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Annaotatsiya. C++ tilida mantiqiy ifodalarni robototexnika faniga moslab tushuntirish
uchun, dastlab robototexnikada mantigiy ifodalar qganday ishlatilishini ko ‘rib chigamiz.
Robototexnikada mantiqiy ifodalar va operatorlar robotlarning xatti-harakatlarini
boshgarishda, masalan, sensorlardan olingan ma'lumotlar asosida qaror qabul qilishda,
harakatlarni boshqgarishda va xatoliklarni aniglashda ishlatiladi. Robototexnikada, mantigiy
ifodalar va operatorlar robotning garorlar gabul gilish jarayonini avtomatlashtirishda muhim
rol o ‘ynaydi.
Tayanch so’zlar: Robototexnika, mexatronika, robot, sensor, aktuator, Arduino,
dasturlash, sun'iy intellekt.

C++ tilida mantiqgiy ifodalarni algoritmini tuzish uchun, dastlab mantigiy operatorlar va
ularning ishlash printsiplari hagida ma'lumot berib o‘tish zarur. C++ dasturlash tilida, mantiqiy
ifodalar uchun asosan quyidagi operatorlar ishlatiladi:

1. AND (va) — &&: Agar ikkala shartning ham giymati hagigat bo‘lsa, natija hagigat
bo‘ladi.

2. OR (yoki) — ||: Agar kamida bitta shart hagigat bo‘lsa, natija hagigat bo‘ladi.

3. NOT (emass) — !: Shartning teskari giymatini olish.

Mantiqiy operatorlar yordamida sensorlar tomonidan olingan ma'lumotlarga asoslanib
robotning xatti-harakatlari belgilanishi mumkin. Bu operatorlar robototexnikada ko‘plab muhim
vazifalarni bajarishda ishlatiladi, masalan, harakatni boshgarish, to‘gnashuvlarni oldini olish, va
mubhitdagi o‘zgarishlarga moslashish.

Mantiqiy Operatorlar (Logical Operators)

Mantiqiy operatorlar ikki yoki undan ortiq mantiqiy ifodalarni solishtirish va ulardan bitta
natija (true yoki false) olish uchun ishlatiladi. C++ tilida quyidagi asosiy mantiqiy operatorlar
mavjud:

1. AND (&&):

1.1 Har ikkala shart to‘g‘ri bo‘lsa, natija true bo‘ladi.

1.2 Robototexnikada qo‘llanilishi: Agar ikki sensor bir vagtning o‘zida faollashsa, robot
biror harakatni bajarishi mumkin. Masalan, agar harakat sensori va masofa sensori bir vagtning
o‘zida "true" bo‘lsa, robot to‘gnashuvdan gochish uchun to*xtaydi.

Misol:

@ shetch jan17a | Arduiro 1635

aitr Mpeena Ceetu Mncirvente Towous

1f (harakatSensori == true && masofaSensori < 10) {
robotToxtasin(); // To'gnashuvga yaginlashganida robot to'xtaydi
J
2. OR()):
2.1 Agar kamida bitta shart to“g‘ri bo‘lsa, natija true bo‘ladi.
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e 2.2 Robototexnikada go‘llanilishi: Agar robot bir nechta sensorlardan foydalansa va
ulardan biri faollashsa, robotning harakatini boshgarish mumkin. Masalan, agar nur sensori yoki
harakat sensori faollashsa, robotni yoqish yoki yo‘Ini aniglash.

MISO|
9 ey 2a | Ao LAY - 3
if (nurSenscri == true || harakatSensori == ftrue) |
robotYogilsin(); // Nur yocki harakat sensori faocllashganda robotni yecgish
3. NOT():

3.1 Shartning teskari giymatini qaytaradi: agar shart true bo‘lsa, false gaytaradi va aksincha.

3.2 Robototexnikada qo‘llanilishi: Agar biror sensor o‘chirilgan bo‘lsa, robot boshga

amallarni bajarishi mumkin. Masalan, agar harakat sensori "false” bo‘lsa, robot harakatni davom
ettirishi kerak.
Misol:

Q st rtla| Axtino 1415 - 0
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v
z
]

