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KIRISH

Hozirgi kundamashinasozlikorxonalariningjadal suréatlardaishlashiniva
ishlab chigariladigan mahsulotlarni dunyo bozorida ragobatlasha olishini
t a 6 mi miagsadida texnologik usullarning samaradorligi jihozlarning
ishonchliligi  va ularning anigligini oshirish hamda keng k o 61 a md
avtomatlashtirisbmuhimahamiyatgaega

Innovasion g 6 o y\a kernologiyalarnitakomilashtirish hamdayaratish
bugungi kunning asosiy vazifalaridan hisoblanadi Hozirgi kunda fan-texnika
balki butunjamiyattaraqgiyotiniavtomatlashtirishsirasavvurgilish giyin, chunki
avtomatlashtirilgartexnologiyalarg o 6 il Mayaliganbiror-bir sohanitopish juda
giyin.

Rivojlangan davlatlarning ishlab chigarish sanoati faoliyati va ularda
texnologik jarayonlarni nazorat gilish hamda boshgarishningo 6 z ixgsa
hususiyatlaridankelib chiggan holda zamonaviy ilmiy-texnik taraqgiyotining
rivojlanishi konsepsiyasisanoatning barchatarmoglaridaYuqgori unumdorlikka
ega ishonchli tejamkor texnologik jihozlarni yaratishda zamonaviy
texnologiyalarnikengk o 6 | @md & | at nai 6snhi iduizagb snhammolardan
biri b o 6 hisoldanadi Bu borada rivojlangan chet el mamlakdlarida, y a 6 n i
AQSH, Germaniya Yaponiya Janubiy Koreyg Xitoy, Rossiya va boshga
davlatlarda ma 6 | Wutuglarga erishilgan b o § | ulatda ishlab chiqarish
samaradorliginioshirish mahsulotlar sifati va ragobatbardoshligint a 6 mi n |
uchun mashinasozlik korxonalarida texnologik jarayonlarni boshqarish va
avtomatlashtirishgalohidae 6 t gabatimoqgda

Fanvatexnikanis o 0 yillgrda uzluksizrivojlvnib borishiishlabchigarish
korxonalaridamahsulotlarnituri teztez o 6 z g a ishilals ¢higarisho b 6 &ik t |
almashinihyangiturdagimahsulotlarno 6 z | a gnbddatlarimigssdparishigaolib
kelmogda Bu o 0 mavbatida avtomatlashtirilgan texnologik va yordamchi
jihozlarni hamdaularning boshqarishizimlarini loyixalashva hisoblashusullarini

rivojlantirishnitalabetadi Yalpi va seriyaliishlab chiqaristia avtomatlashtirilgan
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mashinalartizimini yaratish va ularni korxonalargatatbiq etish murakkab va
mehnatnk o @alabqgiladiganmasalahisoblaradi.

Loyihanayotgan avtomatik liniyalar gancha murakkab bod |, sukarni
o 0 r n wgariantlrishunchak o dm 6 | Bu @ i6 ravbatidatexnik masaléami
yechimi ularniloyixalashbosgichni bajarishdavridanboshlanadi

Avtomatlashtirilganmashinatizimlarini loyihalashdaularning strukturasi
va kompanovkasvariartlariga prinsipial sxemalaiga, samaradorlikishonchlilik,
igtisodiy effektivligi hisoblarigaasoslanadi

Mashinasozlikning avtomatlashtirish darajasi  xozirgi kunda
avtomatlashtiriiganmashinalar tizimlarini yaratishga garatilgan b o § lishldb
chigarisming harxil bosqicharini i zagotovkaayyorlashdary i g 6 i shhogd oghaan
jaryonlarni o 0 chiga oladi. Bunda avtomatlashtirishnimarkazi yalpi ishlab
chigaristdan seriyaliishlab chigarishtomono 6 tbarighibilan asoslanadiBu o 6 z
navbatida yordamchi texnologik jarayonlarni ham avtomatlashtirish va
mexanizaiyalashtirishva igtisodiy, tashkily hamdaboshgaruuizimi masalalarini
yechimini topishbilanb o g 6 | i ¢

Kompleks avtomatlashtirish doimiy ravishda texnik uskunalafragamli
dasturda boshqarishtizimlari va dasturla oddiy mexanizmlardanelektron
boshgaruv tizimlarigachani takomillashtiri bir tizimga keltirish usullaridan
foydalanilganholda ularning avtomatlashtirishninghar bir bosgichda umumiy
usullardan foydalanishni k o 6 ztudadi Bu o 6 mavbatida bir necha xildagi
avtomatik liniyalarni loyihalashimkonini beradi Demak texnik taraqgiyotning
rivojlanishini  belgilovchi T mashinasozlikda mashina va mexanizmlarni

loyixalashdava ularni ishlatishdatadgigotningilmiy asoslarinamoyonb o 61 a d i
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1-bob. Avtomatik boshgarishtizimlari .
1.1 Avtomatik boshqarishningishlashprinsiplari va avtomatik tizim modeli.

Fantexnika taraqgiyotini jadallashtirishning asosiy yoonal i s hl
biriavtomatlashtirilgantizimlarni ishlab chigaristga keng tatbiq etishdan iborat
Bunday rivojlanishda EHM ning o 0 r katta ahamiyatgaega chunki ular
yordamida har xil murakkabjarayonlarniboshgarishmumkin Bunday paytda
odamningvazifasihisoblashtexnikasivositalariva avtomatiktizimlarningishlarini
tashkil etishdaniboratb o 6 ular Kerakli natijalarnikam harajatsarf gilib olishni
t a 6 mi n lkeaak IBU anasalalarniyechish uchun boshqgarishjarayonlarva
ularningumumiygonuniyatlanni bilish muhimahamiyatgaga

Texnologik jarayonlarni berilgan ketmaketlikda avtomatik ravishda
amalga oshirish hamda boshqgarisho b 6 e kntai 6gl aketmaketlikda t a 6 s |
k o 60 r samtématik hboshqgarish deb ataladi Boshqarishjarayonining asosiy
prinsiplarini tushunishuchunavtomobilniboshqgarisharayoninik o 6 chigamiz
Rulda o tirgan haydovchioldidagi yo laéi va undagi predmetlarnik o 6 turadp
mashinagaergaketayotganliginik o 6 rvastiungaasoslanibharakatyo ralishini
o0 60 z g a ketakmi kesalb o 6 kagsidomongao 6 z g a kagidagarosgabul
giladi. Bu jarayonnianaliz qilib, biz bundaquyidagi asosiyelementlarnik o 6 r i b
turibmiz. Birinchidan mashinaxarakatlanishikerak b o 6 | yg @alish hagidagi
ma 0 | wmaodoshgarisimasalash a q i d a g i rhaydovchikm® @ wrgasih
hisoblangank o @mali oladi. Haydovchga fagatginaoldindagiyoléi k o 6 r i s
yetarli b o 0 I, mn angshinagayerga ketayotganliginiham k o 0 turist zarur.
Olingan ma 6 | u moandlia gilish natijalari asosida keyingi boshgaruv
harakatlarit o 6 g 6garorsgabud ailinadi. Yuqorida gayd etilganlar har ganday
boshgaruvtizimini asosinitashkil giladi. Agar shulardanbirortasiolib tashlansa
boshqarish tizimini  amalga oshirishni ilojisi b o 6 | ma’'yqgdridagilarga
asoslangamoldaboshqgarisharayoniquyidagibosqgicttardaniboratb o 6 Jyaaddin i
boshgaruwa ularning natijalarit o 6 g 6mai 6sli wlelg dblinganma 6 | u mo t
analiz qilish va qaror gabul gilish, garorni amalga oshirish Shungaasosan

boshgaruvjarayonini amalgaoshirish uchun boshgaruvmasalalariva boshgaruv
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natijalarit o 6 g O6nmai 6sl i udaatbdlarib o 6 |kerak Bundantashqgar; olingan

ma 6 | u @@liz gilib, garor gabul gilish va o b 6 e k hoshganumi amalga
oshiradigamurilma zarur. Keltirilgan tahlillardanshunarsama 6 [buwond | mo g d a Kk i
boshgaruvjarayonini tashkil gilishda boshgaruvnatijalarit o0 6 g 6 rmasdil duargit
kattaahamiyatgaeega y a Gbashgaruvo b 6 e k holatmiondgz g ar tsababa di g an
tizimga gandayt a Gesishigab o g dl0i0 d Barda sababbir birigabog 61 i gl i gi
teskarib 0 g 6 | debatatadi Tizimni teskarb 0 g 6 li la @ ® |3 ¢tbbshdanuk
jarayonlariningasosinitashkil giladi. Teskarib o g 6 | a rasosiyprmsiphogam
faoliyatining deyarlibutunasosinitashkil giladi. Masalan agarodambiror narsani

g o dilam olmoqchib o 6, urelau narsagagarabturib, g o barakatlarinio 6 s h a
narsagagaraby o 6 n a.l Bunga ishdnch hosil gilish uchun odamgagq o 61 n i
boshqgaruvi hagida ma 6 | u myetkamaslik kifoyadir, y a 6 adamni k 0 6 z i

b o g Od odfke, u g o &drakatiniqaysi tomongayo m@altirishni bilmay qoladi

Boshgaruv natijalari hagida ma 6 | uotisb fgiyin b o 6 | hplatlarda teskari

b o g 0 | pansipidartioydalanibbo Inayd..

1.2 Avtomatik boshqarishtizimini texnik vositalari va ularning funksional
bloklari . Avtomatik boshgaruvo b 6 e k't i

Inson yoki avtoma tomonidan bajariladigan boshgaruvni har ganday
masalalarini yechishdaboshgaruvo b 6 e Kk toid rchigish kerak Boshgaruv
0 b 6 eébkotdilboshmariladigantexnik qurilma b o 6 | shsnimgdekeng oddiy
boshgaruvtizimi b o 6 | mumkmi Ikkinchi holatdab aidbosqgicldan bosgiclga
0 0 tkelayotganboshgaruvtizimi haqgidas o &etmoqda undaboshqgaruvtizimi
murakkabrog o G ¢ didhigau tomonidanboshqgariladigamddiyrogsistemalarni
olgan Odatdaelementatizimlarb o § tostlashtizimi b o 6Hisoblanali.

O b 6 é&diatini xarakterlovchi tashgimuhitnio b 6 e tk & @wa boshgaruv
quriimalarit a @ shuningdeko b 0 ehida ketadiganjarayonlarkabi kattaliklar
bilan aniglanadi Ushbukattaliklardanbiri ish jarayonidao 6 | ¢ hvabuaazarat
giluvchi kattalik deb nomlanadi O b 6 eidh ttartibiga t a 6 etuvchi boshga

kodor sad @li «nadvamaoyatiiinmaydigandebnomlanadi
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Ob 0 e ktaskhgat a 0 sifodalovichi kattalik t a 6 stuvehi deyiladi
Boshqaruvvositasi ishlab chigadiganyoki inson tomonidan beriladigant a 6 s i
boshqgariluhit a d@syiladi

Ob 6 e k thoshqamiv tizimiga bo g ob o 1 ma gargarshilik
k o 0 r s ataubgswgilhdi va u o 6rmavbatidaikkiga b o 6 | :ianyakthimg b)
xatolik. Vaqt birligi ichida yuklama b o 6| ok & € kshlashigab o g o | |
b o gundat o b 6 e kimayalanish imkoni y o .0 Xatolik yonaki ihtiyorsiz
holatlarga b o g 6l @ @ | ulatmi k a ma y i s hishinib y@eslk ttomonga
0 60 z g a.Nazorategimhdigan y a @ rbio olatini xarakterlaydigarkattaik lar,

ular yordamidaboshgaruwlib boriladiganlari boshgaruwoki rostlashkattaliklari

deyiladi
f’:(ﬁ,f;,...,fk).
¥ ,
=Y T =Y
i AR T
: N X .
[ _ -
S —— 0y L (=8 7 Y
SO e R G T o i e B
I > sl
&y R~ flf

R

: u=(u,,u2,..,,us)
1.17 rasm
Odatda rostlanadigan kattaliklar gandaydir darajada boshqarilayotgan
0 b 6 e jarbyodresifat k 0 6 r GhiahtsablanadiOU 1T o b 6 bokati vat a 6 s i r |
xarakterlaydigarkattalik 1.1-rasma va b datizimli k o 6 r s .8Bu erdagpeshlik
koobr s &tidosjami ivektorlar yi go6i yée{gsds.-g-}, nazorat
gilinmaydiganvektorlary i g 0 if & {fi, /5, i f-}, boshqgaruwkattalik vektorlar
y i g 6 iundu,,u.j... u.} bilan belgilangan Nazorat gilinadigan shuningdek
nazorat gilinmaydigan kattaliklar jami o b 6 &dtatini xarakterlaydiganvektor
x = {X1,%,,.. X,} bilan belgilangan Bunda n O m Vektorlarning boshga
koordinatalarx vay moskelishi mumkin
Vektor koordinatalarii va u T ni tegishli ravishda boshqgaruvchiva

boshqariluChi koordinatalay g va f vektor koordinatalarini tashqi t a 6 s i
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koordinatalari x T vektor koordinatalariholat koordinatalaridebnomlanadiB a 6 z i
boshqaruvtizimini k o 6 Chighyotganimizdaholat sifatida olingan x vektor
koordinatalariboshgaruwkattaligiu vektorgao 6 x s h.at i | adi

Agar o b 0 e katematikbayonima 6 | buam, lo o & e karchadashqi
t a Ohilanrbirgalikdagi b o g larl b ogo | tgnglamatizimi ma 6 | mond | a d i
Ma O | huand | ngagjuad sharoitdaushbutizim tenglamasitashqgit a ous @, If
b o 6 y, ihaahvaktori x va Chigish boshqarilayotgarkattalik u i ni aniglashga
imkon beradi

Agar o b 0 dittat boshgaruZhi va bitta boshqgariluhi kattalik bilan
xarakterlansay a oOvekiorlar i va u bittadan koordinatagaega b o 0 | bardia
o b 6 soddayoki birb o g 0 Ideyiladi Bir birigab o g ® lo i6 ¢big gamcha va
u vektorlarkoordinatalarimavjudbod |, e h 0 ke & éapnoglideyiladi

a) 9)

L. !75-
~t 2L
B 0

1-27 rasm

Har gqaysi boshgaruvo b 6 e ktatik va dinamik sharoitdak o 6 €Chigish
mumkin BirinChi holatda tashqgi nazorat gilinmaydigant a6 sqg wvd & r
boshgaruZhi t a 6 siivagtgal o g dbloidgd midolglaadoimiy deb olinadi.
O b 0 e xatakteristikasi b o 6 | boshgariladigan kattalikni tashgi t adsi r ga
bogdoli.qgligidir

y=v{u,gf} (1.1)

Bu erday; - umumiyholatdagivagtgab o g ® lo i6 ¢ noaégzagna r u,gwah i | ar
i lar chizigsizvektorfunksiyasidit

Agar o b 6 e&monik (bir tekis) t a 6 suchraydiganb o 6,Itsoad g O r |
g o 0 y irdjingdagmuningdekvaqgtgab o g dikbatilan ifoda etilishi mumkin
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Masalan garmonikt a 6asnplitudalari fazalari bilan ifodalaniladi Bu holatda
k o 6ahigidh(1.1)tenglamaaxliliga xosdir.

Dinamik o0 6 r g a §(t) behlghatashqgit a 60s6i zrg ag(t)) f&) tva u(t)

b o g 6 | tadgid) giligadi yoki uning statik xarakteristikasio 6 r g a Bundaa d i
tenglamgl.1)quyidagiko 6 r i regas b gk a d i
y=A{ug f} (1.13)

Bu erda A - vaqgtning ma 6 | funksiyalarida g(t), f(t), y(t) va u(t) ni
aniglashgaimkon beridagan gandaydir umumiy holatdagi chizigsiz vektorli
operatorO b 6 & lkotatini xarakterlaydigaryordamchivektor kiritish tushunchasi
bilan o b 6 mdtematikdinamikasinibayonetish mumkin Ularnime 6 y eshakl y

fkoshpifodasidak o 6 r snamkins h

x=¢.{ugf x}}
y= Ipp{ul.ngJ X}

Bu erdax=dx/dt, 3, vay, esab a &umumiyholatdavaqtgab o g ® lo i6 dhgida n

(1.2)

o0 0 z g a ruagdfixg larchizigsizvektorli operatori

Ushbu tizimli tenglamaniyeChish uchun x(0) vektorningb os h|l an g
giymatinima 6 | buond |kerakf{bio s h | ashagtlii Agarmazoratgilinayotgan
koordinatalarig; va yi (1.2) tenglamaganosholdayetarlib o 6 d Is G@leolatini (x
vekton bir hil giymatdaaniglashmumkin Bundao b 0 te & énkzorgtgilinadigan
boodol adi

Statiksharoitx=0 uchunvatenglama1.2) quyidagik o 6 r i aladi.s h n i

wx{nglfJ x} = D}
y= Ipp{ul.ngJ X}

Bu erdavektorlaru, g, f,x vau vaqtgab o g @rhas q

(1.29)

Statikani 0 6 r g a nasosihgizaejish u y g 6 o t huvbodhgariladigan
koordinatalarni boshgaruvchit a 6 s(i) rbga 6 |, iy @ 10 iergglamani statik
xarakteristikasdebnomlanuvchidir Qachonkidy; /du; o 6belgisini (1.2-rasm,a
vab)o 6 z g a r hoshgamxarakteristikasy,=y;(u,) monotonliva nomonotonli

b ool musnkin Qachoki b a dadatiy optimal boshqgaruvchikoordinatalar
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giymatida U=Uyepe X0sila 9% _ , undan o 0 nvg chapdaesa giymat turli

dug
belgilargaega(rasml1.2v).
a o/ b
Auk Atk Atk
T / T f r f
Ay, 4y, 4y
Y 7 7
13irasmTur goéunl i k

Agar (1.2) tenglamalatizimi chizqgli differensialtenglamageltirilsa, unda
0 b 6 €hzzigli debnomlanadi O b 6 e &hizigsiz differensialtenglamalarorgali
ifodalansau chizigsizgakiradi.

