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I. Fanning mazmuni

ro

Fanni o‘gitishdan maqsad — mexatron modullarning va robotlarning
yuritmalariga oid dolzarb muammolar, ularning mohiyati va asosiy vazifalari,
mexatron modular va robotlarning yuritmalari xarakteristikalari, ulash
sxemalari; yuritmalarning asosiy turlari, ichki strukturasi, tarkibiy
qismlarining vazifasi va ishlash prinsipi, ularning afzallik va kamchiliklari,
mexatron modullarning va robotlarning yuritmalarini loyihalashda yuritma
turlarini tanlashni o’rgatishdan iborat.

Fanning vazifasi — o’rganuvchilarga mexatron modullarning va
robotlarning yuritmalari haqida nazariy bilimlar va amaliy ko’nikmalami
shakllantirish, turli xil texnologik jarayonlar uchun mexatron modullarning va
robotlarning  yuritmalarini tanlash va ularni tadbiq qilish usullarini
o’rganishdan iborat.

1. Asosiy nazariy qism (ma’ruza mashg‘ulotlari)
ILL Fan tarkibiga quyidagi mavzular kiradi:

1 Kll“l‘sll. Mexatron modullar va robotlarning yuritmalarining
vazifasi, funksiyasi, rivojlanish bosqichlari va tarixi.
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. f\.’1'L‘x;:lll‘0n|k2\ va robototexnikada ishlnlil:ulignn turli yurilnmluf K
to’g risida umumiy ma’lumotlar, asosiy tushunchalar va ta'riflar,
2. I\-‘lcxn.lrnn modular va robotlarda yuritmalarning qo’lanilish
xususiyatlari va ularning tahliliy solishtirish hamda baholash,
Ishlab chiqarishda robototexnika sohasida Respublikadagi ijtimoiy-
iqtisodiy islohatlar natijalari, hududiy muammolar va fan, tcxnikn-luxr'n»Iugiyn
yutuqlari.
3. Mexatron modular va robotlarning pnevmatik yuritmalari,
ularning sxemalari va elementlari.
Energiyani elektromexanik o’zgartirish. Elcktromagnit mexanizmlar,
Sinflanishi. Ishlash prinsipi.
4. Pnevmoyuritmalarning konstruksiyalash xususiyatlari
Pnevmoyuritmalarning asosiy xususiyatlari bo’yicha sinflanishi.
Statik va dinamik xarakteristikalari.
5. Pnevmoyuritmalarda ishlatiladigan kontrollerlar turlari.
Harorat kontrollerlari, bosim kontrollerlari,suyuqlikni nazorat gilish
kontrollerlari.
6. Pnevmoyuritmalarda tormozlash usullari.
Pnevmoyuritmalarda pozitsiyalarni olish qurilmalari. Konstruksiyasi
va ishlash prinsipi. Afzallik va kamchiliklari.
7. Ko’p pozitsiyali pnevmoyuritmalar. |
Ko’p pozitsiyali pnevmoyuritmalar. Ularning sxemalari, ishlash
prinsiplari, afzallik va kamchiliklari.
8. Mexatron modullar va robotlarda ko’p  koordinatali
pnevmoyuritmalarning qo’llanilishi.
Ularning sxemalari, asosiy qismlari, ishlash prinsiplari, afzallik va
kamchiliklari.
9. Pnevmoyuritmalarni strukturaviy sintez qilish.
Sintez qilish  asoslarini  misollar ~yordamida ko’rib  chiqish.
Pnevmoyuritmaviy mexatron modullar va robotlarga misollar.
10.Pnevmoyuritmalarning statik va dinamik xarakteristikalari.
Pnevmotaglidli yuritma konstruksiyasi, sxemalari, ishlash prinsiplari.
11. Pnevmoyuritmalarni hisoblash prinsiplari.
Pnevmoyuritmaviy mexatron modullar va robotlarga misollar.
12.Pnevmoyuritmalarning ijro mexanizmlari.
Pnevmoyuritmalarda ijro mexanizmlarining ishlash prinsiplari.
13.Gidroyuritmalarning prujinali, porshenli va avlanuvchi ganotli
ijro mexanizmlari.
Ularning strukturalari, ishlash prinsipi va sxemalari.
14. Mexatron modul va robotlarining giravlik yuritmalari.
Sinflanishi. Konstruksiyasi va ishlash prinsiplari. Avtomatik tizimlarda
go’llanilishi.
15. Drosseli boshqariladigan gidroyuritma. ‘ . _
Drosseli boshqariladigan gidroyuritmalar. Ularning funksmnal;sxcmularl.