(! tharakat3ensori == ) |
robotHarakatiDavemEtsin{); // Agar harakat sensori faollashmagan bo'lsa, robot harakatnl davom ettiradi

Shart Operatorlari (Conditional Operators)
C++ tilida shart operatorlari yordamida mantigiy ifodalar bo‘yicha garorlar gabul
gilinadi. Asosiy shart operatorlari:

1. if operatori:

1.1 Agar shart true bo‘lsa, blokdagi kod bajariladi.

1.2 Robototexnikada qo‘llanilishi: Agar sensorda biror o‘zgarish bo‘lsa, masalan,
robotning oldida to‘siq mavjud bo‘lsa, shart operatori yordamida robotni to‘xtatish yoki boshqga
harakatni bajarish mumkin.

Misol:

© cors ! Ta | Wb 115

SoA) Mpana Catre ArTppwestn Novaes

|

if (to'siqSensor == true) ({
robotToxtasin(); // Agar oldida to'sig mavijud bo'lsa, robot to'xtaydi

2. else operatori:

2.1  Agar if sharti false bo‘lsa, else blokidagi kod bajariladi.

2.2  Robototexnikada qo‘llanilishi: Agar shart bajarilmasa, robotning boshga
harakatini bajarish mumkin. Masalan, agar to‘siq sensori faollashmasa, robot oldinga harakat
giladi.
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Misol:

© shesn jomt Uy | Acmms TATS

v

i Masea |

(to'sigSensor == true) |
robotToxtasin();
) else |
‘ lr\'wh:tharakatif."avr.-mF;tsin(); // To'aig yo'q bo'lsa, robot harakatni davom ettiradi
}
3. else if operatori:

3.1  Bir nechta shartlarni tekshirish uchun ishlatiladi.
3.2  Robototexnikada qe‘llanilishi: Agar robotning oldida to‘sig mavjud bo‘lsa,

to‘xtatish, agar nur sensori ishlayotgan bo‘lsa, harakatni davom ettirish.

MISO|
© ekt JaniTa | Ao 1215 i’
Seds Memmcs Cares ety Mo
f (to'sigSensor == true) |
robotToxtasin(); // To'siq bor, robot to':
) alae | (nurSensaor =)
robotHarakatiDavomEtsin(); // Nur mavijud ba'lsa, rot hara |
) else |
robotHarakatiTayyor(); // Hech ganday shart bajarilmasa, 1 /

4, Ternary operatori (?:):
4.1 Bu qisgargan shakldagi shart operatoridir. Agar biror shart bajarilsa, birinchi

giymatni gaytaradi, aks holda ikkinchi giymatni gaytaradi.
4.2  Robototexnikada go‘llanilishi: Agar robotning ma'lum bir shartga asoslangan
xatti-harakatini aniglash kerak bo‘lsa, ternary operatoridan foydalanish mumkin.

e s Naew AT - |
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Robototexnikada mantiqiy operatorlar va shart operatorlarining go‘llanilishi

Robototexnikada, mantiqgiy va shart operatorlari sensorlardan olingan ma'lumotlarga
asoslangan garorlar gabul gilishda, robotni boshgarish va muhitga moslashishda muhim o‘rin
tutadi. Ular robotning harakatini, javobini va tizimning xavfsizligini ta'minlashda yordam beradi.

Misollar:
1. To‘gnashuvni oldini olish: Agar robotning oldida to‘sig mavjud bo‘lsa, harakatni

to“xtatish uchun mantiqiy operatorlardan foydalaniladi.
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2. Harakatni boshqarlsh: Agar nur sensori nur darajasini o‘lchasa, robot harakatini
o‘zgartirishi mumkin. Masalan, nur darajasi yuqori bo‘lsa, robot yuqori tezlikda harakatlanishi
mumkin.

3. Xavfsizlik tizimi: Agar xavfli holat yuzaga kelsa, masalan, robot ortga ketayotganda
to‘signi sezsa, robotning xavfsizlik tizimi mantiqiy ifodalar yordamida tizimni to‘xtatadi.