Boshgaruvo b 6 emkistakkam nomustaxkanva neytralb o 6 | musikmi
Agar gisgamuddatlitashqgit a 6 s $ 0 dvagho 6 t glastabkiholatgagaytsa
yoki unga yaqin kelsa o b 6 enkistaxkam (chidaml) hisoblanadi Chizigsiz
o b 6 e kKitichkmad yoki fkattad aniq chegaradanchetga chigmasa o b 6 e k t
mustahkanvaumumankattda a 0 snustagkanemas

Agar mustahkano b 6 etk a @wmsalanAu, giymatUdavomidaegab o 6 | s a
(1.3-rasm) undaboshgarilayotgakoordinatay, ma 6 |vagho 6 t g addstlabki
yoki shungayaqin holatgagaytadi Bundayo b 6 e kchunaa& | c hansaqgaot g a n
k o 6 r i n medniqgdnalggitaklif gilinishi mumkin Tashqgit a 6 s siljisld a n

mumkin, t a Otagagachorgaga gaytadi (1.3rasm a). Mustahkamo b 6 ekt | ar
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b a 6 za &azwstlanuvchi deyiladi Mustahkamb o 6 | ma g aae k tt laadrsd ¢
tugagach u ganchalik kichik b o 6| i sgha tdGaamgr boshqgariladigan
koordinatalaro 6 z g a davamtettirib boradi Bundayo b 6 e kchunraesaniq
analogig o 6 niegasidagisoqgak o 60 r i regaéll3-ragmab). Impuls tugagach
soggamuvozanaholatidanuzoglashaoradi

Neytral o b 60 e k shurdayal la 6 e k wldrdatr & dtegagachmuvozanat
o0 0 r n adoggh esaldastlabki holatdan fargli b o § lhasib gilingant a 6 s i r
b ogo!| Garizontal tekislikdagi soqga bu tipdagi o b 6 e k t Imaxanigi n g
analogidir(1.3rasm v). Neytralo b 6 e klt 4 @ 210 dogtlanmaydigaro b 6 e k t
deb nomlanadi Lyapunov b o 6 y ineythalao b 6 e kmustabkemo b 6 e k t | a
kiradi.

Mustahkamb o 6 | noabgbaengtdtik xarakteristikagaga uni tushuntirish
uchunmaxsusgurilma yordamidas u n iustghkamlikholatigakeltiriladi. Qaysi
obo6bko!l i gah 6 mhganuning chizigsiz xarakteristikasidarish tartibiga
b o g dhdldamustahkamva nomustahkanmnolatdab o 6 ImumkmiOb 6 e kt | a
jarayonlarregulyatorvatasodifiytashgit a dalatidao 6 r g a mumkim s h i

Boshqgarisho b 6 e k tntisallari g a

Keyinchalik turli prinsipli avtomatlashtiriiganboshgarishtizimini bayon
etishdafoydalaniladigarb a @rzgoddiyboshqgaruw b 6 e k k 6 aahigamiz

Ob 06 e ktenglamalariga misollar eng oddiy holatlarga ahamiyaiz
faktorlarni hisobga olmagan holda k o 6 chigitadi. Ob 6 e knmustadkamligi
hagidagi tushunchalarkerakli tasdiglarsizkeltiriladi. Eng soddaholatlar uchun
o b 6 differensialtenglamalarink o 0 ahigidhdaaniglanadi

Gidravlik rezervuar(idish). Eng oddiy avtomatik rostlashgamisol 1.4a i
ragnda keltirilgan. Boshgaruvchit a 0sb o § rezebvuargaoqib tushayshan
suvningsarfi Q hisoblanadi Uni boshgaruvchkattalik u i rezervuardagsuvning
sathiN, tashqit a Gesabqib Chigayotgansarfi G. Kattaliklar Q, H, G orasidagi
quyidagib o g likhi yogishimizmumkin

SdH/dt=QG (1.3)
Bu erdaSrezervuak o 6 n dledinaYuzasi
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Tenglama(1.3) o b 6 e k matematig ifodasidir. Bundan oson anglash
mumkinki, k o 6 chigilayotgano b 6 eelgttal chunki Q=0, G=0va H=H, gisga
muddatli sarfni oshishj s 0 énolgachapasayishisatxiNT nik o 6t aralld i s hi gz
keladi va yangi holatgao 6 t iHshHy, bu esarasnil.3v dakoor sati |l ga
grafikagamoskeladi ShuningdelkQ i nik o 6 t adHidtli orgshigaolib keladi

bundao b 06 xatakteristikasmonotonlihisoblanadi

dar Ql_Gl_le
s dH, (1.4)

T:QZ_GE +le

S, dH,

Bu erda @, = @1-(H, — H,) qaysidir holatdagi chizigli b o 6 | mmaanatomli
funksiyahisoblanadi

Tenglamal.4 o b 6 e k matematigifodas b o § lunddboshqgariladigan
kattalikningharbir vektoriikkita koordinataga a Gesshhususiyatigaega
u=1{0Q1,Q:}3,y = {Hy,H,}

Sarfni @,va Q; nazoratqilish qurilmalarigaG, va Gy t a Géetuvchivektor
{G1,G,} nazoratqilinadigan g yoki nazoratgilinmaydiganf t a 6 soidrtgkaa z i b

berishimumkin

1.47 rasm Boshqarishiplari.

Boshqariluvchi vektorlar HyvaH, ob 6 e k x 5 {xpxp} =y holati
sifatida gabul gilish mumkin Chunki vektor u 0 6 z ® 0 g 0bl 0i 6ql ilckigan
vektorgaegg hamdaular i vektoming ikkala vektorigab o g 6SHusgbablio b 6 e k t
kobpgobl ani shlidir
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Qalgovuchli satx rostlagich.

Jahonb o 6 y engbirigchi texnik rostlagichlardariri galgovichlisuyuglik
satxinirostlagchi b o ¢ Lni 1975yilda I.I.Polzunovtomonidanqgurilgan Undan
b u ggbézonida suv satxini rostlash uchun foydalanilgan Hozirda bu tipdagi
rostlagichlartexnikadakengmigyosdag o 6 | | ani | moqgda

Hozirdamisol b o 6 dddiybshubilan bir vagtdazamonaviykengtargalgan
satx rostlagichigalqovichli rostlagichb o 6 hviommobil karbyuratorigalgovuchli
kamerasihisoblanadi(1.24rasm a). Rostlasho b 6 ebkot6il hidmblanadiva
undagi benzini satxi N bevositagalgovich 2 holati bilan o 6 | ¢ h Richagthrn
tizimi bilan igna 3 galqovich bilan b o g 6 | aostlgnadiganberzin ogimi
kameragatushadi N=N, satxdaigna t o 0 lbenzop oqib kelayotgan kanalni
berkitadiy a @Q=0.N i kattalik rostlanadigantalabetilgankattalikni vazifaqilib
beradi u rostlovChi richakkaignanisozlashvaqtidao 6 r n.at a d i

Tonmupug
b Ho
H TakkociaoBUH
N— Oovexm 7’@ MocJaMa
q
Wxpo -t
3TYBYH
KypHiIMa
b)

1.57 rasm Qalgovuchli satxrostlagich

Tashqi nazorat gilinmaydigant a O0bsa & lavtomnobil dvitagel jigleriga
tushayotgarnbenzin sarfi G hisoblanadi Ushbu sarf galqovuchli kamerasatxini
pasayishigalib keladi

K o 0 rchigdayotgan rostlagichning funksional tizimi 1.5 T rasm b da
k o 6 r s.aUndalikgi atimm elementi ajratiiganb o § loibl® & lo © hizmhat
giladigan qalqovuchli kamera o 6 | ¢ lasbabiga biriktirilgan, unga kirish
tomonidanQ-G ayirma beriladi Chiqgish kattaligib o 6 benzmnsatxiN b o 6 |
bajaruChi qurilma galgovuchholatinio 6 z g ava berihdqgim kanalidaignani
siljishi va Q kattalikni beruvchidanborat
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Biro 6|l c lvakmol @@ | ¢ raaomatik tizimlar .

Tizimlar oddiy va murakkab turlarga b o 6 | .i Muakkab boshqgaruv
tizimlarining normal ishlashinit a 6 mi uthHumtigimnni tashkil etuvchi har bir
elemendarningholatini nazorat kilib turish maqgsada muvofikdir. Tizim
elementlariningholatlarininazoratiladiganva zarurxollardaularningnosozliklari
t ug 6 rmasd ldusngoati beradigan o 6 | ¢ h o v vhazorattelerheatlari
hisoblanadiBu o 6rnavbatidaavtomatikboshgaruwizimining sifatdi va ishonchli
ishlashini t a 6 mi .n Odatgadbioshgaruv o b 6 @akwva i boshgaruv tizimi
elementlarida turli harakatlantiruchi kuchlar mavjud bo ladi. Tashi
harakatlantiruvchkuchlani kirish o 6 z g a r u kirishifunksigatari yoki Kirish
signallarideyiladi K o 6 p i boshdamvvazifalafhagidama 6 | uenuvdhiturli
0 0 | casboblariningsignallariavtomatikboshgaruwizimidakirisho 6 z g hisi u v ¢
b o 6Kkeladd O 6 | cdshmarininghaqiqiy signallari doim xatoliklar va chetga
chigishlar hagida ma 6 | uberadi Bitta kirish va bitta chigish yo li@ga ega
b ool g a notlatdaoir and laa tiwionddyiladi

Bir necha kirish va chiqish yo lGariga egab o 61 ganésalko dnp ar
0 0 | ¢ hzomhisoblanadivao 6 | ¢ hzonlai bitta kirish va bir nechtachiqgish
y 0 6 | legab b g largakii teskarisi Shundaytizimlar ham uchraydiki ularda
kirish signallari ma 6 | linigmalar b o 6 y yuaaga yoki maydoma uzluksiz
tagsimlanibturadi va ulaming parametrlaritagsimlangartizim deyiladi Bundan
keyin biz tizim degandavtomatiktizimni nazarddutamiz

Yugorida aytilgan muloxazalardan EHM larning zamonaviy
avtomatikadagiroli yaqqol k o 0 r .i Mumakkab boshqgaruvtizimlarini ayniksa
k o 8gnlio b 6 e kyokKi tarlk murakkabjarayonlarniboshqgarishgano 6 1 j al | an g a
boshqaruvtizimlarinitezkor hisoblash mashinalarisiztasavvurqilib b o 6 | may d i
Shuning uchun ham bugungi kunda avtomatikaning taraqgiyotniboshqgaish
tizimini texnik vositalarisiztasavvurgilibb o 6 | may d i

Umumanolgandatizimlar chizigli vachiziglib o 6 | marlgrgab o 6 1.1 na d i
chizigli tenglamalardgoziladigantizimlarga chizigli tizimlar deyiladi aksholda
tizim chizigi b o 6 | miairg deyiladi.
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Tizim tarkibida atiga bittagina chizigli b o 6 | maygaadnohizigli
tenglamadafodalanmaydigarzvenoningb o 6 ltizinsnimg chizigli b o 6 | ma s | i
olib keladi Barchachizigli b o 6 | meatgnaatikboshgaruvtizimilarni hisoblash
uchunbiror-bir umumiyqonunyatgaegab o 6 | muaujnavjudemas Fagatjuda
oddiy va quyi darajadagichizigli b o 6 | raaagnatik boshgaruv tizimilarda
go 6! | amamkinb & & lbgaumuliarmavjud Agartizimgakiradigankattalik
X ning giymatlardiapozoninicheklamaydiga o 6 lursdablrchareal avtomatik
boshgaruvtizimilar chizigli b o 6 | meartgnaatk boshgaruvtizimiga aylanadiva
chizigli b o 6 | muezignkarni yechimini topishning murakkablashtiradihamda
tizimni iloji boricha soddalashtirishnitalab giladi. Bu o 6 maviatida chizigli

b o 6 | miairglarmchiziglashtirishgaolib keladi

1.3 Avtomatik rostlash sistemalarining Klassifikatsiyasi.

Mashinalarva tirik organizmlardaketadiganyoki inson bajaradiganhar
gandaymaqgsadgy o 6 n a | jarayontaghijligaperatsyalary i g 6 i nilwbiats i d
b o & Uni dhartli ravishdaikki guruhgaajratishmumkint ishchi operatsyalar va
boshqgaruwoperatsyalar.

Ishchi operatsyalari bu bevositatabiatdanva gonuniyatdarkelib chiggan
holda jarayon ketishini aniglaydigan harakatdir Masalan tokarlik dastgohida
detallarga ishlov berish jarayoni shunday operatsyalardan iborat detalni
mahkamlashkeskichniuzatishqgirindilarni tushiribolish vaboshqalar

Jarayondamaqsadgaerishishuchunishchi operatsyalar tashkil etilishi va
bodhqa turdagi harakatgay a 6boshqgaruvharakati zarur SHuningdektokarlik
dastgohidadetalga ishlov berish jarayonida shunday boshqgaruvoperatsyalari
bajariladi dastgohnio 6vaqgtidaishgatushirishvao 6 ¢ h, ibarilgas dylanishlar
sonini ushlabturish, tezlikni magsadgamuvofiq o 6 z g a,rqgirgishr moslamasi
y o6 nab b g bhnawabashgarishh

Boshqgaruvoperatsyalarining majmuasiboshqgaruvjarayonini tashkil etadi
Boshqaruv jarayoni bajarilayotgantizim boshgaruvtizimi deyiladi Struktura

k aidishida har gandayboshqgaruvtizimini boshgaruvo b 6 e lotbizdaa g 6 | i
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b oo lnpanmak o 6 r i rasasvuretidhemiz mumkin Y a 6 boshgariladigan
o b 6 ¢blshgariladigantizim) va boshqariladiganorgan (Boshgaruvchitizim)
(1.4-rasn). Boshqariladigano b 6 b k © &lahida mexanizm mashina dastgoh
agregat ishChilar brigadasiyoki alohidaishchi sex yoki umumkorxona ishlab
chigarishbirlashmalariyoki xalgh o 6 | tad ri ngmay @ Imurekm i

Boshqgaruvchiorgan b o § lbiigadani boshgaruvchibrigadr, boshqgaruv
tizimi hodimlar, y a 6s®X zavod vazirlik. Har ganday boshqgaruvjarayoni
magsadgay o 6 nal b io 61 lIbzgnh Bundan kelib chigishicha boshgaruv
organigaboshqarishmagsadima 6 | buon® | kerakhyia Oboshgaruvo b 6 e kt i n i
istalganholatini aniglashuchunma 6 | u egald g &lzars h i

Boshqgaruvorgani boshqgariladigano b 6 e Ehurglayt a 6esinkir uning
holati istalganchamostushsin Boshgaruvo b 6 @dhigtizimk o 6 r i oS h il d a
tashgimuhit bilan dinamikb o g 6 | iegnlTaslkgknahitni boshqgaruvo b 6 e k't i g a
t a 6 amnalda nazorat gilib b o 6 | mwayuding holatini bexoso 6z gartiri s

xarakterigaega Atrof muhitni boshgaruvo b 6 e k ta i0 gagajongakeltiruvchi

t a aayiladi
bomkapyB makcaau
e 1
| |
| |
I Xﬁ/__ bomkapys I
: Opranu I
| |
| ut) |
| |
| |
| bomkapunyBuu l
: Opras : Tammku Xxapakat TabCHpH
| |
| |
e i i i il

1.671 rasm Boshgaruuizimining umumlashtirilgarstrukturasi
Avtomatikrostlash tizimi deganda texnologik jarayonning tegishli
parametrlariniavtomatik rostlovchi priborlar, qurilmalar yordamilatalab gilingan
holatda saglabturilishini nazardatutadi Bunday holatdaodam fagat avtomatik

rostlash tizimining t o 0 gsldlashini nazorat giladi. Beriladigan topshirigning
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0 0z gar iksohd rgagomatik rostlash tizimlariguyidagi  guruhlarga
Klassifikatsiydanadi
1.  Stabillovchi avtomatik rostlash tizimlari. Bu tizimda rostlanuvchi
kattalikning giymati doimiy b o 6 | Ba tizimda avtamat rostlagichningvazifasi
rostlanuvchi kattalikning muayyan mutlago doimiy giymatida saglash va
texnologik jarayomi stébillashirishdan iborat Bu holda texnologik me 6 y o r
talablarigak o orastenuvchikattalikning giymati doimiy b o dil Hazirgi paytda
stabilovchi avtomatikrostlashsistemalarjudakengtarkalgan
2.  Dasturyordamidaavtomatik rostlashtizimi. Bu tizimda oldindanma 6 | u m
b o 6 lgghangak o Gorbéaz g a rqgyrdaitli goatlanuvchikattalik mavjudb o 6 1 a d |
Bu sistemadaostlanuvchikattalikningberilgargiymati rostlagichzadatchig orgali
ma 0 lgonmb o 0 y ishtalcligariladi.
3. Ko atavchiavtomatikrostlashtizimi. Bu tizimda rostlanuvchikattalikning
berilgan qgiymati ihtiyoriy ravishda o 6 z g a r akattaltkigng misbatida
aniglansa bu sistemak o @uwrchi avtomatik rostlash sistemas deyiladi Bu
sistemaning rostlovchanlik vazifasi rostlanuvchi kattalikning hozirgi giymati
ikkinchi, mustayil kattalik giymatini aniq takrorlashidan(yoki uni k o atighda
iborat
4.  Rostlanuvabi kattalikninggiymati rostlagichtomonidanberilsayoki optimal
satxdasaglansa bu sistemaoptimal rostlashsistemasideyiladi Bu sistemaning
yanabir turi ekstremalavtomatikrostlashsistemasidirB a 6 zeanologikjarayon
o tishining optimal sharoitarini tajriba o lazmasdan avvaldan aniglash giyin
b o 6 | Shuhda ekstremalsistematanlanganoptimallik kriteriylariga muvofiq
ravishdasharoitlarnitopishva ularni saglashvazifasiniamalgaoshiradi
5. Harakteristikalario 6 z g a@exrplagik jarayonnirg o 6 t opsinmib o 6 | g a
sharoitlarni topib, ularni amalga oshiruvchi sistemanimoslashuvchiavtomatik
rostlashsistemasdeyiladi

Avtomatik rostlashsistemalariuzluksiz va uzlukli (diskre) sistemalarga
b o 6 | .iUduksiz ARS darostlanuvchikattalik sistemazanijirib o 6 y uzlaksia

0 0 z g garoatidriuvchio b 6 e ilshhatgreostlovchimigdorninguzluksizt a 6 s i r |

25



hosil qiladi. Uzlukli rostlash sistemasidarostlanuvchi kattalikning uzluksiz
o0 0 z g d&ashgartwhi vaijro etuvchizvenolargavagti-vagti bilant a ajitadli. r

Uzlukli sistemagaimpulsli va pozison (rele) sistemalar kiradi. Agar
sistemaningostlovchit a 6 d tr a yvagtniggamuayyandavrlaridaberiladigan
bir gatorimpulslardanboratb o 6, busiatemampulsli rostlashsistemasbod | a d i
Bu sistemé#arda impulslar parametrlari(amplituda uzunlik va ishorg tengsizlik
migdoriga b o g 6 Agargavtomatik rostlash sistemasi tarkibiga biror rele
harakatidagielementkirsa bu sistemareleli rostlash sistemasideyiladi. Rele
elementiningchigish signali pog @nasimonbo ld, kirish signali biror muayyan
giymatgaetganda u bir marta gayd gilingan hoatdan ikkinchisiga o tadi. Rele
elementining chigish signali gayd gilgan giymatlari soniga ko @& avtomatik
rostlashsistemasilarkki yoki ko @pozision bo ladi.