Asosiy gismlarining ishlash prinsiplari. “If"
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ring energetik va statik xarakteristjy
o sfatik xarakteristikalari.
l".(ii(ll‘m'urilnmlx;nln islllfllih"“ﬂ“"' i,i."" "!(‘\tlninnlzlri
liro mexanizmlari furlari va ishlash |\I'IIIRI|)|;N|,

18, Gidroyuritma chizigli va m'whim!li' (li'mmlik modellari
Dinamik model ta'rifi, nochizigqli va .chmqh m.o(lcllu'r.

19. Hajmli boshqariladigan I:|(|!|(II| clokll" ;:I(Il‘zl’vllk‘ yuritmg,
Funksional sxemalari va ularning hususiyatlari. Energetik v,

|6 Gidroyuritmat alayi,

Griidrovut itmalarmm

. Statik
varakteristikalari. .
30.Gidrovuritmaning elementlari. ' .
Gidronasﬁslnr.. ularning texnik ko’rsatkichlari va harnktcristikalari
21. Gidrodvigatellar, gid rosilindrlar va gidromotorlar,
Gidro  dvigatellar. Gidrosilindrlar — va  gidro-motor|ar.
konstruksiyalari va ishlash prinsiplari.
22.Gidrokuchaytirgichlar. :
Ularning sxemalari va ishlash prinsiplari. Gldroyuritmaning hisoblash
prinsiplari. Gidroyuritmali robotlarga miso.llar.
23. Mexatron modullar va robotlarning elektr yuritmalari.
Elektr yuritmaning funksional sxemasi. Ularning afzallik va kamchilikari.
24. Robotlarning elektr yuritmalari elementlari.
Elektrodvigatellar, ularning turlari, asosiy xususiyatlari, xarakteristikalari,
25.0’zgarmas tok elektrodvigatellari.
Konstruksiyasi, ishlash prinsipi, Uzatish funksiyasi va harakteriskalar;.
Elektr yurutmalarning rversiv sxemalari.
26.Elektr yuritmalarning sinxron dvigatellari
Konstruksiyasi ishlash prinsipi, uzarish funksiyasi va xaraktesitikasi.
Elektr yururtmaning rversiv sxemalari.
27. Elektr yuritmalarning asinxron dvigatellari
Konstruksiyasi ishlash prinsipi, uzarish funksiyasi va xaraktesitikasi.
Elektr yururtmaning rversiv sxemalari.
28.Elektr yuritmalarning qadamli dvigatellari
Konstruksiyasi ishlash prinsipi, uzarish funksiyasi va xaraktesitikasi. |
Elektr yururtmaning rversiv sxemalari. ;
29. Elektr yuritmalarda qo’llaniladigan datchiklar.
Taxogeneratorlar, aylanma transformatorlar, kodli datchiklar.
30.Elektr yuritma boshqarish tizimining dinamikasini tadqiq gilish.
Servoyuritmaning tok va tezligini rostlash tizimi. Chiziqli harakat elektr
yuritmalari, ularning turlari, konstruksiyalari, ishlash prinsiplari.
31.Ko’p koordinatalri elektr yuritma.
Konstruktiv sxemalari,ishlash prinsiplari hamda mexatron modullar va
robotlarda qo’llanilishi.
.32.l’yczo elektrik elementlar
:]J]"””ﬁ struktura va ekvivalent sxemasi. Elektr yuritmali modullar va robotlarga
isollar,

Ularning

3 : 2.8 i . . . ‘. .
- 33.Mexatronik modullar va robotlarda ishlatiladigan datchiklar.
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Datchiklarning turlar;
34. Mexatronik modul

, ishlash prinsiplari.

va robotlarnin
Servomatorlar, ularning ich

ki tuzilishi va ishlash prinsinlari
35.Mexatronik mod \lash prinsiplari.
ishlatilishi. wisE robotlarning  avtomatlashtirishda

Mexatronik modullarnin iri
€ avtomatlashtirish sohasi yan 0’rni
36. Mexatronik modulla e e ST

axsturiar, F va robotlarni loyihalashda ishlatiladigan
MATLAB/Simulink dasturi bilan tanishish,

37. Zamonaviy mexatronik modullar v
Manipulyatorlar va mobil robotlar.

L Amaliy mashgulotlari buyicha kursatma va tavsiyalar

]

a robotlarning turlari.

Amaliy mashgulotlar uchun quyidagi mavzular tavsiya etiladi:

1. Mexatron modul va robotlarnin

. g yurutmalariga qo’yiladigan talablami
aniqlash.

Mexatron modul va robotlarning pnevmoyuritmasini hisoblash.
Pnevmoyuritmali robotlarning ijro mexanizmlarini tadqiq qilish.
Mexatron modul va robotlarning gidravlik yuritmalarini hisoblash.
Gidravlik yuritmali robotlarning ijro mexanizmlarini tadqiq qilish.
Mexatron modul va robotlarning elektr yuritmalarini hisoblash.
Elektr yuritmalarning energetik hisobi.
Robot elektr yuritmasining yuklama momenti va kuchini hisoblash.
Elektr yuritmalarning yuklama quvvatini hisoblash.