C++ tilidagi mantigiy operatorlar va shart operatorlari robototexnikada sensorlardan
olingan ma'lumotlarga asoslanib garorlar gabul gilish va robotning harakatini boshgarishda
muhim ahamiyatga ega. Ular robotga real vaqt shartlariga moslashish imkonini beradi va
tizimning samaradorligini oshiradi.

Algoritm tuzish va amaliy misolini ishlab chiqish:

Algoritm tuzish — bu biror masalani yechish uchun ketma-ket bajariladigan amallarni
tartib bilan keltirish jarayonidir. Robototexnikada algoritmlar robotning ma'lum bir vazifani
bajarishini ta'minlash uchun ishlatiladi. Masalan, robotning harakati, sensorlardan olingan
ma'lumotlarga asoslanib, garorlar gabul qilish yoki muhitga moslashish uchun algoritmlar
tuziladi.

Algoritmni yaratishda quyidagi bosqgichlarni o‘z ichiga olishimiz mumkin:

1. Muammoni aniglash: Masalani yoki vazifani aniq belgilash.

2. Kirish ma'lumotlarini aniqglash: Robotga kirish (input) ma'lumotlari kerak bo‘ladi
(sensorlar, signal va hokazo).

3. Chigish ma'lumotlarini aniglash: Robotning chigish (output) ma'lumotlarini belgilash
(masalan, harakatlar).

4. Amallarni aniglash: Bajariladigan amallarni (mantiqgiy operatorlar, ifodalar, va
boshgalar) aniglash.

5. Algoritmni yozish: Amallarni ketma-Kket tartibda yozish.

6. Amaliyotga tatbiq etish: Algoritmni amaliy robototexnika tizimiga go‘llash.

Masala: Robot oldinga harakatlanib, to‘gnashuvlarni oldini olish kerak. Agar oldinda
to‘siq bo‘lsa, robot toxtashi yoki yo‘nalishini o‘zgartirishi kerak.

Algoritm:

1. Kirish ma'lumotlari:

-oldingaHarakat (true yoki false)

-to‘siqSensori (true yoki false)

2. Chigish ma'lumotlari:

-Robotning holati: "harakatlanish”, “to‘xtash", yoki "yo‘nalishni o‘zgartirish".

3. Amallar:

-Agar to‘sigSensori = true bo‘lsa: Robot to*xtasin.

-Agar to‘sigSensori = false bo‘lsa va oldingaHarakat = true bo‘lsa: Robot oldinga harakat
qilsin.

-Agar to‘sigSensori = true va robotning yo*‘nalishi to‘g‘ri bo‘lmasa: Robot yo‘nalishini
o‘zgartirsin.

Algoritmning C++ tilidagi kod shakli:
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bl lontream

245 F)

main() |

ddingalarakat A Robot Hinga harakat P bmogela
! 1 | 1 falne /7N 1iq 1
}
I (te'sigSenpor true) |
ot "Robot to'xta o' q boxr."™ andl ;
[ | IingalHarakat : [
aout Moot dinga harakat gilmogda.” ondl;
) {
ut ! 1 ) 1 r | | 1 1d 1kl
nalinh jartil I
L~k LgSer ri ue)
aout "Hobot o'n hir y'zgartirdi " oendl;

Algoritmning ish faoliyati:
1. Boshlanish: Dastlab robot oldinga harakat giladi va to‘siq sensori o‘chirilgan.
2. To‘sig borligini tekshirish: Agar to‘siq sensori faollashsa, robot to‘xtaydi.
3. Harakatni davom ettirish: Agar to‘siq mavjud bo‘lmasa, robot oldinga harakat giladi.
4. Yo‘nalish o‘zgartirish: Agar robot oldinga harakat gilayotgan bo‘lsa, lekin to‘siq
mavjud bo‘lsa, robot yo*nalishini o‘zgartiradi.

Algoritmni kengaytirish: Misolni kengaytirish uchun robotga yanada murakkab
harakatlar Kiritish mumkin, masalan, robotning aylanib harakat gilishini ta'minlash, yoki boshga
sensorlar bilan bog‘lash.

Kengaytirilgan algoritm:Agar robotning oldida to‘siq mavjud bo‘lsa, u o‘z yo‘nalishini
90 daraja burib, yana oldinga harakat giladi. Agar yana to‘siq paydo bo‘lsa, yana burilish amalga
oshiriladi.