Ko @inchao b 6 e k bil yala biranechaparametrlarnirostlashzaruriyati
paydo bo ladi. Agar rostlash konturlari maxalliy bo ld, rostlagichlar tashy
alogayo léari bilan o Zaro bog lanmaganbo 16a bundaysistemalarbog lanmagan
rodlash sistemalari deyiladi Agar rostlanuchi miqgdorlar o b 6 ei¢ghitda
bog lanmaganbo 16a bunday sistemalartexnologik jarayonningsifatli o ttshini
t a 6 mi .nAgadadnigdorlar o Zaro bog langan bo I6a avtomatik rostlash
sistemad o lgn@an bo ladi. Bogdangan rostlash sistemalaridagirostlagichlar
avvalgidek o Zaro bog lanmaydi Har gaysi maxalliy rostlash konturi boshga
konturlargakorrelyasiyalangarichki aloga orgali t a 6gdgani sabablirostlash
sifati yomonlashadiNatijadasistemaurg @nlashmagnbo ld golishimumkin Bu
holdabog langanrostlashsistemasqgo l@aniladi.

Rostlagichlario Zaro tashg aloga orgali bog langan sistemab o lgn@an
rostlashsistemaseinfiga kiradi. SHu bilan birgarostlagichlarningp Zarot a6 si r i d a
rostlanuxchi kattalklar ichki bog lanishlarining zararli t a 6 s ibirmuncha
kompensdya qilish ham nazardatutigan Eng mukammal xollarda tashi
bog lanishlar ichki bog lanishlar Yuzaga keltiradigan ko rigilsiz xodisalarni

butunlayyo Gigdivabundaybog langansistemaavtonomdeyiladi
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Avtomatik tizim texnologikjarayonyoki jihozni odamishtirokisiz berilgan
dasturasosidéboshqarishggaratilganqurilmalarmajmuasigaytiladi. Har ganday
avtomatiktizim (AT) qaerdaqo l@nilishidan g a t razasikkita asosiygismdan
tashkiltopgan boshqgarisio b 6 €BO} via boshgaruvqurilmasi(BQ) dan Uning

fuknsionalsxemasil-rasmdakeltirilgan.

X(t) Z(t) y(®
Axborot manbai BQ BO

> >

»
>

1.77 rasm Avtomatik tizimning fuknsionalsxemasi

Bunda x(t) i axborotmanbaidarkelayotgarkirish signali z(t) T BQ ishlab
chigganboshgaruvchi a ougt)ii chigishsignali

Avtomatik tizim ochiq va yopiq b o 6 | muskini Ochiqg AT yugorida
k o 6 r fulkgijoaatsxemab o ®ladh

Boshgaruv buma 6 | magseathrningerishuvigaolib keladiganarayonni
tashkil gilishdir.

Boshacha aytgandaboshgaruvi u yoki bu jarayonni tashkil qilish
natijasidama 6 |maqgeathrgaerishishnt a 6 mi nl as hdi r

Avtomatikg elektronika va hisoblash texnikasining rivojlanishi
avtomatikaninginson faoliyatining barchasoxalarigakirib kelishiga olib keld.i.
Avtomatika va avtomatlashtirisibutun texnika rivojlanishining asosiyy o 6 nia | |
b o 6kolmdkda

Hozirgi zamondasanoatningivojlanishini ishlab chigarishjarayonlarining
mexanizalyalashtirilganiva avtomatlashtirilganligbilan tavsiflanadi

Mexanizasiyai bu q o méhnativositalarinimashinava mexanizmlaibilan
almashtirishdamborat Bundainsono g &a jismoniy mehnatdarozodb o 6 IUa d i
fagatmashinava mexanizmlaishini nazoratgiladi, xolos

Avtomatizasya i bu boshgaruyjarayonlaridaginson mehnatiniavtomatik
gurilmava asboblambilan almashtirishdir

Insonningbevositaaralashuvisizooshqaruwagzifalarini bajaruvchitexnik

gurilmalaravtomatikqurilmaladebataladi
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Avtomatikda bu ilm va texnikay o 6 n abl oi gslifsob ishtirokisiz o 6 z
funksiyasinibajaruvchiqurilma vositava moslamalararatishbilans hug o ul | an ad
va bungategishli boshgaruvningnazariyava amaliyotini yaratadi Rostlanishi
zarurbolgantexnologikparametyy aniémiqgdori va giymati bir me 6 y ashldnid
turiluvchi yoki ma lum dasturb o 6y i ¢ ha o Opargneetrrostlanuvdhiu v ¢ h i
giymatyoki rostlanuvchi parametr deb yuritiladi. Texnologik jarayon yoki
texnologikjihozning parametrlarrostlanadigarb o 6, Lla @stlov obektlari(RO)
debYuritiladi.

Rostlov (boshgarilw) obekti va boshgaruvqurilmasi birgalikdao 6 z ar o
alogadab o § aviorbatikboshgaruwoki avtomatikrostlashtizimini tashkilgiladi.

Avtomatik boshqgaruvtizimi (ABT) T maxsus qurilmalar yordamida
tashgaridant a Oksoi orr s a holda igpa @ | bir foerilgan gonuniyatb o 6y i ¢ h a
boshgaruvobektidar o @®eruvchijarayonlarnitavsiflovchi bir yoki bir nechta
parametrlarnboshqaradi

Avtomatik rostlov tizimi (ART) i maxsusregulyator yoki reguyatorlar
yordamida tashqgi t a 6 s irastucla obektda r o 6bgruvchi jarayonlarni
tavsiflovchi bir yoki bir nechtafizik giymatlamimo 6 t, @ @ z Iy agiymads
ushlabturadi Agar avtomotik rostlov tizimida g 6 a | a y ot nal dbsui & kani b
y 0 6 g o tyokisnmd G | hir muxsat etiluvchi t a 6 skeltirigh dalab etiladigan
b o 0, avsomatik boshgaruvtizimi berilgansignalnima 6 | bir gonuniyatbilan
0 0 z g a ketakli aniglik bilan bajarishizarur Binobarin avtomatik boshqgaruv
vazifasigaboshqgaruvt a 0 syaratishneng yaxshi rejimni avtomatik ravishda
tanlash avtonmatik boshgaruvd@ 6 za hzbzlashva boshqgalakiradi. Avtomatik
rostlashavtomatikboshqgaruvningususiyholi hisoblanadi

Hozirgi paytda ishlab chigarisming alohida oddiy sohalarini
avtomatlashtiribginagolmay, balki ishlab chigarishvositalari va ishlab chigarish
jarayonini kompleks avtomatlashtirishgao 6 t i Ha axih avtomatik ishlab
chigarish liniyalari, xatto yirik avtomatik ishlab chigarish korxonasilar barpo

etiimogda
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Shundayqilib, avtomatik tizim BoshgaruvO b 6 e(RQ) va Boshqgaruv
Tizim (BT) idantashkiltopgan

BT boshgaruv magsadiva boshqgaruvnatijalari xagidagi ma 6 | u mo t
manbainj tizimga Kiritilayotgan ma 6 | u manaliz giluvehi va boshgaruvchi
buyruglar ishlab chigaruvchi qurilma hamda boshqariladiganishchi qurilmaga
buyruglarniyetkazivchiqurilmalarnio Gichigaoladi.

Ma 6 | u mmanbaa b o 6 Iboshgaruv magsadi hamda boshgaruv
0 b 6 e k txattrharakatlarini harakterlovchi turli fizik kattaliklarni 0 6 | ¢ h a s
asboblarihizmat kiladi. Avtomatik boshqgariladigarraketa bungayaqqol misol
b o G I nishbn va raketaning o 6 z aholaidlarini aniglovchi lokator asosiy
ma 6 | u mmanbdihsablanadi

Bu sxemadark o 0 r i, aveonhatikizimlar turli funksiyalarnibajaruvchi
bir nechaelementlaryig iadisidan tashkil topadi Avtomatik boshqanv qurilma
(ABQ)lari odatdaquyidagielementlardamashkiltopadi
1) Ko 0 p i sezgitelamentladebyuritiladiganturli fizik kattaliklarnio 6 | ¢ h o v «
gurilmalar (bu qurilmalar BT ga boshgaruvvazifalari va natijalari haqgidagi
ma 0 | u mbetidtusadin
2) Funksional gayta ishlovchilar yoki hisoblash qurilmalari Bu qurilmalar
boshgaruvwparametrlarinianiglashyoki ma 6 | u monukbnanmalroktaxlil qilish
vaboshqgarusignallariishlabchigarishishlarini bajaradi
3) Bajaruvchi qurilmalar Bu qurilmalar o b 6 e kevosita boshgaradi Tizim
ganchalikmurakkabb o 06 borsd tashkil etuvchilar soni ganchalik ortib borsa
tizimning ishonchliligi shunchalikkamayib boradi chunki har bir elementning
ishdanchigib golishitizimning normalishinit o 6 xq cadliyi &

Murakkab BT larining normalishlashinit a 6 mi ucHuratisirhni tashkil
etuvchihar bir elementholatini nazoratqilib turish magsadganuvofiqdir. Tizim
elementlariningholatlarini nazoratgiladiganva zarurhollardanosozlikt o 6 g 6 r i1
ma 0 | wsigmdi beradigaro 6 | ¢ h g mazomtillvahr qurilmalarichki nazorat
elementlarideyiladi BundaynazoratavtomatikBT ning sifatini va ishonchliligini

oshiradi
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Boshqgarishtizimlarining matematik tasnifi.
Odatda BO da va BT elementlaridaturli harakatlatiruChi kuchlar
(vozmd' eniyd mavjud bo ladi. Tashgi harakatlantiruChi kuchlar kirish

0 0 z gGhitany kirish funksiyalariyoki kirish signallarideyiladi

Boshgaruv Ma o6 | umg Bajaruvchi Boshgaruv
magqsadi i gayta ishlash| gurilma obo6ek
—| hagidagi [%”] qurimasi [ > ]
maol um (EHM)
manbai
Boshqgaruv
natijalari
haqgidagi
maol um
manbai

1.81 rasm Avtomatik tizim.

\ J

1.97 rasm Boshgaruuizimining matematikk o 6 r i ni s hi
Ko @incha boshgaruvvazifalarihagidama 6 | ubsrovchiturli o 61 c hov

asboblariningsignallari ABT da kirish 0 6 z g a r o 9 G keinds ABTmutloq
aniqhollardaboshqgaruwazifalarihaqidasignalberuvchio 6 | casboblaridaBT
gakiritilgan signallaravtomatiktizimning foydali kirish signallarideyiladi

Yuqoridaaytilgan muloxazalardafeHM larning zamonaviyavtomatikadagi
roli yaggol ko rinadi. Murakkab boshqgaruv tizimlarini, aynigsa ko @ sonli
0 b 06 ek tybka rtunlii murakkab jarayonlarni boshgarishga mo If@allangan
boshqaruvtizimlarini tezkor hisoblashmashinalarisiztasavvurgilib bo lanayd..
SHuning uchun ham bugungi kunda avtomatikaning taraqgiyoti bilan uzviy

b o g 6 1.a Awomatikada hisoblash texnikasidan murakkab avtomatik
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tizimlarning boshelementlaridarbiri sifatida qolaversaurli avtomatiktizimlarni
ishlabchigishva ulardaolingannatijalarnigaytaishlashmagsadiddoydalaniladi
OO0 t jaraybnlari.

Agar sistemagat a 6etuvchig 6 a |l ay o nbloadn i meahsstenuvchi
kattalikning hozirgi hamda berilgan giymatlari teng b o 6, Irostiash sistemasi
muvozanatholatdab o 6 | Gé@d | ay ot & ® yaesasistamani muvozanat
holatdan chigaradi yopig, chetga chigishlar prinsipi b o 6 y iisbldydigan
avtomatik rostlashsistemasilardaavtomatrostlagich sezadiganengsizlik paydo
b o 6 |Astamat rostlagichrostlanuvchio b 6 e hkisbagaarostlovchiningt a 6 s i r |
ishlabchigaradj bu esao 6navbatidamoddayoki energiyasarfiningo 6 z gar i s
olib kelad. O 6 z g anrai6 $ vilaghdavomidasodirb o 6 | ba\véatrostlashvaqti
deyiladi Rostlanuvchikattalikning vaqt mobaynidao 60 z g aa @ tsjdraybni
b o G luniry grafigi rostlash jarayonining egri ¢ hi z ideyilddi O6t i s h
jarayonining shakli rostlash sifatining asosiy k o 6 r s at k ibicidirl ar |
Rostlanuvchi kattalikning chetga chigishlarsiz kamayib tebranishlarsiz ravon
00t acgrigadan z dagiph o 6 | mta g ra gaebayongaxos b o § lbdatba
bundayxollardarostlashjarayonisekino 6 t. Rastlanwchi kattalikning giymati
berilgan giymatidan ancha chetga chigsa bu xol o 6 t jaraybnining burday
ishlashini magsadgamuvofig emasliginik o 6 r s &1 d Gadaytomatik rostlash
sistemasi harakatining tezligi oshirilsg uning t u r g 6 kamayadg chunki
signallarning sistemadano 6 t i &dchikdha va tarkibiy elementlar dinamik
hususiyatlariningiomuvofigligik o atiladi.

Agar rostlanuvchi kattalikning chetga chigish amplitudasi nolgacha
kamaytirilsa uning egri ¢ h i zsi ogooni uebranishlijarayongategishlib o 61 a d
O 0 t jasyonining bunday shakli qulaydir. Bu holda rostlash vaqti kam va
rostlanuvchikattalikning chetgachigishamplitudasikichik b o 6 | Agak sistema
harakatiyanadatezlashtiriisao 6 t jara/dnis o 6 ntebaasishlijarayonshaklga
kirishi mumkin Unda sistema hech gachon muvozanat holatiga kelmaydi
o 0 | ¢ h a n lkagtabkt egaadoim berilgan giymat atrofida tebranib turadi

Avtomatik rostlash sistemalarining vazifasi rostlanuvchi kattalikning chetga
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chigishiniy o 6 g o t ibosatigithiaend t | blinsg gogiluvchi tebranishlathosil
b o 61 iysohibgbaymurmmkin emasligima 6 | buond | Bardla chetgachiqgish
amplitudasivaqto 6 t hilanbshibboradi

Avtomatik rostlashsistemdarigaq o 6 y i | taladblarg a n

Tashgitasiretuvchikuchlart a 6 smuvoradatiny o 6 qot,laud e ganr | ar
bartaraf gilingandans o 6 m @z b o s h | amugozanatholatiga qaytadigan
sistemalat u r gpiétemalardeyiladi Buningaksiesat ur g 6 u n | sssterhama g a n
hisoblanadi

Avtomatik rostlashsistemalaning vazifalarigak o 6gisemalart ur g 6 un
b o 6 ltalakekiladi. Bu o onavbatidastabillashdasturlivak o d@iighsistemalariga
ham tegishlidir. Ayrim hollarda sistemaing rostlanuvchi kattalikini berilgan
giymatganisbatanchetgachigishamplitudasikichik b o 0 Isgoadmtebeasishlar
hosil gilsa, qoidadarchetgachigishgay o@ 6 6 y.i | a d i

Tashgi t a 0 s matijdsidagi avtomatik rostlash sistemasiningharakteri
rostlashningsifatini aniglaydi. Rostlashningsifati va vagti, rostlashningdinamik
vastaik xatosio 0 tjaraydminingso lishdarajask o0 6 r s a gaksostahatia r i

Statik xato - rostlanuvchikattalik va uning berilgan giymati orasidagi
farghisoblanibjarayomi tugagandatkeyingi qolganxatodir.

Dinamik xato - o 0 t jamyonidagi rostlanuvcih kattalikning berilgan
b o s h | agryrgafidarenbksimalchetgachiqgish

So rdish darajasi - tebranishjarayonlariningintensiv holatini ifodaladovchi
k o 0 r slasbbkanadMao 0 tjaraydnidaguchinchiyarimdavramplitudasining
birinchi yarim davramgitudasigab o 0 Inigbatigateng

O 6 t jaraybnni tez tugashi dinamik va statik xatolaning kichik b oighil,
0 O t jaraydniningsifatini Yugorib o 6 | it @10 imn ihidimndaygdgo 60y i | adi g a|
talablar har bir konkret holatda texnologik jarayon va ishlab chigarisiming
hususiyatlarigamos holda shakllanadi Shuningdek sistemao 0 t jaraybnning
sifati va shakl, asosanrostlanuvchio b 6 ealautomatrostlagichningxossalariga
bogdl i q

Statik va dinamik modellar.
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Avtomatik rostlash sistemalariningstatk va dinamik xossalari ulardagi
tarkibiy elementlarnindnarakteristikalarorgali aniglanadi

Element yoki sistemaningstatik harakteristikasi deb o matilgan rejim
jarayonidagi chigish va kirish parangtrlarining nisbatiga aytiladi. Bu nisbat
analitik yoki grafik metodbilan ifodalanadiva hisoblashyoki tajriba usullaribilan
aniglanad..

Chizigli vachiziglib o 6 | ntiaimlarmng statik harakteristikalar mavjud
b o 6 | dlab chizigli tenglamalarorgdi to 6rg ¢€hizig bilan tasvirlansa ular
tizimning chiziqli statik harakteristikahisoblanadi Chizigli statikagaegab o 6 1 g a
element(yoki sistema chizigli element(yoki sistema deyiladi Agaro 6 r nat i |
ish rejimida zvenaming tavsfi chizigli b o 6 | mterglanmaorgali berilsa va
harakteristikasiegri yoki siniq chiziglar bilan tasvirlansa bu zveno chizidi
b o 61 mmrgkienstikaga egab o 6 I Teidhni ishlashdavridahosilb 0 6 | a d i ¢
lyuft va quruq ishgalanishlar uni statik harakteristikalani chizigli b o 6 | ma g «
ko rinishga olib keladi Bu o 6 mavbdida chizigi b o 6 | mawgoaatik
sistemalarnhisoblasimi murakkalashtiradi.