. Robot ijro mexanizmining yuklama diagrammasini qurish.

. Mexatron modul va robot dvigatelini tanlash. Tanlangan dvigatelni
tekshirish. |

. Robot yuritmalarining informatsion elektromexanik elementlari.

. Robot elektr yuritmasining holatini rostlash tizimining parametrlarini
hisoblash.

. Elektr yuritmali robotlarning sinxron va asinxron dvigatellarining
parametrlarini hisoblash.

15. Elektr yuritmali robotlarning qadamli motorlarining parametrlarini

hisoblash.
16. Elektr yuritmali robotlaming servo motorlarining parametrlarini
hisoblash. '

17.0’zgarmas tok dvigateli struktura sxemasining parametrlarini aniqlash.

18.Tokni rostlash konturi parametrlarini hisoblash.

19.Tezlikni rostlash parametrlarini hisoblash.

20.Tezlikni rostlash konturida ketma-ket va parallel korreksiya.

21.Holatni rostlash konturi parametrlarini aniqlash.

22.Manipulyatorlarning kinematik parametrlarfni hisoblash.

23.Manipulyatorlarning statik parametrlarini hisoblash.
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e orimali robotlarmning ijro mcx:mizm.lurini l;.|<lf|i<| (ilish,
7. Gidroyun ‘,dul\’ﬂ robotlarning elektr yuritmalarini tadqiq ifis),
8. (hffx,a::'?:,‘,:l::»k C|C|\-|r)'""i“""‘“i"i dvigatel xumklcrisl((iknl;lrini tadiq i,
9. UIgmim 1ok eleketr yuritmasining xarakterietikalarip; '
10, Taglidli o’zgarma tok ele g
| I.g'(lxll::( qadamli yuritmasifling'xumklc’ris:t’iknlllur.in'i tl,m’kl-iq (I'il'is'h,
12.Gidroyuritmali robotlarning o mcxam'/,m .[nrn:! a (|'l(| (!lllﬂl'l,.
I: Elektr yuritmali mexatronik modullar va robotlarni tadqiq qilish,

. . Lead ’ v P
11.AC. DC motorlarning xarakteristikalarini 0 rganish,
15 Servo motorli yuritmaga ¢ga mexatronik modullar va robotlarn tadqiq

qilish . . o
Fan bo’yicha Kurs loyihasi uchun ko’rsatma va tavsiyalar
Kurs loyihasi fan mavzulariga taallugli masglalz}r yuzasidan tz'llab(?lzfrga yakkka
tartibda tegishli topshiriq shaklda bcrl.la'dl. l‘(urs loyihasining  hajmi,
| rasmiylashtirish shakli, baholash mezonlari lS.hCh.l fan dasturida va tegjsh|;
f kafedra tomonidan belgilanadi. Kurs loyihasini bajarish ta’lablarida fanga oid
| bilim ko:nikma va malakalarini shakllantishga xizmat qilish kerak
|
|
|

Kurs loyihasining taxminiy mavzulari:

" Mextron modul va robotlarning pnevmatik yuritmasini loyihalash

. 2. Mextron modul va robotlarning gidravnik yuritmasini loyihalash

3. Mextron modul va robotlarning elektr yuritmasini loyihalash |
! | 4. Mextron modul va robotlarning doimiy tok elektr yuritmasini |
L loyihalash |
L 5. Mextron modul va robotlarning o’zgaruvcha tok elektr yuritmasini }

1

loyihalash

I
! |

| 6. Mextron modul va robotlarning servo yuritmasini loyihalash

| 7. Mextron modul va robotlarning impuls bilan boshqariladigan elektr
| yuritmasini loyihalash v
' 8. Mextraon modul va robotlarning qadamli elektr yuritmasini |
; energetik hisobi

9. Elektr yuritma holatini rostlash tizimli parametrlarini hisoblash

| 10.Mextron modul va robotlarning impuls bilan boshqariladigan elektr
| yuritmalarining energetik hisobi. R
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Mustagil ta’lim uchun tavsiya etiladigan mavzul

J
|
jreferatlar tayyorlash va uni tagdimoq qilish tavsiya etiladi.

IV, Mustagil ta’lim va mustaqil ishlar,

ar:

I Mexatron modul va robotlarning yuritmal
eng asosiy tushunchalar, atamalar va t
tayyorlash.

. Zamonaviy mexatron modullar
qo'lanilishiga misollar.