Kengaytlrllgan C++ kodi:

legtream
std;
main() |
ldingaHarakat 1 // Pobot ldinga |
f lgdensor fa I iq yo'qg
vo'nalishOzgardi « false; // Yo'nalish o'zgarganinl tekahirish
lingaHarakat)
| lgsensaor: tri |
sout w4 bor;. robot to's P andl;
ot "Robot "nal z '2g 3. ondl;
Jo'nallshOzgardl truer /7 Yo'nallsh o'zgardd
to'asigsennorl falae; // To'slq senscrinl qaytadan tekshlirish uchun
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!
out "Robot 90 daraja o'girild i linga harakat gqilmogda." endl;
r

‘nalishCzgardi - false; // Yo'nalishni o'zgartirish tugaydi

Bu misolda robotning to‘gnashuvlarni oldini olish uchun algoritm tuzildi. Dastlabki oddiy
algoritm robotning oldida to‘siq bo‘lsa, to‘xtash va harakatni davom ettirishni
ko‘rsatadi.Keyinchalik, bu algoritmni yanada murakkablashtirish orgali robotning harakatini
dinamik boshqarish imkonini beradigan kengaytirilgan tizim yaratildi.

C++ tilida mantiqiy ifodalarni ishlatib kod yozish

C++ tilida mantigiy ifodalar (logical expressions) yordamida dasturlarni yaratish
robototexnikada juda muhim, chunki ular robotning turli holatlariga garab qarorlar gabul
qgilishini ta'minlaydi. Mantigiy ifodalar odatda AND, OR, va NOT operatorlari yordamida
ishlaydi.

1. AND (&&): Agar ikkala shart ham to‘g‘ri bo‘lsa, natija true bo‘ladi.
2. OR (||): Agar kamida bitta shart to‘g‘ri bo‘lsa, natija true bo‘ladi.
3. NOT (!): Agar shart false bo‘lsa, natija true bo‘ladi.
Misol: Robot xavfsizligini ta'minlash uchun, quyidagi shartlarni bajarish kerak:
-Agar robotning batareyasi to‘liq zaryadlangan bo‘lsa (true), va sensorlar tizimi to‘g‘ri
ishlayotgan bo‘lsa (true), robot harakatlanishi mumkin.
-Agar batareya zaryadlanmagan bo‘lsa yoki sensorlar tizimi ishlamasa (false), robot
harakatlanmaydi.
Bu masalani C++ tilida mantigiy ifodalar yordamida yechamiz.
Algoritm:
1. Batareyani va sensorlarni tekshirish.
2. Agar ikkala shart ham to‘g‘ri bo‘lsa, robot harakatlanadi.
3. Aks holda, robot to“xtaydi.

C++ kodi:
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Izohlar: batareya to‘lig zaryadlangan && sensorlarTizimiTo‘g‘ri: Bu yerda AND
operatori (&&) ishlatilgan. Bu ifoda fagatgina ikkala shart ham true bo‘lsa, true giymatini
gaytaradi. Agar batareya To‘liq Zaryadlangan va sensorlar Tizimi To‘g‘ri ikkalasi ham true
bo‘lsa, robot harakatlanadi. Agar biri yoki ikkalasi ham false bo‘lsa, robot harakatlanmaydi.
Agar batareya To‘liq Zaryadlangan = true va sensorlarTizimiTo‘g‘ri = true bo‘lsa, ekranda
quyidagi natija ko‘rsatiladi: Robot harakatlanmoqda.

Agar sensorlar Tizimi To‘g‘ri = false bo‘lsa, ekranda quyidagi natija ko‘rsatiladi:
Robot harakatlanmayapti: Batareya yoki sensorlar tizimida muammo mavjud.

Kengaytirilgan misol: Robot harakati to‘liq xavfsiz bo‘lishi uchun, quyidagi holatlar
yuzaga kelganda ogohlantirish tizimi ishga tushishi kerak: Agar batareya darajasi juda past
bo‘lsa (batareya <= 20%), robot ogohlantirish yuboradi. Agar sensorlar tizimida nosozlik bo‘lsa
(sensorlarTizimiTo‘g‘ri = false), robot ham ogohlantirish yuboradi. Agar ikkala holat ham
mavjud bo‘lsa, robot ham batareya pastligi, ham sensor tizimi muammosi hagida ogohlantiradi.