Sistemaning statik harakteristikasini analitik usulda aniglashda uning
t ur gkdolati ichunenergetikva moddiy balanstenglamalarito 6 ladi. Balans
tenglamalaridam o mamdkhttaliklar topilib, ARS dagi rostlanuvchio b 6 goki t
zvenoningechigishvakirish parametrlarininguisbatianiglanadi

O b 6 renly tstatik harakteristikasinitajriba orgali aniglashning aktiv va
passivusulari mavjud Aktiv usuldamoddayoki energy a 6onbi 6 e kzatuyehi
liniyada o0 6 r n a tjro letgvahn mexanizmning rostlovchi organi yordamida
0 b 6 e kHirmecmaguvozanatholati birin-ketin o 6 r n a bundakatthlikning
kirish giymati har hil b o § kegighli chigish koordinatalario I6hanadi Olingan
ma 0 | u mokt d e & zgan grafikdan o b 6 e k kuchayisly koeffisenti
aniglanadi Ob 6 e k thmishnkgttaligi, odatda bir nechakirish kattaliklariga
b o g Guholdastatikharakeristikalart o 6 pHardinkanalb o 6 y aniglénadi
Statik harakteristikani eksperimental aniglashning passiv usuli ehtimollik

nazariyasiva matematikstatistikagaasoslanganBu usulniq dl@b, o b 6 ekt | ar
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normal ekspluataiyasi sharoitlaridakirish va chigish kattaliklariningo 6 z gar i s hi
hagidajuda k o dnm 6 | tlarna@anadi Statistik material tegishli algoritmlar
b o 0 y isidahaai Bu serménat masalab o 6 markiazlashtirilgankontrolning
informasion sistemasyoki EDM yordamidayechilishimumkin

ARS ning fagat statik harakteristikasinibilishning o 6 kamlik qgiladi, uning
dinamik harakteristikasinhambilish zarur.

Element yoki sistemaningdinamik harakteristikasidel vagt o 6 t ibikarh i
chigish kattaligining o 6 z g aor & rsnhai tejimdagba 0 #ish davridagi kirish
kattaligining o 6 z g a rbog $bdligigg tashiniladi Kirish kattaliginingo 6 z gar i s hi
turlichab o 6 | resttahuvchio b 6 e k dinamiknhgrakteristikalariniifodalovchi
grafiklarnihamturlichab o 6 | iodibkelagia

Element va sistemalarning dinamik harakteristikalarini solishtirish
magsadid kirish  kattaliklari 0 6 z g ar i sxémumaii nggnunlaridan
foydalaniladiTizimlarni dinamik harakteristikalarianalitik usullar bilan ham
aniglanadi Dinamik hususiyatlaranalitik ravishdadifferensialtenglamalarorgali
tavsiflanadi Agar sistemayoki bir zvenoningharakatimustajl o 6 z gar uvc hi | ar
yakuniy migdoma borlig b o 6, u pasametrlari mujassamlangaro b 6 b & 61 a d i
Bunday o b 6 e kt | eskinliki daggjasi migdori sistemaning mustagqil
o0 60 z g a r umigcldrigalteagr Bu sistemalarningdinamik hustsiyatlari tavsifi
t o oOhbsilatitenglamalaorgaliberilad.

Parametrlari tagsimlangan sistemalar erkinlik darajasining cheksiz
miqdoriga ega Bu sistemadgparametrlarkatta uzunlikda yoki vagt mobaynida
tagsimlanadi Ularning dinamik harakteristikasi hususiy hosilali differensial
tenglamalar bilan tavsiflanib bu tenglamalarni analiz qilish ko d pi nc ha
giyinlashadi Hisoblashlaruchunb a 6 buaigtemaparametrlarimujassamlangan
sistemakabi qurilib, soddalashtiriladiBundayy o @ tyiéhlarjudaq qdl naijalar
beradigan holatlarda y a 6 parametrlari tagsimlangan sistemalar birin-ketin
ulangandaparametrlarmujassamlangahbir nechtasistemalardaa kechikishbilan
almashiriladi. Masalagabundayyondoshishsistemaningdinamik hususiyatlarini

oddiy differensialtenglamalarorgali aniglash imkonini beradj tenglamalaresa
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chigish koordinatasiningegishlio 6 z g gonunib b 0 y yechifad Sistemaning
muvozanatholatidagi chigish va kirish kattaliklarining tutashgangiymatlarini
aniglab, sistemaningdinamik hususiyatlarigak o 6uniag statk hususiyatlarini
aniglashmumkin
Sistema yoki ayrim zvenolarning statik harakteristikasini quyidagicha
ifodalashmumkir
y=fx) (1.5)
bu erdau - Chigishkattaligi; x - kirish kattaligi.
1.10rasmdaARS statik harakteristikalariningurlari tasvirlangan1.10rasm a,
b dagi statik harakteristikalarchiziqgli, golganlari esachizigli b o 6 | mstagika n
harakteristikalardir
Chizigli statik harakteristika(1.7i rasm a) analitik ravishdaquyidagi ifoda
bilan tavsiflanad;
y=a+kx (1.6)
bundaa- doimiy kattalik, k = tga statik harakteristikaing abssissalao 6 tgmon
o g 6 buchaginifodalovchidoimiy kattdik .
1.7irasm bga muvofiq harakteristikatenglamasiu=kx shaklida yozilishi
mumkin, bu erdak-uzatishkoeffisienti, u sistemaninguchayishkoeffisenti yoki

statikharakteristikanintikligini ifodalaydi
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1.107 rasm ARS statik harakteristikalari

1.10-rasmv da egri chizigli harakerigika, 1.10rasmg daesao 6 ladigan
chizigli b o 6 | mstagkdarakeristika tasvirlangan fiad-sezgirlik zonali chiziqli
b ool maagldenska 1.10rasmd da keltirilgan. 1.10rasm g da to ynishli
chizigli b dn@agan harakteristikak o 6 r s .aNosetguylikzonasjt o 6 y vani s h
sistemaningturli ishlashkattaligigaegab o 6 | gsterezissirtmog ibshaklidagi
chiziglib o 6 | nhargkeemstikal.10rasm j dakeltirilgan.

Zvenolarningketmaket ulanishida(1.11-rasm a) oldingi zvenoningchiqgish
kattaligi keyingi zveno uchun kirish kattaligi b o 6 | Bud hol quyidagi

munosabatlasistemasidaksetadi

X=Y1; Xa=Y2;  EYiX i ®/na X (1.7)
Har bir zvenoalohida- alohidao ZDning mosstatik harakteristikalariggga
yi=fi(xa); yo=fa(2) 5 =iy  nE=nlXY; (1.8)
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1.11-rasm Zvenolarniketmaket (a) va parallel(b) ulanishi parallelulangan

zvenolarningstatik harakteristikas{v).

Demak ketmai ket ulangan zvenolarning statik harakteristikasi shu
zvenolarningstatik harakteristikalaridaaniglanadi
Yo=Fa(X%0)= fa(Yn-1)= falfaa(Xn-1)]=
=falfr1(Yn1)]= ful fralfna(a2)]} = ful fralfra(yn2) 1 } € (1.9)
Agar sistemagakirgan zvenolarningbarchaharakteristikalariChizigli b o 6,1 s a
sistemaningumumiy harakteristikasinam chizigli b o 6 | Birgina zvenoning
harakteristikasichizigi b o 6 | rhars katun sistema harakteristikasichizigli
b o 61 nbaogoajatadb
Zvenolarningparallel ulanishida(1.11-rasm b) zvenolarningkirish kattaligi
umumiy b o @ thigibh kattaliklari o 6 z algeloraikg csl@iladi Demak zvenolari
parallel g csliilgan sistemaningstatik harakteristikasitegishli ordinatalar statik
harakteristikalariningamlanishicananiglanadi
Boshgarish vazifalari nugtai nazaridanavtomatik sistemalarva ularning
tarkibiy zvenolari o Aarining statik va dinamik harakteristikalarigak o 6 r a
Klassifikatsiydanadi Bunday Klassifikatsiya chigish va kirish kattaliklarining
t ur g 0 wmgah agirhden vaqt funksiyasidagi b o g 6 | a nascsléngag a
Tadgiqglinayotgan avtomatik sistemaningdinamik harakteristikalari oldindan
ma O | buond | vg hirdbiri bilan b o g 6 | elemgrdan(yoki tipaviy) zvenolar

shaklida keltiriladi. Quyidagi uchta talami ganoatlantiradiganzveno shartli
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ravishdaelementarzvenodeyiladi 1) zvenoningdifferensialtenglamasikkinchi
tartibdanYuqori b o 6 | mshar{ 2) zZyenodetektorlashgobiliyatigaegab o g | i b
signallarni bir yo r@alishda - kirishdan chigshga tomon o tiazishi kerak 3)
zvenoga boslga zvenolar ulanganda u o Zning dinamik hususiyatlarini
ob6zgartlezmmasl!| i gi

Elementarzvenolarningharakteristikalarinanalizgilish uchunstandarishaklda
yozilgan dinamik tenglamalarishlatiladi Zvenolarning analzi kirish t a 6 s i r |
birlamchib o 6 | @ & rt ldhekkeristikasb o 6 vy, kirsstgagarmoniksinovt a 6 s i r
k o 6 r s a esachagtatahadakteristikasb o 0 y 0 tkahladi

Kuchaytiruvchi zvena Agar zveno sistemagakechikish va boshga xatolar
kiritmay fagat kirishga berilgan signalning masshtabinio 6 z g g bu avanc a
kuchaytiruvchi (ideal inersiyasiz proporsiongl zveno deyiladi U statikaning
algebraiktenglamasorqgali ifodalanadi

y=KXx (1.10)

bunda u- zvenoningchigish kattaligi; K- zvenoningkuchlanishkoeffisienti; x-
zvenoningkirish kattaligi.

Kuchaytiruvchizvenodinamikasiningenglamasi

y(1)=KXx(t) (1.11)
Zvenoninguzatishfunksiyasi
¥(p)
W(p) =—=K. 1.12
®) =2 (112

Oxirgi ifodada R operator o iga jw q o/€ak zvenoning amplitudafaza
harakteristikaskelib chigadi:

W(iw) = % -K (1.13)

Kuchaytiruvchi zveno berilgan signallaga faza siljishlarini kiritmaydi va
barcha chastotalisignallarni ravon o tkazadi AFX ning godografi (1.12-rasm)
kompleks tekislikdagi xakiqiy o &g boshlamg i6h koordinatalardad masfaga
kechikkan nugta bilan ifodalanadi Zvenoning A(w) amplitudachasbta
harakteristikasi i chastotalar o Gdan A(w)=K migdorga kechikkan to 6rg 6

chiziqdir.

38



1.12-rasm Kuchaytirishzvenosiningharakteristikasi
a) YugurishegriChiz i ;godamplitudafazaharakteristikasi

V) logarifmik chastoteharakteristikasi

U(W)=0 fazachastotaharakteristikafaza siljishlarning (oldinga ketish yoki
kechikish yo digjni bildiradi. Amaldachastotaningcheksizlikkaintilgan har bir
giymatida istalgan real kuchaytiruxchi zvenoning kuchaytirish koeffisent
nolgachakamayibketadi

Zvenoninglogarifmik amplitudachastotaharakteristikasguyidagi ifodadan
aniglanadi

L(¥)=20Ig|W(j¥)|=20 IgA(¥)=20 IK. (1.14)
Ushbuzvenoningfazasiminimal giymatgaegayoki nolgateng bu zvenominimal
fazalidir. Kuchlanish koeffisentiK chizigli zveno uchun doimiy, chizigli
bodl| nzeegoaahunesao 6 zgar mvc hand

Birin Chi tartibli nodavriy zvena B a 6 n@avriy zvenoinersionzveno
deyiladi Nodavriy zvenolar uchun chigish va kirish kattaliklarini Bog Idvchi

tenglamabirinchi tartibli differensialtenglamadaiiorat
dy .
TE+} = Kx (1.15)
bu erdaT-zvenoningvagt doimiysi; K-zvenoningkuchlanishkoeffisienti.
B o s h | ashati@amimghol giymatida tenglamaniechsakquyidagi ifoda

hosilb o 61 ad i
t

v =Kx (1—9_5) (1.16)

t-o0t ayvagt gan
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Agar nol giymatlib o s h | ashagtlardaterglamagd_aplasalmashtirishi

g o 6 | |, aperatoisisakdidayozilganquyidagitenglamahosilb o 61 a d i
(Tr+1)u(r) = Kx(r) (1.17)
Bu operator tenglama asosida birinchi tartibli nodavriy zvenaing uzatish

funksiyasiniyozishimizmumkirn

wp) =28 X (1.18)

x(p) Tp+1
Laplasteskari almashtirishiyordamida(1-13) ifodadano 6 t fun&skyasini

topishmumekirt

h(t)= L1 [
bundal(t)-p o0 g 6 gakkad 6 a | a @hot nal dosvi r

=k-a-e 7)-1(8) (1.19)

Tp+1 o

Ko or i | azyeondniggaamplitudafaza harakteristikasi ifodadagi R

operatornjy¥ giymatgaalmashtirishy o ®ilan aniqlanaoti

W(jw) =

(1.20)

1+jwT
Ifodadan aniglangan xaqigily va maxum gismlarning giymatlari quyidagi

kodriegashga

Re(w) = T (1.21)
Jm(w) = —— (1.22)
Inersion zvenoningamplitudachastotaharakteristikasi
A(w) = JRe? (w) + Jm*(w) = e (1.23
Shuzvenoningfazachastotdwarakteristikasi
p(w) = mle 3:1] = —arctgwT (1.24)
Chastotanolgaintilgandgy a 6 n i
Alw) = K; p(w) = 0; Jm(w) = 0; Re(w) = 0 (1.25)
Chastotacheksizlikkaintilgandaesa
A(@) > K; ¢(@) = =7; Jm(@) = 0; Re(w) = 0 (1.26)
Zvenonng kompleks tekislikda tasvirlangan  amplitudafaza
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harakteristikasiningl.13-rasn) diametrizvenoningK kuchlanishkoeffisienti teng

yarim aylanadanborat Inersionzvenoningtarqalishegric h i zeksgodeantadan

iborat Uning hususiyat shundakj T vagt doimiysini urinmaningchigish kattaligi

Y Bturg @nlashgangiymatining chizig iga proeksionva urinmaningY bc hi zi g

kesishgannugtasi or a | i ckésmakalg topish mumkin Birinchi tartibli

nodavriy zvenolar tarqalish egri Chizig imingistalgan nugtasiga o tkazilgan

urinmalar chigish kattaliginng turg @nlashgangiymati ¢ hi z i @id xildTa n

kesmalarnkesibo 6 t. t=Tdviagtdagichigishkoordinatasb3%gao 6 z g:ar a d i
t=Tbodl =016 & .

Agar t == b o § | chiggsh parametrining giymati kirish parametrining
giymatigaintiladi (u — x), y a ochidish kattaligikirish signalit a 6 s cheksizl a
vaqt mobaynida kirish kattaligi bilan tenglashishgaintiladi. Amaldg o 6t i st
jarayoniningvaqti t ~ 3T deb qabul gilinadi, chunki uch doimiylikka teng vaqt
davomidatargalish egri chiz g éhigish kattaliginingyangi t ur g 6 u nYlba s h
to Orgchizig igaq cslilib ketadi T = Bdagit ur g 6 u ndjinwwhugfadadan
u=Kx ekanligi kelib chigadi. Bu demak o 0 t jarasydmitugagachbirinchi tartibli

nodavriyzvenokuchaytiruvchizvenokabiishlaydi

I 2— S
s .
N £ R .6 A, ;
,"‘. // '(
| /"( ‘ 1‘
I/ |2 2
| i f b
p=T
LN J

(‘7
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1.13-rasm Birinchi tartibli nodavriy zvenoharakteristikalari
a) yugurishegric h i zh) agnplitudafazaharakteristika

V) logarifmik harakteristikalar

Koodor i | azvenong@ mACHX sini quramiz Buning uchun

amplitudaningdesibeldagilogarifmik funksiyasinianiglaymiz

L(w) = 201g4(w) = 201g|

Ikkinchi chegaralihollarni ko @b o miz

K
V14w Te

= 201gK — 201g(1 + w?T?)z. (1.27)

a < iva(msz <« 1 dagikichik chastotalarda
L(w) = 201gK — 201g1 ~ 201gK (1.28)
w > %va(mi“]ﬂ > 1dagikattachastotalarda
L(w) = 201gK — 20lgwT (1.29)
Demak kichik chastdalar schasidaL(w) funksiya abssissa oga parallelva
undan 20 Ig K masofaga kechikkan to 6rg &hiziq (asimptota orgali
approksimaiya gilinadi. Ikkinchi, chastotalariyuqgori sahada(1.29) harakteristika
w chastotagabog ld. Chasbtaning bir dekadadagiorttirmasini w, = 10w;deb
faraz gilamiz. U holda disibel birligida o lIohanadigan amplituda quyidagi

kattalikkao Zgaradi

AL = L(10w,) — L(w,) =
= [20IgK — 201gK(10w,)T] — [20lgK — 20lgK(w,)T] =

db
= —201g(10@,)T + 20lgK ()T = ~201g10 = —20— .

Demak (1.24) ifoda bir dekadag&0 desibel todyai keladiganteskariog iShga
egabodgantodai chizigdaniborat (chastotaningl dekadagaortishidg amplituda
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20 db gakamayad). (1.23) va(1.24) to@Gi chiziglar logarifmik harakteristikaning
asimptotalari deyiladi Ikki asimptotaningtutashishnugtasini (1.23) va (1.24)
tenglamalashatidananiglashmumkin

L(w) = 201gK — 201gwT.

201gK — 20lg1 = 201gK — 20lgo,T;

demak o - tutashishchastotasdeyiladi
Ushbuholda bu chastotaningjiymati zvenoningvagt doimiysidananiglanadi
Logarifmik fazachastotaharakteristikasiningg o 6 r 1 ni s h i

o(w;) = —arctgwT,

tutashchastotauchun
o)
¢(w,) = —arctg (m_T) = —arctgl = 45°,
T

Ko rlayotgan zvenominimal fazalidir.

