optimallashtirish, hududlar
orasidagi masofalarni hisoblash va geografik nuqtalar orasidagi eng gisga yo'lni
topish kabi vazifalar uchun geometrik algoritmlar ishlatiladi. Kibernetika va
sanoat avtomatizatsiyasi

1.Yo'nalishlarni optimallashtirish: Avtomatizatsiya tizimlarida komponentlar
o'rtasidagi eng qisga va samarali yo'nalishlarni topishda geometrik algoritmlar
ishlatiladi.

2.Kordination tizimlari: Kiberfizik tizimlar va asboblar ishini moslashtirish
uchun koordinata va transformatsiyalarni hisoblashda geometrik usullar go'llanadi.
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Matematika va optimallashtirish

1.Hujayra tahlili: Geometrik algoritmlar, masalan, VVoronoi diagrammasi yoki
Delaunay tarmog'ini tuzishda, maxsus geometrik strukturalarni tahlil gilishda
ishlatiladi.

2.Qayta ishlash va optimallashtirish: Geometrik algoritmlar optimal
nugtalarni topishda, ya'ni eng gisqga masofa yoki minimal yuzani hisoblashda
go'llanadi.

Robototexnika sohasida geometrik algoritmlar juda muhim o‘rin tutadi, chunki
ular robotlarning harakatini rejalashtirish, muhit bilan o‘zaro ta’sirini boshqarish va
muammolarni hal gilishda asosiy vositalardan biridir.

1. Harakatni rejalashtirish (Path Planning):

To‘qnashuvlarni oldini olish: Robotning harakatini rejalashtirishda geometrik
algoritmlar robotning o‘zaro to‘gnashuvlaridan saqlanishi uchun ishlatiladi.
Masalan, robotning joylashuvi va harakat yo‘li bo‘yicha ma'lumotlar (nugqtalar,
to‘siglar va boshqga obyektlar) tahlil gilinadi.

Eng qisqa yo‘Ini topish: Robotni ma'lum bir nugtaga yoki manzilga yetkazish
uchun eng qisqa yo‘lni hisoblashda geometrik algoritmlar yordamida yo‘lni
optimallashtirish va murakkab joylarda harakatni rejalashtirish amalga oshiriladi.

Dastlabki shartlar va manzillarni hisoblash: Delaunay triangulyatsiyasi,
Voronoi diagrammasi va boshqa geometrik metodlar yordamida robotning yo‘llari
va rejalashtirilgan manzillari hagida anig va samarali xaritalar yaratish mumkin.

2. Obyektlarni manipulyatsiya qilish:

Obyektni tanib olish va manipulyatsiya qilish: Robotlar real dunyo
obyektlari bilan ishlaganda, geometrik algoritmlar obyektlarning shakllarini va
ularning o‘zaro joylashuvini aniglashga yordam beradi. Bu yordamida robotlar o‘zi
uchun optimal manipulyatsiya usullarini tanlashlari mumkin.

Kinetik va statik manipulyatsiya: Robotning ishlash jarayonida geometrik
algoritmlar robotning qgaysi gismlarini ganday harakatlantirish kerakligini, aynigsa
manipulyator qurollari va qo‘llari yordamida, aniqlaydi.

3.Sensorlardan olingan ma'lumotlarni tahlil gilish:

Xarita yaratish va muhitni tushunish (SLAM): Geometrik algoritmlar
robotlarning atrof-muhitni aniglash va harakat gilish imkonini beradigan sensorli
tizimlar yordamida ma'lumotlarni tahlil giladi. Simultaneous Localization and
Mapping (SLAM) texnologiyasida robot atrof-muhitning xaritasini yaratish va
o‘zining joylashuvini aniqlash uchun geometrik algoritmlardan foydalanadi.
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Obyektlarni aniglash: LIDAR, kameralar va boshga sensorlar yordamida
atrof-muhitdagi obyektlar va to‘siglarni aniglashda geometrik metodlar muhim rol
o‘ynaydi.

4.Robotlarning kinematikasi va dinamikasi:

Kinematik modellar: Robotlarning harakatini hisoblashda geometrik
algoritmlar robotning harakatlanish xususiyatlari (masalan, har bir bo‘g‘inning
burchagi yoki qo‘lning pozitsiyasi)ni model gilishda ishlatiladi.

Dinamik rejalashtirish: Robotlar tezligi, kuch va moment kabi dinamik
parametrlarni hisoblashda geometrik modellardan foydalanish, robotni ma'lum bir
harakatni bajarishga optimallashtirishda yordam beradi.