3. Robot harakatini rejalashtirish. Mextron modullar va robotlarni |

pnevmatik yuritmasini loyihalsh, aning |

4. Mexatron modul va robotlarning gidavlik yuritmasini loyihalash 1

§. Mextaron modul va robotlarning elektr yuritmasini loyihalash. ' ,

6. Mextron modul va robotlarning doimiy tok elektr yuritr'nasini |

loyihalash. ‘

7. Mexatron modul va robotlarning o’zgaruvchan tok elektr yuritmasini |

loyihalash. §

8. Mexatron modul va robotlarning servo yuritmasini loyihalash.

9. Mexatron modul va robotlarning impuls bilan boshqariladigan elektr

yuritmasini loyihalash.

10.Mexatron modul va robotlarning impuls bilan boshqariladigan elektr

yuritmasini loyihalash.

I1. Mexatron modul va robotlaming qadamli elektr yuritmasini

energetik hisobi.

12.Eelektr yuritma holatini rostlash tizimi parametrlarini hisoblash

13.Mexatron modul va robotlaming hamda impuls bilan

boshqariladigan yuritmalarning energetik hisobi.

alari fanida qo'laniladigan
a‘riflar bo'yicha izohli lug at

[ ]

va  robotlarning yuritmalari

Mustaqil o‘zlashtiriladigan mavzular bo‘yicha talabalar tomonidan

V. Ta’lim natijalari / Kasbiy kompetensiyalari
Talaba bilishi kerak:

¢ mexatron modullarning va robotlarning yuritmalariga oid dolzarb
muommalar ularning mohiyati va asosiy vazifalari, mexatron modullar
va robotlarning yuritmalari xarakteristikalari, ulash sxemalari,
yuritmalarning asosiy turlari, ichki strukturasi, tarkbiy qismlaming
vazifasi va sihlash prinsipi, ularning afzallik va kamchiliklari, mexatron
modullarning varobotlarning yuritmalarini loyihalashda yuritma haqida
tasavvurga ega ho‘lishi; (bilim)

* o’rganuvchilarda mexatron modullarning va robotlarning yuritmalari
hagida nazariy bilimlar va amalish ko’nikmalari shakllantirish, turli xil
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texnologik jarayonlar achun mextron modullarning va robotlarning

voritmalatini tanlash va ularmi tadbiq etish usullaring bilishi va ulardy,,
fovdalana olishi; (ko‘nikmn) ' o |
o talaba mexatron moduliar va robotlarga yuritmalarni qo’lHay olishj,

natijalarni tahlil gila olish ko ‘nikmalariga ega bo'lishi kerak,

(malaka) | | |
i V1. Ta'lim texnologiyalari va metodlari:

* ma'ruzalar;

e interfaol keys-stadilar;

« seminarlar (mantiqiy fiklash, tezkor savol-javoblar);
e guruhlarda ishlash;

« tagdimotlarni qilish;

e individual loyihalar;
e jamoa bo'lib ishlash va himoya qilish uchun loyihalar.

| ]
| |

S. | VII. Kreditlarni olish uchun talablar:
;l’anga oid nazariy va uslubiy tushunchalarni to‘la o‘zlashtirish, tahli|
'natijalarini to‘g‘ri aks ettira olish, o‘rganilayotgan jarayonlar haqida
Emustaqil mushohada yuritish va joriy, oraliq nazorat shakllarida berilgan |
Evazifa va topshiriglarni bajarish, yakuniy nazorat bo‘yicha yozma ishni

topshirish.

—
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palatalarining qo’shma majlisidagi nutqi, -T.: ~~0~.,b£’\;:l.“ Ol,';\' Majlis
2016.-56 b, DERISton™ NMIu,
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Axborot manbaalari

1. www.gov.uz — O’zbekiston Respublikasi hukumati portali

2. www.gov.uz — O’zbekiston Respublikasi Qonun hujjatlari m
milliy bazasi. :

3. http://elkutubhona.narod.uz

4. www.edu.uz

5. www.multimedia.uz

6. www.microsoft.com.ru

7. www.robot.ru

()

arakatlar
sonli Farmoni.

au'mmu'nmmmmuum‘o
Hoe 1990
JICHHE POMbIINIeHHBIX

acyer ﬂBT\)l\lllTHl&IlpmlillIIllan

a'lumotlar

Qarshi muhandislik-iqtisodiyot instituti tomonidan ishlab chiqilgan va

tasdiglangan.

Fan/modul uchun ma’sular:
Keldiyarova M.Sh.- QarMII, “Texnologik jarayonlarni avtomatlashtirish va boshqaruv

“kafedrasi assistenti

Taqrizchilar:
1. Xusanov S.N.- QarMII, “Texnologik jarayonlami avtomatlashtirish va boshqaruv”
kafedrasi mudiri,

2. Ruzimov S.K.- Kimyo Xalqaro Universiteti “Mashinasozlik texnologiyasi”

kafedrasi dotsenti.
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