IntegrallovChi zvena Chigish kattaligi kirish kattaligiga b o g o6 | i
bo ltnagan lekin chigish koordinata o Zgarishining tezligi zveno kirishidagi
signalgaproporsionalbo Igan zvenointegrallowchi zvenodeyiladi Uning tavsifi
guyidagicha

dy

-~ = Kx (1.30)
bu erdaK - zvenoningkuchayishkoeffisienti va uning vagtdoimiysi nisbatigateng
zvenoningtargalishtezligi.

Ifodaniintegrallabo ttsh jarayonitenglamasinhasil kilamiz:
y =K [ xdt. (1.30)
Ifodadan chigish kattaligi kirish kattaligining integraliga proporsional ekanligi

kelib chigadi IfodagaLaplas almashtirishiniq o 6 | ,lindéegralld&wvchizvenoning
tenglamasinoperatorshaklda hosil gilamiz (nolaviyb o s h | ashagléd3c h

y@) = (%) x(@). (1.32)

Ko or i | elgmentagvanoninguzatishfunksiyasi
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W(p) X2 = (1.33)

x':’ﬂ:] o D
Ifodadagi R operatorni j¥ bilan almashtirsak zvenoning amplitudafaza

harakteristikaskelib chigadi

T

W(jw) =292 _ X _K -7 (1.34)

x{jm] o o w

Ifodadan amplitudachastotava fazachastotaharakteristikalarningtenglamalari
topiladi:
Alw) =%; (1.35)
o(w) = — 5 (1.36)

Tenglamalardauyidagichaxulosakelib chigadi: chastotacheksizlikkaintilganda
ACHX— 0 bo lb, A(w) — =« integrallowchi zveno hosil gilgan fazala siljishi
doimiy bo ladi vauygaborlig emas
Kompleks tekislikda integrallowchi zvenoningamplitudafaza harakteristikasi
kompleks tekislikning manfiy yarim o Gga mos keladigan vektor orqgali
ifodalanadiva cheksizlikdan(¥=0 bo 189 nolgacha(¥=b p Zgaradi Tenglama
asosidazvenonirg LACHX siningifodasiniyozishmumkir
L(w) = 201gA(w) = 20lgK — 20lgw (1.37)
Agar ifodalarni solishtirsak ularning o xshashligini ko @miz Demak
LACHX ning asimptotas0 dl/s gatengmanfiyo g 6 absdis$alao Gdagi ¥ =
K chastotagamos bo Igan nugtasidan o tadigan to 6rg @hizigdan iborat
Logarifmik fazachastotaeharakteristikas{1-32) ifodadagichastotagdorlik, emas
Integralloxchi zveno minimal fazalidir. Uning harakteristikalari 1-11-rasmda

keltirilgan.
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1.14-rasm Integrallovchizvenoharakteristikalari
a) yugurishegric h i zh) agnplitudafazaharakteristika
v) logarifmik harakteristikalar
Differensiallovchi zvena Chiqgish kattaligi kirish parametriningo Zgarish
tezligiga proporsionalbo Igan zveno differensialloxhi zvenodeyiladi. Bu ideal

differensialloxchi zvenoninghususiyatlartenglamaorgali tavsiflanadi
dx
Nolaviyb o s h | ashaglérdgt-38) ifodagalaplasalmashtirishinij o 6 | ,| a s
butenglamanig operatorshaklinihosil gilamiz:
y(p) = KPx(p) (1.39)

Zvenoninguzatishfunksiyasik.uyidagichaaniglanadi

W(p) = % — KP. (1.40)

amplitudafazaharakteristikeesa
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T

W(jw) = K(jw) = Kwe-=. (1.41)
Ma 0 | yampliiudachastotaharakteristika
Alw) =Kw (1.42)
¥ chastotaggoroporsionalravishdao 6 z g ;afazactastotaharakeristikasi esa
kirish signalichastotasining 6 zighigab o g @rhas g
p(w) = +§. (1.43)
Ifodadan quyidagi xulosa kelib chigadi differensiallovchizvenoo 6 zi ni ng

chigishida kirish kattaligidan +§ burchakka teng o 6 z i $dsih giladi.

Kodor i | avgnouthgra n
y(O) =k E — (1.44)
Laplasteskarialmashtirishidarfioydalanilsa
v =Ee. (1.45)

Bu zveno kirish kattaligining sakrashsimoro 6 z g a rchigsin sigda#ning bir
onda cheksizlikkachao €ib, shu zaxoti nolga tushib ketishi bilant a ér i.f | anad
Hagigatlaesazvenolardabundayholatni amalgaoshiribb o 6 | may d i
DifferensiallovchizvenoningLACHX sini qguramiz
L(w) = 201gd(w) = 201gKw
Ifodadanlogarifmik amplitudachastotaharakteristika+20 db/s ga teng musbat
og i8hli vaabssissalan Gng ¥, = K nugtadakesibo toivchit o 6 chiaigdaniborat
ekanligi kelib chigadi. Agar K=1 bodsa todai chiziq koordinatalarboshidan
oGadi(l gr¥ 0).Ifodadanma 6 | UF@HXi abssissalan 6 q parplelvaundanu
masofagargadagolgant o 6 ahigigdaniborat
Real differensiallovchi zvenolar dinamikasining umumiy tenglamasi
guyidagichafodalanadi
r+y—Kk= (1.46)
Agar bo s h | a mhardlar molga teng b o 6 | gba tedgiamining opeator
shaklidagik o 6 r i ni s hi
(Tp+1) - y(p) = KPx(p) (1-47)
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Bundanrealdifferensiallovchizvenolarninguzatishfunksiyasikelib chigadi:

W) = (1.48)
amplitudafazaharakteristikasesa
. _ juE K w j{%—arctgw?]
W(w) = ok = o ® (1.49)

Oxirgi tenglamalardanreal differensiallovchizvenobir biriga ketmaket ulangan
ideal differensiallovchiva nodavriy zvenolardaniborat degan xulosa chigarish
mumkin

Dinamikatenglamasininggechimi quyidagicha

t

y(®) = xeT. (1.50)
Real differensiallovchi zvenoning kirishiga sakrashsimong @ayonlovchi
t a Oksoi orr s ehigishlkagtaligi vaqtning dastlabkidavrida K/T giymatgaega
b o 6 | kaythit — « da nolga aylanadi Real differensialloxchi zvenoningA(¥)
amplitudachastota va (i(y) fazachastota harakteristikalarining tenglamalari
guyidagicha
K-w
Nepr o

T
w(w) = 3 arctgwT;

Alw) =

W/ ew) + X
é’“{. 2 7‘
P / \ )
M 5 do
5’ 2 L7y I ¥ 20 o5
= w{
o g

a7
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1.15 rasm Ideal(a, b, v) vareal(qg, d, €) differensialloxchi zvenoning

harakteristikalari
a) ideal differensialloxchi zvenonng yugurish egri chiz i ;g 6)i ideal
differensialloxchi zvenoning AFX si; v) ideal differensialloxchi zvenoning
logarifmik chastota harakteristikalari g) real differensialloxchi zvenoning
yugurish egri chiz i ;gd real differensialloxchi zvenoning AFX si; €) real
differensialloxchi zvenoningogarifmik chastotanharakteristikalari

LACHX ni gurish uchunquyidagiifodaishlatiladt
L(w) = 201gA(w) = 20lgwK — 201gy/ 1+ w?T?

Izlanayotganharakteristikaikkita asimptotadanborat ulardanbiri 20 db
sqag iBhgaega ikkinchisi esaabssissalargparalel. ¥ =1/Tchastotadasimptotalar
tutashadi

1.1Zi rasmdareal va ideal differensiallochi zvenolarningharakteristikalari
tasvirlanganlkkala zvenohamminimal fazali sistemalasinfigakiradi.

Tebranuvchi zvena Tebramvchi zvendarning chigish va kirish kattaliklari

o rbasidagibog lanishikkinchi tartibli differensialtenglamalaiorgali aniglanadi

TP T, % 4y = kx (151)

1ogez —
bundaT;-tebranmavenoningvagt doimiysi.
T, - o tésh jarayoniningso @ishvagt doimiysi.
T, vaT, vagt doimiylari so @sh nisbiy koeffisienti orgali o @mbog langan
T=23T, (1.52)
Bos hl ashgti@arnaghtengb o 6 | g(&46)dfadadanLaplasalmashtirishi
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orgalitopilganoperatotenglamao 6 r i:n | i di r

(Tfp* £ Lp +1) - y(p) = Kx(p) (153
Shungamuvofiq zvenoninguzatishfunksiyasi
K
Wp) = (ZpP4ho1D) (1.54)
Enditebranmavenoningamplitudafazaharakteristikasinfodalashmumkin
K K —tarctyg ©Tz

— 2T
1mr1

W(jw) =

. . = e
()PP +1  [(1- w?T?)? + 0?T;
Amplituda-chastota va fazachastota harakteristikalarga o 8ak, quyidagi

munosabatlargagabo lamiz
K

A(w) =

(1.55)

'(1—m2Tf]2 +w? T3

o(w) = —arctg - ot (1.56)

ZTZ

Tebranmazvenolart ur g6 unyokhs hig@g aunl @&ac &.InZmayening
t ur gyobkumo t ur g 6(l51)l diffgrensial tenglamaningchap tomonidagi
ikkinchig o 6 s hi | isho@dit i andir ni gigdriahprdmusbatb o 6, telsramma
zvenot ur gnanfiyb o5 hebuhbed®l adi

O 0 t hasalteristikasuzatishfunksiyasidaraniglanishimumkin, bundalaplas

teskarialmashtirishinig o 6 Ildzim:s h

h() =Lt | == K 1‘ —K- [1 —e_"tl_r"[casmlt—l—it - sinw, t)
p° Ty +28pTi+1 p P

bunda

Wy = Ji \/752

Tebranmazvenoning o tcnsh jarayoni egri chizig iding harakteri so i@ish
nisbiy koeffisenti 3 ning giymatiga bog loq. Agar 3>1 bo I8a o tsh jarayoni
nodavriy jarayon hususiyatlarigaega agar 3 noldan 1 gachao Zgarsa o tish
jarayoninng xarakteritebranmaso @uvchi bo ladi. So iish koeffisienti 3=0 bo 163
zvenoning chigishidagi tebranishlarso @maydi Noturg @n tebranmazvenoning
so riishkoeffisienti manfiydir.

Chastotax=21/Tb o 6 | gAdX ming W(j¥) vektorimavxumo 6hijan mos
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keladi Bunday chastotarezonanschastotadeyiladi Chagota O dan © gacha
kuchaytirilsa chigish tebranishlar fazasi ©~ ga yaginlashadi Differensial
tenglamaningtartibiga muvofiq telranma zvenoning AFX si ikki kvadrantdan
o 0 t (Albrasn.

Logarifmik harakteristikalarni to 6 zshda (1.39) va (1.40) ifodalardan

foydalanamiz

L(w) = 201gA(w) = 201gK — 20J(1 — W?T?)? + w?T?

wT,
P(w) = —arctgm
Kichik chastotalauchuny chastoagaegab o 0 |kaftaliklarninggiymati 1 ga
nisbatankichik va taqribiy b o 6 | ea<d 1 da L(w) =~ 201gK deb gabul qgilish
mumkin Chastotalarkattab o 6 | gesamks$iacha 1 va (wT,)’gaegab o o1 gan
kattaliklarnie 6 t i dnoasagaanb o 6 Juhadida
L(w) =~ 20IgK — 20lgw?*T? = 201gK — 40lgwT, (1.57)

Demak wy = Ti tutashish chastotadanboshlab bir dekada giymatgaega

b o 6 laginaptotao g O 4Gdhni hosil giladi.

1.16rasmda minimal fazali tebranma zvenoning harakteristikalari
keltirilgan. Tebranmazvendar potensialva kinetik energiyalarnito @ab energiya
zapaslarinio 6 z almashtiradi Almashtirish jarayoni energy a agnhir turdan

ikkinchi turgao tishidaniborat
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1.16rasm  Tebranma zvenoning

harakteristikalari

a) yugurishegrichiz i ;g 0 i

NS

b) amplitudafazaharakteristikav)

logarifmik chastoteharakteristikalar

Y \ L)
x -1 ' Rofurt /1/“// lgw
= TR TS
. fft-el’ \\_ —/ -y y/w)
b4 \ {
T 3 P

a

1.17-rasm Sof kechikishzvenosiningharakteristikalari

a) yugurishegric h i zh) AF&;iv) logarifmik chastotaharakteristikalar

Sof kechikish zvenosi Umumiy holda agarfazab o 0 y siljsihshuzveno
uchunmumkin b o 6 | nggaardanortib kesa, zveno nomnal fazalihisoblanadi

Bunday zvenolar gatorigasof kechikish zvenosikiradi. Bu zvenoningmoxiyati
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shundakiu o 6 z i ahigighida sof yoki transport kechikishvaqti deb ataladigan
doimiy U kechikish bilan kirish signalini xatosiz takrorlaydi Zvenoning

hususiyatlari y(t) = x(t —t) tenglama bilan t a 6 r i.fBu atanglamaning

operatorshakli
y(p) =e " x(p) (1.58)
Zvenoninguzatishfunksiyasiyugoridagitenglanadarkelib chigadi
W(p) =e®" (1.59)
Zvenoningamplitudafazaharakteristikasi
W(jw) =e 7@ (1.60)
Ko rlayotgan zvenoning amplituda va faza chastota harakteristikalari
guyidagicha
Alw)=1
¢(w) = —wt

K o 0 r turiibdikh logarifmik amplitudachastotaharakteristkasiabssissalar
o0 6 g mash o G fazalesa(1.55) tenglamagamuvofiq ¥ chastotao 6 s bilam |
cheksiz oshib boradi 1.13i rasmdasof kechikish zvenosiningharakteristikalari
keltirilgan.

L{w) = 201lgA(w) = 20lg1 =0

Avtomatik rostlash tizimlarining to 0 4ish sxemalari va ularning
o Zyarishi. Blok-algebragoidalarik o dagkibly zvenolardartashkil topgan ARS
ning analizi va sintezini anchasoddalashtiradiARS ning dinamik hususiyatlari
tarkibiy elementlarharakteristikala va ularning bir biriga ulanishtartibigak o 6 r a
aniglanadi Shuninguchunbir xil zvenolarningturlicha q csfdilish turli dinamik
xossalisistemalami tashkilgiladi.

Zvenolarning ketmaket ulanishi 1.18rasmda W;(p) va W;(p)uzatish
funksiyalarigaega b o 0 | kgtemaket ulan gai, ikkita zvenalan hosilb o 6 1 g an
sistemaningsxemasikeltirilgan. Zanijirli uzaish funksiyasini quyidagichayozish

mumkirn
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1.18rasm Zvenolarningketmaket ulanishi

W(p) — Pﬁ'{p:] — ¥z (2) ] vy (D) — Wj_ (PJ . 14{2 (,p] (161)

x1(@)  x(p) x2(p)
p ta elementlardamosil bo I§anzanjirninguzatishfunksiyasi
W(p) = Wi(p) - Wy (p) - W, (p) = TIi2; Wi () (1.62)
Boshgachakilib aytganda ketmaket ulangan elementlarzanijirining uzatish
funksiyasitarkibiy zvenolaruzatishfunksiyalariningko @aytmasigaeng Bunday
sistemaning kuchayish koeffisenti  tarkibiy = elementlar kuchayish
koeffisientlariningko @aytmasigdeng
K=K, K, K, =[l_,K, (1.63)
ketmaket ulanganelementartochiq zvenolarzanjirining AFX si shuzvenolarning
AFX lari ko @aytmasigdeng
W(iw) = W, (j@) - Wy (jw) - W (jw) = [Ty Wi () (1.64)
Zvenolarningparallel ulanishi Zvenolarning parallel ulanishida (1.16-rasmn)
bitta kirish signdi bir nechazvenolarningkirishiga beriladi chigish signallariesa
jamlanadi W, (p) va W, (p)uzatishfunksiyali ikkita parallelulanganzvenolarning

uzatishfunksiyasini aniglaymiz

W) = W,() + Wy@) +- +W,(0) = ) W)

X(#) i . A

x| + y/#)

L R =

1.19rasm Zvenolarningparallelulanishi
p ta paralel ulanganzvonolarsistemasiningizatishfunksiyasihar bir zvenoning

uzatishfunksiyasiyigindisigateng
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W(p] _ }’p{?ﬂj _ ¥z (p) + ¥.(p) _ Wj_ {:,p] 1 I"'II-‘E {:,p) (165)

x4 (D) x4 (0) xz (D)

Elementningeskarialoga bilan gamralishi. B a 6 zve&mming kirishigakirish
t a 6 s tamshardchigishsignaliningbir gismi beriladi W;(r) uzatishfunksiyasiga

egab o 0 lelgraentmanfiy teskarialoga bilan gamralishiniko rib chigamiz (1.20-

rasm:

1.20-rasm Manfiy teskarialogalielement

Birozo6zgartiss@gshl|l ar dan

W(p) = w, (p)

1+W, (p)

(1.66)

Oxirgi ifodani umumlashtirsakquyidagichaxulosaqilish mumkin agarbir
yoki bir nechazvenobirlamchi manfiy teskarialoga bilan gamralsa sistemaning
uzatishfunksiyasiquyidagichab o 6 1 a d i

W) =

% (1.67)

Agar teskari aloga zanjirida o 6 z i Wi, (w)g uzatish funksiyasigaega
b o 6 lzgeaomavjudb o 0, bieaaningekvivalentuzatishfunksiyasiquyidagi
kodor i kelads h g a

W(p) = [T5y Wi (p) (1.69)

1+]11  Wi(p) Wep.(p)

Bir yoki bir nechazvenolarbirlamchi musbatteskari aloga bilan gamralsa

sistemaningimumiy uzatishfunksiyasi

W(p) = —=atale) (1.69)

1-IT74 wi(p)

Zvenolarningaralash ulanishi Avtomatik rostlashda teskari aloga bilan
gamrdgan, ketmaket va parallelulangany a 6oraliglari ulanganzienolarkeng
ishlatiladi Bunday hollarda blok-algebra qoidalari yordamidaerkin strukturali
zvenovasistemalaanalizuchunqulayragshaklgakeltiriladi.