5. Ko‘p robotlar tizimi (Multi-Robot Systems):

Hamkorlik va koordinatsiya: Ko‘p robotlar birgalikda ishlaganda, geometrik
algoritmlar ular orasida optimal va xavfsiz koordinatsiyani ta'minlash uchun
ishlatiladi. Har bir robot o‘zining joylashuvi va vazifalariga asoslangan holda o‘zaro
to‘gqnashuvdan saqlanishi kerak, va geometrik algoritmlar buni amalga oshirishda
yordam beradi.

6.Reagirovka va avtomatik qaror gabul qgilish:

Kengaytirilgan  geometrik  algoritmlar:  Robotlar  atrof-muhitdagi
o‘zgarishlarga tezkor ravishda javob berishi kerak. Geometrik algoritmlar robotga
o‘zining harakatini va atrof-muhitni gayta tahlil qilib, to‘g‘ri qarorlar gabul qilish
imkonini beradi.

7. Real vaqgtda hisoblash:

Tezkor harakatlarni boshqgarish: Geometrik algoritmlar robotning tezkor
harakatini aniqlashda, ularni real vaqt rejimida boshgarishda ham muhim rol
o‘ynaydi. Shuningdek, robotga har ganday ob'ekt yoki to‘sigqa duch kelganda tezda
javob berish imkonini beradi.

Geometrik algoritm mavzusiga oid masala yechamiz:

Masala:

Doira ichiga chizilgan to‘rtburchakning diagonal wuzunligi berilgan.
To‘rtburchakning yuzi hisoblasin.

an2 + b2 = dn2

Masalaning C # dagi kodi quyidagicha:

using System;

class Program

{

static void Main(string[] args)
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{

Console.Write("Doira ichiga chizilgan to'rtburchakning diagonalini
Kiriting: ");
double d = Convert.ToDouble(Console.ReadLine());

Il Tasdiqglash

if (d<=0)

{
Console.WriteLine(*'Diagonal musbat son bo'lishi kerak.");
return;

¥

I/ 'Yuza hisoblash

double maxSide = d / Math.Sqrt(2); // Tomonlarning maksimal uzunligi

Console.Write("To'rtburchakning bir tomonini Kkiriting (0 < a <= {0:F2}):
", maxSide);

double a = Convert. ToDouble(Console.ReadLine());

if (a <=0 a> maxSide)
{
Console.WriteLine($"Tomon uzunligi 0 va {maxSide:F2} orasida
bo'lishi kerak.");
return;

¥

/I Ikkinchi tomon uzunligini hisoblash
double b = Math.Sgrt(d *d - a * a);

/1 'Yuza hisoblash

double S =a * b;

// Natijani chiqgarish

Console.WriteLine($"To'rtburchakning yuzi: {S:F2}");
Console.WriteLine($"Ikkinchi tomonning uzunligi: {b:F2}");
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Ushbu masalani ishlash tartibi:

1. To‘rtburchakning diagonal uzunligini (doiraning diametri) kiritadi.

2. To‘rtburchakning bir tomonini kiritadi (0 dan katta va diagonalning
maksimal chegarasi ostida).

3. Ikkinchi tomon uzunligi Pifagor teoremasi bo‘yicha hisoblanadi.

4. To‘rtburchakning yuzi hisoblanadi va natijalar ekranga chiqariladi.

Namuna :

Diagonal: 10

Birinchi tomon: 6

Natija:

Ikkinchi tomon: 8

To‘rtburchakning yuzi: 48

Robototexnika sohasida geometrik algoritmlar muhim ahamiyatga ega, chunki
ular robotlarning mubhitni tushunishi, harakatlanishi va murakkab vazifalarni
bajarishi uchun asos yaratadi. Ushbu algoritmlar robotlarning fazoviy ko‘rinishlarini
model gilish, kinematik tahlil va harakatni rejalashtirish kabi masalalarni foydali hal
qilish imkonini beradi. Geometrik algoritmlar xaritalash, to‘siqlardan qochish va
ob’ektlarni manipulyatsiya qilish jarayonlarida ham asosiy ro’l o‘ynaydi. Ular sensor
ma’lumotlarini qayta ishlash, robotlarning real vaqt rejimida garor gabul gilishi va
sun’1y intellekt tizimlari bilan integratsiyalashuvini ta'minlashda muhim ahamiyatga
ega.
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