C++ kodi:

| Lostroan

] ) | ta;

main() |

I {batareya 200

onporlarTizimiTe'g'cl) |

Natija: Agar batareya = 15 va sensorlar Tizimi To‘g‘ri = false bo‘lsa, ekranda quyidagi
natija ko‘rsatiladi:

Ogohlantirish! Batareya past va sensorlar tizimi ishlamayapti!

Agar batareya = 15 va sensorlar Tizimi To‘g‘ri = true bo‘lsa, quyidagi natija ko‘rsatiladi:

Ogonhlantirish! Batareya past!

Agar batareya = 50 va sensorlar Tizimi To‘g‘ri = false bo‘lsa, quyidagi natija ko‘rsatiladi:

Ogohlantirish! Sensorlar tizimi ishlamayapti!

Agar batareya = 50 va sensorlar Tizimi To‘g‘ri = true bo‘lsa, quyidagi natija ko‘rsatiladi:

Robot xavfsiz ishlamoqda.

Mantiqiy ifodalar robototexnika tizimlarida robotning turli holatlariga garab qarorlar
gabul gilishda juda muhim vositadir. Bu misollarda batareya holati va sensor tizimi holati kabi
shartlarga asoslanib robotning harakatini yoki xavfsizlik ogohlantirishlarini boshgarish
ko‘rsatilgan. C++ dasturlash tilida mantiqgiy operatorlar yordamida bunday tizimlarni yaratish
osonlashadi va robotning muhitga moslashishini ta'minlaydi.

Xulosa:

"C++ tilida mantigiy ifodalarni algoritmini tuzish™ mavzusi dasturlashda mantiqiy
fikrlashni rivojlantirishga garatilgan asosiy tushunchalarni o‘z ichiga oladi.
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C++ dasturlash tlllda mantiqiy ifodalar yordamida murakkab shartli va takrorlanuvchi
amallarni bajarish, hamda turli xatti-harakatlarni boshgarish mumkin.

Mantiqiy ifodalar - dasturda shartli garorlar chigarish va harakatlarni boshqgarish uchun
ishlatiladi. C++ da mantiqiy ifodalar if, else if, else, switch-case, va ternary operatori kabi turli
shakllarda mavjud. Bu ifodalar yordamida dasturga kiritilgan shartlar asosida turli holatlar uchun
mos javoblar chigarish mumkin. Shart operatorlari (if, else, switch) yordamida kodda turli
shartlarni tekshirib, ular bo‘yicha tegishli amallar bajariladi.

Masalan, son musbat yoki manfiyligini tekshirishda yoki foydalanuvchidan olingan
ma'lumotlar asosida garor gabul gilishda ishlatiladi. Mantigiy operatorlar (masalan, && (va), ||
(yoki), ! (inkor)) yordamida murakkab shartlarni yaratish mumkin. Bu operatorlar bir nechta
shartni birlashtirib, dasturga yanada anigroq va kengroq shartlar go‘shish imkonini beradi.

Dastur algoritmlarini yaratishda mantigiy ifodalar va shart operatorlari yordamida
masalani tahlil gilish va yechimlarni amalga oshirish samarali bo‘ladi. Har bir holat uchun
tegishli garorlarni ko‘rsatadigan algoritmni yaratishda bu operatorlar keng go‘llaniladi.

Robototexnika va Arduino platformasida mantiqiy ifodalar va shart operatorlari juda
muhim ahamiyatga ega. Masalan, sensorlardan olingan ma'lumotlarni gayta ishlash, turli shartlar
asosida robotning harakatlarini boshgarish, yoki Arduino tizimida sensorlar orgali xatti-
harakatlarni sozlashda mantigiy ifodalar ishlatiladi. Algoritm tuzishda mantigiy ifodalar
dasturchilarga gadam-bagadam yechimlarni yaratish imkonini beradi. Bu esa kodni o‘gish va
tushunishni osonlashtiradi va xatoliklarni tez aniglashga yordam beradi.
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