Chizigli vachiziglib o 6 | mtzighlam
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ART yoki Avtomatik rostlashtizimli ABT ning keng tarqalganturlaridan
biri hisoblanadi Bunday tizimlar tizimdan chiquvchi kattalik Y ning tizimga
kiruvchi kattalik X gatengligini saglabturish, y a &izinn uchunY=X tenglikning
domo 6 r b ad li t &b mhnmadsadiafoydalaniladi

Kirish kattaligi X ning turigak o 6AR@a ning quyidagi 3 turi farglanadi
stabillashtizimlari, dasturli (dasturl) boshqaruvtizimlari, dinamik (sledya iy)
tizimlar. Stabillashtizimlarida X ning giymait vaqgto 6 z g ebtanas &2 g at ma \
dasturli boshqgaruv tizimlarida u oldindan belgilangan qonuniyat b o 6 y i ¢ h
0 0 z g,adinandk tizimlarda esa oldindan ma 0 | waoné | meogumiyatlar
boodyiodlra.aUchithi tizimning vazifasi kirish giymati X ganday
koor i mo & hmiamdanmchiquvchikattalik Y ning giymai aynanX nikiga
tengbo 61 t @B mn nibaat hdan

ARTda boshgaruvqurilmalari rostlagichlardeyiladi Samolyotniberilgan
kursb o 0 y hoshd@aeuvchavtopilotART gamisolb o @ladh

BO danchiquvchikoordinatalaisonigak o GABTalarbiro 6 | cva& v b p
o 60 | c turargdajratiladi

Sinxron generatorningchigish kuchlanishiningboshqarishbir o Iohovli
ART ga kiradi. Agar kuchlanishnio Zgartirish bilan bir gatorda dvigatelning
aylanish tezligini o Zgartirish yo 10 bilan generator tokining chastotasiham
o Zyartiriladiganbo 16a endi bu tizim ikki o I6hovli ART bo ladi. Ko @ o Iéhovli
ABT o Dnavbatidab o g &4d bi ogg dd linagganboshyaruv (rostlash) tizimlariga
bo lnadi.

Bog l@mas boshgaruvtizimlari bir nechaBQ ga egabo ld, har bir BQ
o Zning chigish koordinatasidagigiymatini boshgaradi Bunda tizimni tashkil
etuvchi qurilmalarzanjirlari o Zaroalogadéabo linaydilar.

Bog l@g boshgaruvtizimlarida BQ lari o Zaroichki alogadabo ladi. Ko 6 p
0 0| c Bhavdh (b o g dalxangb o g wdsdaxam) uning tarkibiga kiruvchi
alohida BT lardan chigish koordinatalaridagigiymati boshqgalarnikigab o g 6 | i

bodl maavmomBT tai deyiladi
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Agar kuchlanishva chastotarostlagichlariorasidao 6 z aloaqgab o 6 | ma s a
sinxrongeneratokuchlanishva chastotasinART b o g idsikkqo 6 | ¢ tizinv | |
hisoblanadiAmmo, bu ART ni tashkil etuvchitizimlarni avtonomtizim debaytish
ham t u g @mag chunki, dvigatelning aylanish tezligi kamauytirilib, chastota
0 0 z g ar t kuchlardisgnaggigreai hamo 6az6 z ioddazng aa aksihcha
Ikkala rostlagich b o g 6 | i gHKesisgish nuqgtesigi sozlashy o 6éUilan bu
tizimlarni avtonomtizimlargaaylantirishmumkin Bundageneratokuchlanishiva
chastotasinb o g ®dshqgayishizimsihosilb 0 61 a d i

Parametrlari vagt davomida o 6 z g a r mdizintha gtaionar tizim
deyiladi Nostasionar tizim T bu parametrlario 6 z g a rtizirv. dNbstasionar
tizimlarningmatem#éik k o 6 r i tasvidashiddizim differensialtenglamalarning
b a &aeffisientlarivaqghing funksiyasib o 6Keladb

Nostasionar tizimdanfargli o 6 | astasorkar tizimlarda berilish vagidan
k a t ndaarpir xil buyruglargabir xil (mog javobgaytailadi.

Tizimni tashkil etuvchi zvenolar xatti-harakatlariningharakterigak o 6 r a
tizimlar uzluksizyoki diskretb o 6 | a d i

Faqatuzluksiz harakterdagizvenolar y a okimish kattaligining yumshoq
(plavi y) o 6 z g a rchigshkiatthleginingo 6 z g ehamysanmshogb o 61 adi gan
zvenolardaro 6 lgantizimgauzluksiztizimdeyiladi

Tarkibida atiga bitta diskret harakterdagi zveno b o 6 | tizemga

diskrettizim deyiladi Diskret harakterdagizveno degandakirish kattaligining

(@}

00zgayumshdyb o 6| gleam ¢ @ 6lari hollarda chigish kattaligining
o 0 zighidar ¢sakrasBlar hosil b o 6 | a mvengga aytiladi. Ishlash shartlari
0 0 z g ar hollardad 6gzagna r iavdomatikravigrmlamoslashadigaiva vaqt
o 0t bilantbid z i ishifanligatini yaxshilabborishgamoslashtirilgartizimlarga
moslashuvchiizimlar deyiladi

Moslashmaydigartizimlar doimiy holatlar (postoyannayanastroyka ga
egab o § ishlaghshartlario 6 z g a r t buholatlamia Zpartaishtalabgilinadi.
Boshqaruv sifati (tezlik, aniglik) ni saqglab kolish uchun bu ishlar insonlar

tomonidanbajariladi MoslashuvchtizimlardabuishlarniBQ lar bajaradi
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1.21-rasm

Moslashuvchtizimlardanasosarb a Gifatlari yoki ishlashshartlaritodik
aniganmagan shuningdekumuman tushunarsizqonuniyatlar bilan ishlaydigan
o b 6 e k bokhgarigihddoydalaniladi Endi ABT da boradiganjarayonlarning
umumiyharakteristikalarigao xdalibo 6 t a mi z

1.21-rasmda generatorni kuchlanishini ART ning o 6 it jarayoni ikki
variantda k o 6 r s.a Kuchlagishni rostlashda o 6 t ijasajonini yuzaga
keltiradigan generator toki bu kuchlanishining o Zgarashidan jarayonning
yakunlanishigagadar tizim t u r gighhalatiga olib keluvchit ur gdéunl a
jarayoniyuzagakeladi

Bu jarayonlarnik o 6 @ @ tb i genyhwddgatushunchalamuhim ahamiyatga
ega tizimning barqgarorligi boshgaruyarayoniningsifati va boshgaruvaniqgligi.

ABTlarning asosiy turlari va tegishli terminlar bilan tanishish uchun
ABTIlar Klassifikatsiyaini bir gatorbelgilarib o 6 y k & dhahigamiz

Ochiq, yopig va kombinatsiyalangantizimlar .

ABT ning blok-sxemasini(yuqorida berilganlargaasosajp quyidagicha
tasavvumilish mumekir

Berilgan sxemadaBQ (boshqaruvqurilmasjga uch turdagi madumotlar
kiritiladi.

Boshqgaruv 0 b 60 e k thalatinn gelgilovchi uning kattaligi hagidagi
ma 0 | uBwshdaruvmagsadinberuvchiX ning giymati hagidagima 6 | uB@o t
ning normal ishlashigaxalaqit beruvchi parametrlarninggiymati i F haqgida

ma 6 | uAmmb yuqorida saralganma 6 | u mo tfahaly an & nlgdnginai
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ishlaydiganABT lar hamb o 6 IBandliafoydalaniluChima 6 | u nudgak @@ r a
ABT lari 2 taasosiytiplargab o 6 | :ioahmigtidimlar vayopiqtizimlar.

L | |
X U ¥
—. ;
> BEK BO
1.22-rasm

Ochig ABT larda BOdan chiquvchi kattalk T U o 61 c hamfBmaydi
tizimning ochiq tizim deyilishigasabah undaBO dan chigayotganma 6 | umot | ar
bilan BQ gakirayotganma 0 | u mrasidéhechgandayb o g ik ly iagtigi, kirish
va chigishnugtalarinibirlashtirib yopiq kontur hosil gilinlaganligidir. Ochiqg ABT
dafaqatX, yoki fagatF, yoki ularningharikkalasib o 6 Imurakim iBirinchi holda
boshqaruvfagat tashqi signal i X ning giymatigak o 6amalgaoshiriladi X
giymatiningo 6 z g &oshgartvchsignal U va mosravishdaBO danchiquvchi
giymati U ningo 6 z g a rolibkdladigBandatizim ishining aniqgligini, y a 6 n i
berilayotgan X ga mos giymat i U ning ishini faqgat tizim parametrlarining
doimiyligi, ishonchligigi belgilaydi Bunday tizimlar yugoridagi shartlarning
yetarlicha stabil (0 6 z g 3 hbrmmad g ®ankatthaaniglik talab gilinmagan
joylardaginaishgayarogli b o 6 | Sinxkan generatornidasturli boshgarishochiq
ABT gamisolb o dlada

BK
1.23rasm

58



Bu erdadvigatel D danberilayotgano 6 z casitezlik bilan aylanayotgan
sinxron generatorG BO b o 6 | BDdhing chigish kattaligi, y a 6generatordan
chigayotgankuchlanishi uy g 6 @thiud ly 6B& meii tagmanidanberilayotgan
quvvatningkattaligi bilan aniglanadi BQ da berilgandasturb o 6 y uygbhoat i s |
c hul g 6qguwat doeriladi bu esa generatordanchigayotgan kuchlanish
giymatining avtomatik o 6 z g a r olils rkelagiia Bunday tizimda xaqiqiy
kuchlanish berilgan masalan generatoryuklamasiningo 6 z g a dvigaseming
aylanishtezligi, generatoc h u | g 6 a mdroaatdésetikmridarajaddarq qilishi
mumkin

Yopiq ABT ning ikkinchi turi xalagit beruvchitashgit a 6 skuahigaa r
asoslanib ishlaydigan avtomatik boshgaruv tizimi yoki boshgachaaytganda
avtomatik kompensatsiyalovchiizim. Bundaytizimlar chiqish kattaligini bir xil
saglashtalab gilinadigan joylarda ishlatiladi Yu k| ama o ®@aod@a4d rgwwnc
generatogisgichlaridakuchlanishinistabillovchitizim bungamisolb 0 6 | a d i

Uchinchiturdagiochigtizim, y a hamX, hamF ninggiymatlaib o 6 y i ¢ h
ishlaydigantizim anchat o GABT hisoblanadiBundao b 6 ebloshqaiistX vaF
kattaliklarning funksiyalari asosidaamalgaoshiriladi y a &ba tizim oldingi ikki
xil ochig ABT ni 0 6 z m@agsamlashtirganGeneratorkuchllanishini dasturli
boshgarish bunga misol b o 6 | imsntkin Xalagit beruvchi kuchlarni
kompensayalash prinsipi ochiq ABT ning aniggigini sezilarli darajadaoshiradi
Lekin bu aniglikni hali yuqori aniglik debb o 6 | m&hynki, ibirinchidan tizim
ishiga xalaqgit beraetgan barda faktorlarni kompenssdyalab b o 6 | may c
ikkinchidan BO va BQ ning parametrlarivaqt o 6 t ibirho 6 z g mmadi b
Shuningdek bunday o 6 z g akompenkdyalash zanjirida ham b o 6 | Bud i
00zgar i 9érdhasirBOidangchiquvchi giymatni o 6 z g a yuboradii b
Shuninguchun ochig ABT lardan fagatginayuqori aniglik talab gilinmaydigan
joylardafoydalaniladi

Yopiq ABT larda BQ siga boshgaruwazifalari hagidagisignal X va BO
danchiquvchikattalik Y lar beriladi Endi BQ berilayotganX ning giymatigak aa
talab gilinadiganY giymatini hisoblaydiva BO ning chigishy o 6 | alirganiy
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ning haqiqiy giymati bilan talab gilinadigan giymatni taqqoslab BO ga keraki
giymat uzatadi Bunday ABT da BQY chigishy o 6 lhesitlbao 6 | a Yyarchag a n
chetgachiqgishlarniu gandayyuzagakelishidang a t naaanpartarafetishgagodir.
BundaBQ BO ning har ikkala tomonini birlashtirib yopiq tizim hosil giladi va
chigishy o 6 | giymatgi doim nazoratqilib turadi Shuninguchunyopiq ABT

larni teskari alogatizimli, yokichdga chigishlargaasoslangarboshgaruvtizimli
hamdebyuritiladi.

Bunday tizimlar juda katta anigliknit a 6 mi ma ABTY ldrning asosiy
gisminitashkil etadi Shu sifatlarigak o Obiz d&agat yopigABT larnio 6 r ga.na mi z
Bundankeyin ABT haqidagapborganddaqgatyopigABT lar nazardautiladi.

Kombinatsiydangan ABT lar chetgachigishlargaasoslangaryopiq ABT
va tashgi t a 0 s i korhpansayalashga asoalanganochig ABT ni o0 6z i da
mujassamlashtirgarYopiq boshgaruvtizimi bilan kompensasiyalovchi ochiBT
ning birlashtirilishi natijasidayopiq tizimning ishi birmunchaengillashadi ish
jarayonisoddalashadia aniqlik yanadaoshadi

KombinatsiydanganABT lardaboshqaru\sifatining oshishiulardaBO va
ichki holathagidagima 6 | u mokt d Gapfayitalkmilishibilan tushuntiriladi

1.4 Avtomatik tizimlarning elementlari.

Datchik (0 6 z g a r, sazgir gleneehf deb nazorat gilinadigan yoki
rostlanadigankattalikni (kirish signaln) masofagauzatish uchun hamdaqulay
b o 0 | chigish signaligao 6 z g aberadigm igusilmaga aytiladi. Datchik AT
ning sezgir elementi hisoblanadi U chigish signalining turiga k o 0eleétrik,
gidravlik, pnevmatik hamda mexaniq signallar ishlab chigaradigan turlarga
b ool i.Ba dsoshralektrik dachiklar bilan tanishamiz Ushbudatchik elektr

bo llnagan(noelektrik kattalikni elektrkatalikkao Zgartirib beradi
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1.24-rasm Reostatlidatchik
a)t o 0 lq&asli b) xalgasimorkarkasli v) tavsifi.
Reostatli datchiklarni tavsifi deb-surgich olinadigan kuchlanish Ucpig ni
potensiometisurgichsiljishi X gab o g 0 | aytitadi.i g |

Elektrik datchiklarningikki turi mavjud Ularga parametrikva generator
datchiklarkiradi.

Parametrik datchik noelektrik kattalikning o 6 z g a r elelstrhzianjiri
parametrinio 0 z g a raylastinilgleerali. Masalan aktiv garshilikni induktiv
garshilikny s i g @arshmilikniva xokaza Ushbudatchiklargatenzometriks i g,6 i m
induktiv, qarshilik termometrlari hamda potensiometrikdatchiklari kiradi. Bu
datchiklarda elektr zanjirning aktiv, reaktiv, s i g @arshiliklari o 6z gar i
mumkin Bu esazanjirdagitokninggiymatinio 6 z ga.r t i r ad i

Generator datchik noelektrik kattalik o 6 z g a r alektrh yunituvchi
kuchning (EYUK) o0 6 z g a r aylantirib dpexradi Bu datchikka misol qilib
fotoelektrik pezoelektrik kabh o0 6 z g a r t kamdah terenoparalar va
taxogeneratorlakiradi.

Datchikning asosiytavsifigauning statiktavsifi, sezgirligikiradi.
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Kontakt datchiklargay o @dtchiklari kiradi. U surilishni elektr impuls
signaligao 6 z g alrertadi Bu datchik normal yopiq (NYO) va normal ochiq
(NO) kontaktlardanborat Surilishma 6 | giymmatgaetgandadatchik kontaktlari
ulanibyoki o 0 lib ielektrzanijiridasignalhosilb o 6 1 a d i

Potensiometrikdatchik mexaniq surilishni reostatning aktiv garshiligi
0 0 z g a r as@dmgarg 8unda reostat surilgichi boshqararilayotgano b 6 e k t
mexanizmibilanb 0 g 6 | toldap @ | a d i

Tenzometrikdatchikgattigjismlarningelastikdeformatsiyaini(c ho 6 zi | i s hii
yoki siqilishi hamda egilishi va buralishi momentlarinj o 6 | ¢ lu@snh
g o (iladli. 8Bunday deformatsiyagiymati 1 mm dan 10 mm gachao 6 z gar i s hi
mumkin Nixrom sim aktiv garshiligi o 6 z g a r unisghki ogban d &dsiain g
00z g®abads ol adi

Tenzodatchikingichka nixrom yoki konstantanspiral sim b o § likki b
tomondanyupgaq o @gbilanelimlanganb o 6 1 a d i
Induktiv datchik mexaniq surilishni elektr zanjirining induktiv garshiligini
0 0 z g a rasosangariNazoratgilinadigankattalik induktiv datchikyuqori bilan
b o g 0bloiddyakdy surilishi bilan o 6 z \a kyakor orasidagiordiq (masofa
0 0 z g .ANatimdhg 6 a IndultiWigi vainduktivlik garshiligio 6 z g.ar ad i

Kondensatordatchik kondensatordags i g 6 © &n g a rasosldngag a
Bunda kondensatorgatlamlari orasidagi masofao 6 z g ayoki snimg foydali
yuzasio 6 z g abitamn kordénsatorning | g @ i0 mig elekir Zanjirdagis i g 6 i m
garshiligio 6 z g .&n g donmuotasidarbuniyaqqolk o 6 munkih
E - dielektrik koeffisenti. S aktiv yuza

c=LS (1.70)

4px
X- gatlamlarorasidagimasofa
P 6 e z orig lkuetk datchigi p 6 e z o e ¢ffekkga asbskanganBunda
b a d@ielektrik materiallarkvars titanatbariy kabilardantayyorlangarplastinkaga

kucht a Gemyanda (sigilganda egilgandac h o 6 z i) Unop@gardnaa- garshi
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girralarida elektrostatikzaryadlar hosil b o 6 I Kaiah plastinkadanolingandabu
zaryadlary o 6 @ 6 |Bandti o 6 gepoeffekixamdeyiladi
Teskaripezoeffektdasaplastinkagaok berilgandaundadeformatsiy&anish
(c h o 6 zsiqilishvaltoshgalarb o 6 Ikutiladn i
Ishlab chigarishda datchiklarni ahamiyati.

Parametrik datchik noelektrik kattalikning o 6 z g a relelgtrhzianiiri
parametrinio 6 z g a raylastinlgbeeradi Masalan aktiv garshilikni induktiv
garshilikni s i g @arshmiikniva xokaza Ushbudatchiklarga tenzomek, s i g,6 i m
induktiv, garshilik termometrlari hamda potensiometrikdatchiklari kiradi. Bu
datChiklarda elektr zanjirning aktiv, reaktivy s i g @arshiliklari o 6z gar i
mumkin Bu esazanjirdagitokninggiymatinio 6 z ga.r t i r adi

Generator datchik noelektrik kattalik o 6 z g a r dlektrh yunituvchi
kuchning (EYUK) o 6 z g a r aylanhirib dpexadi Bu datchikka misol qilib
fotoelektrik pezoelektrik kabi 0 6 z g a r t kamdah terenaparalar va
taxogeneratorlakiradi.

Datchikning asosiytavsifigauning statiktavsifi, sezgirligikiradi.

Kontakt datchiklargay o @ldtchiklari kiradi. U surilishni elektr impuls
signaligao 0 z g albertadi Bu datchik normal yopig (NYO) va normal ochiq
(NO) kontaktlardanborat Surilishma 6 | giymatgaetgandadatchik kontaktlari
ulanib yoki o 0 lib ielektrzanjiridasignalhosilb o 61 a d i

Potensiometrikdatchik mexaniq surilishni reostatning aktiv garshiligi
0 0 z g a r asaslangan 8unda reostat surilgichi boshqgararilayotgano b 6 e k t
mexanizmibilanb o g 0 | lfoldadp @ | a d i

Tenzometrikdatchikgattigjismlarningelastikdeformatsiyaini(c h o 6 z i | i
yoki sigilishi hamda egilishi va buralishi momentlarinj o 6 | ¢ huésnh
godbl l.anil adi

Har xil tipdagirelelarboshqgaristsistemalarid&keng avtomatikaelementlari
sifatidaishlatiladi Rele d avtomatikqurilma elerenti b o 6, ungdtashqifizik
hodisalart a 6g8l igandachiqgish kattaligining oxirgi giymatini sakrashtarzida
gabulgiladi.
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Vaqt relesi akustik rele, himoya relesi mexanig qalqovichli magnitli,
kodli, pnevmatik optik relela b o 6 | Relédatashqgit a 6 shi or ggéavishda
zanjirni tutashtiradiganyoki ajratadigan kontaktlar b o 6 | Migbli tarigasida
mexaniq rele issiglik, o 6 | c telalan va elektromagnitli relelarning ishlash
prinsipinik o 6 ahigamiz(1.25-rasn).
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1.25-rasm Mexaniq(a), odcham(b), issiglik (v), tortilma oaagqli (g), burilma

yakorli elektromagnitli(d) relelarningsxemalar

e S A

\

Mexaniq rele siljish, tezlik, tezlanish sarf, kuch, momentkat- taliklarining
0 0 z g a rsezadhMeraniq tezlik relesida(1.25rasm a) markazdangochma
prinsipdanfoydalanilgan SHtok 4 aylangandar'uklar 3 markazdargochirmakuch
t a 0 s igaramdgarshi tomonlarga suriladi Bunda xomutlar yaqginlashadi
ogibatdarichag 2ning holati 0 6 z g :aur barrdib navbat bilan kontaktlar 1 ni
ajratadivatutashtiradi

Chizigi o 6|1 c h eeledi ehizigli o 6 | ¢ h gokil chizigli siljishlarni
0 0 | cuctumshlatiladi Q o 6 ahdklirichaglirele(1.25rasmb)o 6 | cdhtags h
1, gilza 2, korpus3, prujina4, kontakti richag5, sozlashvintlari6,g 0 6 z g @ al mas
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9 va surilma 8 kontakt lardanto 6 fgan Surilma kontaktlar 8 tirakning yassi
prujina- sigamahkamlanganichagbgao 6 r n aQ o 6 gy @ tkentaktlarsva9
sozlashvintlari 6 va 10 ning uchlaridajoylashgan SHtok 1 surilgandarichag5 va
kontakt 8 harakatgakeladi bundakon taktningg o 6 z g &aentaktiaidanbiri
tutashadi bu esateksht rilayotgano 6 | ¢ h achekliigigngatlarigamos keladi
Bundayrelelarb a 6 @ @ h cdatehiklaridebhamataladi

Issiglik relesi (1.25rasm V) temperaturaningo 6 z g a rsezadi UnN i
kontaktlar 1, richag 2, shkala3, prujina 4, naychab va sterjen6 danto 0 Igan
Naychava sterjenchizigli kengayishkoeffi- sientiturlichab o 6 |n@tariallardan
ishlangan Ular dilatometrik elementlardeb ataladi Temperaturao 6 z gar g a
sterjen6 va naychab har xil kattalikdauzayadi Sterjenrichag2 ni bosadj u esa
navbatmanavbatkontaktlarl ni tutashtiradi

Elektromagnitli relelarningc h u | g 6 atod cad tdiaselgirligia/akor
yoki o 6 z aokonzi togshida namoyonb o 06 | Edeltromagnitli relening gabul
giluvchi organic h u | gadgaond z g 6 adismlv(yakodi yoki o 6 z JanTpgdnit
sistemadir ijroChi organi esakontaktlardir Tortiima o 6 z aete (1i25rasm Q)
kontaktar 1,y o 6 n aChiimetallmasvtulka2,q o 6 z g 6 aol buz8ackh a h g 6 a
4, yarmo5 va q o 6 z g oadlzmdes tashkil topgan Chulg 6 adnorgali tok
0 0t ay oqtogbazngdbaaol duzyackb a a | vtulke lu v @ yharakétlanadva
kontaktl ni tutashtiradl

Burilma relelarda(1.25rasm d) g o0 6 z g 6 ayakon4oohd &z Bada tor-
tiladi va kontaktlar2 ni tutashtiradi Kontaktlarajralgandars o O0yakgr gaytarish

prujinasilt a 0 sdastlabldvaziyatigagaytadi
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2-bob. Ishlab Chigarish jarayonlari ni avtomatlashtirish.

2.1Ishlab Chiqarish jarayonlari hagidaumumiyma 6 | umot | ar

Zamonaviy muhandislikjarayonidaishlab chigarish jarayonidamuayyan
mashinalar anjomlar apparaturava boshga mahsulotlarniishlab chigarishni
amalgaoshiradigarfaoliyat majmuaini tushunishmumkin

Ishlabchigarishjarayonidaturli xil ishlabchiqgarishturlari, turli texnologik
jarayonlar kompyutetar b o 0 y ihisohkitoblar bilan b o g 6bl o &gl keragn
doiradagimasalalaishlabchiqgarishjarayoniningturli elementlarbajariadi.

Mashinasozlik korxonasi - ishlab chigarish jarayonining barcha
elementlarininguzluksizishlashinit a 6 mi n |kampldkisngagmoahisoblanadi
Mashinasozlikdaishlab chigarish jarayoni uchta asosiy bosqicldan iborat
t a 6 moagtaighlashvay i g.0fiasdmi am@rishuchunzagotovatayyorlash
sexlarimavjudb o 6U erddturli texnologikjarayonlarbajariladi

Qayta ishlashning asosiy hajmi mashinasozlik korxonalarida amalga
oshiriladiBu erda mexaniq ishlov berish orgali o 6 t u shcdsmlari ker&li
konfigurasiyaga yuqori aniglik va mustahkariikka egab o 6 | lrdigidual ishlov
berishoperatsyalari orasidagiissiqlik ishlovi ixtisoslashganssiglik korxonalarida
yoki tegishli mashinalaryordamidakorxonalardagssiqlik ishlov berishjoylarida
amalga oshiriladi Montaj sexlaridatayyor gismlar mexanizmva moslamadarga
o 0 r n aexnologik garayon asosidabirin-ketinlik bilan y i g éUldr had bir
yi g b b6 6 keyrthazaragilinadi.

Ishlab chigarishjarayoniningodatiy davominit a 6 mi uchura sald mi r | a s h
inshootlaridakapitalt a 6 misexlarangvjul b o 6 ular dulatdaishlab chigarish
korxonalarida ishlaydigan barcha texnologik jihozlargg shuningdek uni
modernizaiya gilishgagaratilgan Asboblarkorxonasiningvazifasi- barchaishlov
berish ustaxonalariniasbobuskunalay namunalar asboblarva boshqgalarbilan

uzluksizt a d mi. nl as h
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Diagrammada k o 6 r s a t iishlgbachigadsk karayonining normal
ishlashi uchun yarim tayyor mahsulotlarva tayyor mahsulotlarnitashish va
saglashningilgd o tizimi talab etiladi. Zamonaviy mashinasozlik korxonasi
zamonaviyyuk tashishtizimiga egab o ¢ karxbnaningturli xil korxonalarva
hizmatlarini bir birigab o g GdraalibAsosiy yuk ogimlariningb a 6 z zanjirda |
kodorsatil gan

Rivojlanishning hozrgi bosgichda texnologik jarayonningo 6 z ixag a
hususiyatlaridarbiri korxonaishlab chigarishjarayoniningbarchaelementlariga
avtomatlashtirishningengjoriy etilishi hisoblanadi

Ishlab Chiqarish jarayonlarini avtomatlashtirishtexnologik jarayonlani
ishlabchigish ishlabchigarisming yugori samaraliavtomatlashtirilgartizimlarini
yaratishva amalgaoshirish mehnatunumdorliginidoimiy oshirib borishuchunbir
gatortadbirlarishlabchigishhisoblanadi

Yagqgin vaqtgachamashinasozlikdavtomatlaktirishning asosiyy o 6 n a | |
mexaniq ishlov berishning texnologik jarayonlarini avtomatlashtirish edi
avtomatlar va yarim avtomatlay agregat mashinalari va avtomatlashtirilgan
liniyalar va agregatlarniyaratish va boshqalar Bunday y o 6 n axXirtogibat
avtomatlashtirilgansexlar va uchastkalartashkiktishgaolib keladi Bu ishlab
chigaruvchilarni t o 6 g & roiédgaashinalarga hizmat k o 6 r s &ilan s h
shugoul t @ @ d rogbaglahilarsoninisezilarlidarajadé&kamaytirishga
imkon beradi

S n gydlarda nazoratgilish vay i g @aragohlarini avtomatlashtirish
nazoraty i g @a astdmatlashtirilgariniyalarni yaratishb o 6 y keoglk @ 6 | a ml
ishlar amalgaoshirildi. Ushbu jarayonlarniavtomatlashtirishbirinchi navbatda
yirik ishlab chigarish sanoatidavakuumqurilmalari radioelementlgrapparatura
va boshgalay ishlab chigarilayotgamrmahsulotsifatini yaxshilashgamkon beradj
shuningdeknazoratqilish vay i g 0 aveormatlashtirishmkonini beradi Tayyor
mahsulotlarninazoratqilish va y i g dilarsirkg ishlab chigarishiga garaganda
k o 6 pshabilgarnijalb giladi.
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Avtomatlashtirish mahsulotlarning ommaviy harakterigaega b o 61 gan
korxonalardaishlab chiqarilayotganb o 6 hasyanahsulotlarniturlarik o 6 pay i s hi
ularni seriyali korxonabrda ham moslanuvcharavtomatlashgatizimlarni tobora
kengq o 0 |irhkangnibermoqda

Dasturli boshgarishbilan jihozlangan dastgohlarham seriyali ishlab
chigarish sharoitlarida samarali ishlatilib kelinmogda Mexanizaiya nafaqat
samarasiz ish olib boradi. Yuklarni tushirish va tushirish ishlarini
avtomatlashtirish Xuddi shu tarzda bu mahsulotlarningidoralararo va ichki
transport vositalarini tashish uchun shuningdek o 6 z aperdsion zaxiralarni
t o 0 pvhsarflaBhuchungo 61 |.ani | adi

Dastgohlar vauchagiadar o 6 r t anahsulbtarnitashish uchun turli
avtomatik boshgaruvgaega b o 6 | kpavayerlar dasturlashtiriigan nazorat
tizimlari toborakengtargalmogdaShundaygilib, bugungikundaishlab chigarish
jarayonining barcha elementlarini avtomatashtirishning texnik imkoniyatlari
mavjud

Shuning uchun avtomatlashtirish ishlarining ustuvorligini belgilash
masalasiularning Yuqori samaradorlikshartlari asosidaaynigsa ahamiyatlidit
Amaliyot shunik o 6 r s ,aighlabachidarish jarayoniganchaliktexnik jihatdan
Yugori saviyadat a 6 mi ,nhhyatdagi mehnatni gisqartirish uchun zaxiralar
ganchalikk o & p 6, avtomatlashtirisihnamsamaralb o 61 a d i

Ishlab chigarish jarayonining turli bosgicharida ishlab chiqgarish
jarayonlarini kompleks avtomatlastirish uchun shartsharoitlar yaratish muhim
axamiyatgaega

Integralavtomatlashtirisharayonidamahsulotishlab chigarisiming barcha
bosqichari, xomrashyova yarim tayyor mahsulotlardarboshlabvay i g ®ilars h
yakunlanganavtomatlashtiriiganmahsulotin ishlab chigarismi o 6 izhiga olgan
avtomatlashtirish tushuniladi  Avtomatlashtirishning ushbu y o dédnal i s hi
mashinalarningoir yoki bir nechtagismlarini ishlab chigarishb o 6 y muayyan
vazifani hal etishdaishlabchigarisining umumiy darajasiniganchalk k o 6 pay t i r i s
yokik o 6 t a rsmadilsldntekniktaragqgiyotningyuqoridarajasint a 6 mi.n| ay d i
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2.2 Ishlab chigarish jarayonlarini avtomatlashtirish usullari.

Avtomatlashtirishningrivojlanish bosgictarini taxlili shunik o 6 r s,at a
hozirgi kunda yaratilyotgan mashinava mexanizmlarasosanyalpi ishlab ishlab
chigaristdanseriyaliishlabchigarishtomonsiljib bormogdaBungasabalseriyali
ishlab chigarish ishlab chigarish korxonalar mashinasozlikt a r mo @sdsinin i
tashkiletadi Yanabir asosiytomoni texnik jihoz vauskunalarnturinik o 6 pay t i
natijasida ishlab chigarish jarayonlarini avtomatlashtirishdak o 6 v@riantli
masalalarnyechishimkonini beradi

Mashinasozlikkorxonalarini kompleks avtomatlashtirishningstrategiyasi
guyidagimasalalami yechimi bilan aniglanadi
1) avtomatlashtirishshlarini asosiyy o 6 n a | va wldnni naokiyiatinit o 6 g 6 r
tushunish
2) avtomatlashtiriiganuskunalarva yangi usullar kelajaginio b 6 e k tva v | |
ularni mavjud uskunalarbilan b 0 g 0 I. Butpiniihgmmasinibirin-ketinlik bilan
k o 6Chigamiz

Ishlab chiqgarisini avtomatlashtirish deganda k o 0 hmwlatlarda inson
bajaradiganshlarni qurilmalar, boshqgaruwtizimlari va ularni nazoratgilish,y a 6 n i
avtomatikaniq o 6 | tuslausiladi Ammo, texnologikjarayonlar konstusiyalar va
mashinalarnkompanovkasasosiyhisoblanadMasalanibundayyechimin ot o 6 g 0
hisoblanadilshlabchigarisimi asosinitexnologikjarayonlartashkil giladi va uning
tarkibiga chigariladigan mahsulotningmumkin b o 6 | Sifadi nva soni ishlab
chigarismi effektivligi, boshqaruv tizimi oldindan kiritigan b o 0 | ke i
Shuning uchun mashinasozlikdashlab chigarisimi avtomatlashtirisho 0 izhiga
yangi texnikani yaratishda konstruktorliktexnologik masalalarni kompleksinj
yugori  intensiv texnobgik jarayonlar va ishlab chigarismi unumdorlik
uskunalarinbevositansonniishtirokisiz bajarilishinio Gichigaoladi.

Zamonaviyavtomati bu texnologik va konstruktorlik masalalaryechimi
b o 6 biri viagtni 0 6 z b @ a,la@dmatik liniyalarda yuzlab mexanizmlarva

asboblarniishlashitushuniladi Bunday tizimlarni yaratilishi transportirovkalash
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yuklash hamda ularni orientasiyalash aylantirish chigindilarni olib chiqgish
jarayonlariniavtomatlashtirisiimkonini beradi
Avtomatik liniyalarda har bir ishlov berish nugtasidaishlov berilayotgan
detalmoslamalardanigo 6 r n awaimhk D kblr kach bilan sigilishi kerak Bu
o0 Onavbatidaberilgannuqgtadaanigishlov berishnivadetalnisifatinit a 6 mi.n |l ay d i
Liniyalarni komponovkasi va ular tarkibidagi ishchi agregatlar
mexanizmlaymoslamalarnaniqgishlashiliniyalarni ishonchliva effektiv ishlashini
t a6 mi.Qisishyvd 0 6 r n anéxangrlarinikonstruksiyasi turi va ishlash
prinsipi ishlov berilayotgan detalningmaterialiga gabaritiga formasi va
00l chalmd@dli iga
Ishlov berishdaharakaiz b o 6 | hgraimpozitsiyadao 6 r n g gisilishi s h i

zarurb o 6 |tagadetallaritransporteryordamidaerkin harakatlanidshlov berish

joyidastasionarmoslamalarg@ 6 r nat i | adi
a o )
bowkapyb kHoNKaCy Ypmazu pene 3nexmpodBuzamennap
- 1T SRl @
Myn y4upausnap Konmkmopnap
= <o a 1K = g .8 3nekmpoMazHUMAGp
SmKkaszu4nap Bakm penecu TF
| PB PB PB
| 3nekmpoMazHUm
illf —lﬂr H L MyGmanap
Temnepamypa Gam-uknapu deucmuxka
HEE W (UHKLUSNAPU _|i|_
*— - — JnekmpoMazHum
BKU O
omo3neMeHmAap = = EREET
o ® W AO— (L]
Wcumzuynap
xomupa -
]
Bakm ::D—>

2.1-rasm Boshgaruwsxemdar strukturasi
a) datchiklar b) uzatuvchiaylantiruvchiqurilmalar,
v) bajaruvchiqurilmalar.
Seriyali ishlabchigarislda murakkab shakldor detallarga ishlov berishda

yoodl dosh mos| amadar dan ravislidg gpazitsigdargad i
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murakkabformaegab o 6 |detallarningb o s h | ashlgvbdrilganbazayuzasi
b o 6 | mdetgllar(misol: ventil tanas) ishlov berishnib o s h | aboggiéhdac h
sputniklargay o 6 | d 0)® b I a sljoa Heristjoylaridanhammasidamwm 6 t. a d i
Avtomatik liniyalardaishlov beriladigandetallarniqisibo 6 r n a tnmesamaglaa n
ikki turgab o 0 | :istas@rthholatdagivay o 6 | rdoslantalar

Avtomatik liniyalarning yordamchiva ish bajaruvchiqurilmalari standart
yoki normallashgan elementlarni o 6 zchiga oladi. Datchikla (boshqgaruv
knopkalarj y o @l6 c hi r, g6t Kk laa dotoeldmerdlar termoparalarva
hokazolay ishlov berish davrining oldingi elementitugaganliginj mexaniq yoki
fizik harakatnielektrik topshirigqao 6 t g a tadozogtddin i

Uzatuvchtaylantiruxchi quriima (o 6 r t eelg konthktorlar yacheykalar
va hokazola)y datchiklardan kelayotgan signallarni kuchaytirish tagsimlash
kombinatsiyéash uzatishfunksiyalarini bajaradi Ayrim hollardaish bajaruvchi
mexanizmlarniquvvati kattab o 6 | mbatdukka yaginb o 6 | gaglamtaduachi
gurilmani tizimdan chigarib datchiklardan kelayotgan topshiriglarni bevosita
t o 6 g é roiddhgaruvichiqurilmalargauzatadi

ljrochi mexanizmlar avtomatik rostlash va boshgarishvosita larining
oxirgi zvenosi hisoblanadi Ular boshqgariladiganmexanizmningo 6 z it @ & s |
giladi. Qo 6| | a n enlergyda agnaiuniga k o 0 ifrce@hi mexanizmlar uch
guruhga elektr, pnevmatik va gidravlik mexanizmlargab o 0 | .i Imoahd i
mexanizmlarning elementlari tarkibiga klapanlar drossellar gidravlik va
pnevmatikdvigatellar perekluchatellarkiradi.

ljrochi mexanizmlarningayrim elementlari sxemalarinik o 6 chigqdmiz
Drossel(2.2-rasm a) o 0 t teéskidiningkesiminio 6 z g a higobigaporshienning
harakatlanishezligini rostla® uchunhizmat qgiladi. Drosselkorpus1 va rostlash
probkasi2 danto 6 lgan Suyuqlik yoki havokorpusteshigidankiradi va probka
bilan korpusorasidagitirgishdano 6 t. &edhikdagiprobkaniburib tirgisho 6 t i s |
kesiminingyo 6 rostlanadiDrosseltruboprovodga 6 r nat i | adi

Teskari klapanlar (2.2-rasm b) havo yoki suyuqglikni bir yodnal i s

o0 60 t k achuniszmatqiladi. Klapanhamdrosselkabitruboprovodgao 6 r nat i |
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U korpusl, klapan2, prujina 3, gopqog4 danto 6 lgan Bosimberilgandaklapan
2 gisiladi va truboprovodgasxemadastrelkabilank o 6 r s g 0 i6 In @ daves h d a
kiradi.

Bosim berisht o0 6 x t a tprujihag3aktaplaa 2 ni dastlabki vaziyatiga
gaytaradiva klapanningkonussimorgismiteshikniberkitadi.

Saglashklapanibosimnibelgilargan chegaralardautib turish uchunhizmat
giladi. Saglash klapanlari ortigcha bosimni chigarib Yuborish uchun ham
ishlatiladi Klapan(2.2-rasm v) korpusl, sharik2, prujina 3, tirak 4, gayka5 dan
tashkiltopgan

Klapanningo tish teshiginisharik 2 berkitib turadi Sharikniprujina 3 tutib
turadi Prujinaning tarangligi tirgak 4 bilan rostlanadi Bo €hligda bosim
belgilanganidamshibketgandagrujina 3 sigiladi va klapanniochadi

lrochi mexanizmlar sifatida gidrodvigatellar pnevmodvigatellar va
bashgaruehi elektr yuritmadan foydalaniladi 2.2-rasm g da ikki tomonlama
ishlaydiganporshenlipnevmodvigatelningxemasikeltiriigan. Dvigatel shtuserlar
1, 10,chapqopgoqg2, manjetlar3, 4, 8,porsherb, gilza 6, o 1@y gopqoq7, shtok9
danto 6 lgan Bundaypnevmodvigatekattaish kuchini hosil giladi. Havoning
kirishi va chigishiniikkita klapanyoki zolotnik boshgarilturadi

Kichik masofagasiljitish uchun egiluvchanelementlipnevmao dvigatellar
ishlatiladi (2.2-rasm d). Dvigatel shtwser 1, qopqay 2, diafragma3, korpus 4,
prujina5, vkladish6 va porshen7 danto 0 lgan Shtuser 1 orgali o g bo ghligga
bosimberilgandaegiluvchanelement diafragmaporshenngisadi Diafragmadagi
gatqgat buralmalar diafragmaningcho Zlmasdansurilishigaimkon beradi Bosim
berishto xdatilgandaprujina5 porsherbilan shtoknidastlabkivaziyatigagaytaradi
Bu turdagidvigatellarto 6 lshi jihatidanjuda oddiy, ishlatishuchunjuda qulay.
B a ohellardapnevme va gidrodvigatellarnibirlashtirishvariyantikerakb o 6 1 a d i
Bunday qurilmaning sxemasi(2.2-rasm €) pnevmodvigatell, gidrodvigatel 5,
teskari klapan 4, drossel 3, ish suyugligi solinganbak 2 ni o 0 izhiga oladi.
Pnevmodvigatell porshenigidrodvigatel5 plunjerini suradj gidrodvigateldaish
suyuglgi birb o 6 s h Ikkinghdbaond s hol 6i t.qgagdrariklapanlard suyuglikni
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kiritish, drossellar 3 esa chigarish uchun hizmat qiladi. Bu o0 6 z

navbatilaprshenlarningurilishtezligini rostlashimkonini beradi
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2.2-rasm ljrochi mexanizmlarelementlari
a- drosselb - teskariklapan v - saglastklapani g - ikki tomonlamashlaydgan

porshenlipnevmodvigately - egiluvchielementlipnevmodvigatele - pievmova
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gidrodvigatellarnbirlashtirishsxemasij - blok-kontakti va elektromagnili

klapan

Blok-kontaktli elektromagnitli klapan (2.2-rasm ) c¢PuskStoe blok-
kontaktlari elektromagni2, elektromagnig 6 a | t3a0k0l zsargich4, chigarish
klapani 5, kiritish klapani 6, kolodka 1 dan tashkil topgan Elektromagnit
g 6 a | tkaclglanighberilgandakiritish klapani6 ochiladiva chigarishklapani5
yopiladi. Sigilganhavopnevmailindrningb o 6 s h kirady. 6 i g a

Klapan ochilgan paytdao 6 zsargich 4 dagi kolodka 1 kontaktlar 7 ni
tutashtiradi Stge knopkasini bosgandao 6 zsargich dastlabki vaziyatiga
gaytadi Shundablok-kontaktlarajraladi kiritish klapani6 berkiladi va chigarish

klapani5 ochiladi

2.3 Ishlab chiqarish jarayonlarini avtomatik boshgarish tizimlari .

Ishlab chigarisimi hususiyatlaritexnologik dastgohva jihozlargama 6 | u m
talablarg o 6 yAmar mahsulotyalpi ishlab chigarishsharoitidaishlab chigarilsa
ishchi mashina(avtomatlay ga yuqori unumdorlik talabi g o 6 y.iSkrgali va
donalab ishlab chigarish sharoitida birinchi o 6 r i mrgvarsallik va
moslanuvchanlik a | aybadi.gBandlauniversallikkadastgohlarnganchalikk o 6 p
har xil mahsulotlarniishlov berishgagaytasozlanishmumkinligi asosb o 6 1 a d i
Moslanuvchanlikbir mahsulotniishlab chigaristdan boshgasigaganchalik tez
o 0 tmuskinliginik o 6r sat adi

Mashinasozlika ishlab chiqarish jarayonlarini avtomatlashtirishdeganda
yugori intensiv texnologik jarayonlarniishlab chigish va ular asosidaodamning
bevosita ishtirokisiz texnologik va yordamchi jarayonlarni bajaruvchi Yuqori
unumlijihozlarni yaratishgeharatilgantadbirlarkompleksitushuniladi

Ishlab  chigarish jarayoni avtomatlashtiriishdan avval doim
mexanizaiyalashtiriladi Avtomatlashtirishdgoriy etilganmexanizaiya avtomatik
boshgarisho b 6 ebkot éahizmht giladi. Avtomatlashtirishmehnat predmetiga
tab sk o 0 r susutlarigaginaemas balki ana shu usullarni boshgarishgaham

tadluglidir
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Ishlab chigarish jarayonini avtomatlashtirish tarixi va rivojlanish
tamoyillarini taxlili shunik o 6 r s ,avtemdtliasktirishnnarxil murakkablikdagi
masalalaxal etilgan3tabosqiclyab o 6 munsih
1. Ishchisikllarni avtomatlashtirishavtomatva yarim avtomatlarqurish
2.  Mashinalattizimini avtomatlashtirishavtomatliniyalar qurish
3. Ishlabchigarisini kompleksavtomatlashtiristyoki avtomatsexlarvaishlab
chigarishkorxonasilamqurish

Avtomatlashtirishning birin chi bosgichida go yilgan vazifalarni fizika,
matematika matematik modellashtirishgaoid bilimlardan analogva hisoblash
mashinalaridanfoydalanib nazariy hal etishdaniborat Bu vazifani hal qgilish
natijasida bo lajak o b 6 e k tnmasalarngtokarlik dastgohavtomatiningfizik
matematik modeli dunyoga keladi Bu vazifalarni tarmoq ilmiy-tekshirish
institutlari va konstruktorlikbyurolari ko @b chigadiva hal etadi

Model ishlab chigilgandan so iy uning texnikiqtisodiy ko i&atgichlari
aniglanadi va uning samaradorligi dastgohning mavjud modellariniki bilan
taggoslanadiBundabirinchi navbatdayaratiladiganmodelninghamdatexnologii
jarayonlarni boshqgarishusullarining igtisodiy jihatdan magsadgamuvofigligiga
baho beriladi Baho berishdanmaqgsadi modelning belgilanganfunksiyalarni
bajara olishini aniglash uning yordamida ishlab chihariladigan mahsulotning
yuqori sifatli bo I&higa, Yugori mehnatunumdorligiga yonilgi, jihoz va xom-
ashyolardan maksmal darajada foydalanilishiga mahsulotning hammasi
realizasiya gilinishigaerishish

Modelga iqgtisodiy jihatdan baho berilgandan so r@g, ishlab chiglgan
yechimni oddiy, ishonchli va samaraliusul bilan amalgaoshirish hamdaaniq
konstruksy a Oyaratishnng engmaqbulyo l@ri aniglabolinadi.

Avtomatlashtirilishddshlatiladiganuzellar, mexanizmlaro Gvazifalarigava
funksional alomatlarigak o d6guraHargab o 0 | ,imasaldnitashishva yuklash
vositalar] avtomatikaningrostlovchi va ijrochi qurilmalai. Barcha vositalar

birbiriga yagin b o 6 | @lanmatlariga k o 6 mrafikasiyalangan bloklarga
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guruHanadi Unifikasiyalangan bloklardan avtomatlashtirishning kompleks
vositalarito 0 ladi.

Yarimavtomat i avtomatikish sikli bilan ishlaydiganmashna hisoblnadi
Bunda ish davrini takrorlanishi uchun ishchining aralashuvikerak b o 61 a d i
Masalan zagotovkalarniyuklash mashinaniishgatushirishvat o 6 x ,ttayyon s h
buyumarni olish va tekshirishshularjumlasidandir

Avtomat i 0 6azd z ibdshgariladigansh mashinasb o §, tekshirishva
sozlashdamashqarjbarchash daviarini va saltyurishlarnibajaradi

Har gandayishchi mashinauchtaasosiymexanizmlar (yuritish, uzatish
bajaruvchj dan iborat Ulaming eng asosiysi ishlov berish anigligi va
unumdaligi, hamdamashinaimkoniyatlarini aniglovchi bajaruvchmexanizmlar

hisoblanadi

2 4 Avtomatlashtirish bosqicHari .

Avtomatningavtomatikishlashiuchunishchiva saltyurishalarniboshqgarish
mexanizmlari b o 6 | vasulai ma 6 | dastur asosida ketmaket ishlashini
t admi nzaratni s hi

2.2-rasmdaavtomatningtaxminiy strukturasxemask o 0 r s .&8Skemadgna n
k o O r turibdikh mexanizmlarmajmuini o 6 rravbatida har biri ish siklining
ma 0 | aperatsyasini bajaradiganbir ganchamexanizmlargab o 6 Imurskim
Ma 6 | wamifani bajaradiganmexanizmlarningsoni va vazifasi avtomatning
texnologikvazifasihamdaish sxemasbilan belgilanadi

Hammamexanizmlarningsh davri tagsimlashvali va kulachoklarsistemasi
orgalimexaniqtarzdaboshqarilturiladi.

Birinchi bosgqiclida avtomatlashtirilganshlab chigarisiming oliy formasii
yarimavtomatlar va avtomatlardanto 6 agan potok liniyalar. Bunda odam
mashinanisozlaydj texnologikjarayont o 0 ketayotganliginitekshiribturadiva
Yuz bergankamchiliklarnituzatadi(asbobnialmashtiradimashinamexanizmlarini

rostlaydivaxokazg.

76



ABTOMAT

TOpHTHIN MeXaHH3MH Y3aTHITT MeXaHH 3 MH BakapyByH MeXaHH3MH

HIrgH }opHII MeXaHH3MH CanT IPHII MeXaHH3MIapH Bolkapye MeXaHH3MIapH
| [ | | | | | | |
3 z
Aozl 2l 2l 2l el BN OE] 2l L | s :
=l &l g & &l &| ¢ =1 2| 8| 2| & :
E E E E E = = E E % E E[
2 og) 5| 8| g g| B | 2| 2| g| ¢l B E|| & 2
)E- = = = = = 1§ E g ’E, E g = 3

2.3-rasm Avtomatningstrukturasxemasi

Shundayaqilib, birinchi bosqiclda texnologik jarayon avtomatlashtiriladi
avtomatlashtirisiesa odatdaishningoperatsyalariniginaganraboladi.

Texnologik jarayonlarningmexanizaiyalashtirilishi va avtomatlashtirilishi
t o 6 (bundp q o dnkhnati mashinamehnati bilan t o 6 dlmashtiriladj yoki
gisman(gq o dmehnatiningbir gismi mashinamehnatibilan almashtiriladj b o 6 | i s
mumkin

Texnologik jarayonni sifat va son jihatidan uchtak o 0 r s: aeknglogik h
jarayonningturi, bosgqich va kategoriyasib o 6 y bahdlaahmumkin (GOST
14.309 74).

Turigak o Oyakkava kompleksmexanizaiyalashtirish(shartlibelgisiM va
KM) hamdayakka hamdakompleksavtomatlashtirisn(/A va KA) farqg qilinadi.
Masalan bitta operatsyada fagat zagotovkaniyuklash mexanizaiyalashtirilgan
(yakkamexanizaiyalashtirish) yoki detallarishlashdagbeshtaoperatsyadanfagat
bittasiavtomatlashtirilgarfyakkaavtomatlashtirishb o 6 | a d i

Texnologik jarayonlarni mexanizaiyalashtirish va avtomatlashtirishning
0 0 nbosygich (texnology a Oyakka operatsyalardan tortib to butun sanoat
migyosidatashkil gilishigacha belgilangan
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Buni tushunibolish uchun quyidagi misdni k o 6 chigdmiz Avtomobil
ishlab chigarisila sanoatni k 0 6 p gsoxalari xom-ashyqQ metallurgiya
mashinasozlikva avtomobil tarmoglari o 6 z #&arliq holda va bir maromda
ishlashari kerak Bu birin ketinlik boshgasoxadagiishlab chigarishkorxonalar
uchunhamtaaluglihisoblanadi

Shuni hisobga olish kerakki avtomobil ishlab chigarish korxondarida
tayyorlov, asbobsozlik quyish mexanigg, y i g &exlarihshuningdektransport
t a 6 mhizmatlari mavjud Sex strukturasiuchastkalarb o 6 | ,i garuHardan
iborat

Enditarmoqgdartortib guruhldagidastgohgachh o 6 lagamaobiltayyorlash
b o 0 y ijarayomlar mexanizaiyalashtiriigan yoki avtomatlashtiriigan deb
tasavvur qilaylik. Mahsulot tayyorlashda mexanizaiyalashtirish va
avtomatlashtirishng o @&shningoarchabosqicharini aniglaymiz

Birinchi - t o 6 r tbosgidtdrdagi bajariladigan ishlar bevosita sex
iChidagi jarayonlarning mexanizaiyalashtirilishi va avtomatlashtirilishini
belgilaydi Birinchi bosgiclida yakka texnologik operatsya, ikkinchi bosgiclia -
tugallangan texnologik jarayonning sistemasi uchinchi bosqgiclda - sex
uchastkasidayoki b o 6 | i bajarilhdigantexnologik jarayonlar sistemasiva,
nihoyatt o 6 r bosqgicldet sehichidat o Obbjarikgdigartexnologikjarayonlar
sistemai avtomatlashtiriladi

Beshinchi bosgiclda texnologik jarayonlar sistemasini korxonaning bir
turdagisexlari(masalanmexaniga sexlar) guruh doirasidaoltinchi bosqgicldaesa
- korxonadoirasidamexanizasiyalashtirishva avtomatlashtiristkk o 6 witdaali.

Oltinchi - t o0 6 q q i sqrchartda texnologik jarayonlarning oliy
sistemasiniilmiy ishlab chigarish birlashmalari doirasida (ettinchi bosgich,
territorial, region sistemasida(sakkizinchi bosqgicl) va mamlakatning bitta
t ar modahégarasida (t o d@igohi bosqgich mexanizaiyalashtirish va

avtomatlashtirismmazardautiladi.
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Nihoyat uninchi bosgiclda mamlakatimizxalg x o 6 j a | birgjganoha n g
tarmoglari sistemasidagtexnologik jarayonlar sigemasimexanizaiyalashtiriladi
va avtomatlashtiriladi

Avtomatlashtirishbosgicharini quyidagichashartlibelgilashgabulgilingan
1-yakka texnologik operatsya; 2-tugallanmagantexnologik jarayon 3-ishlab
chigarishuchastkasid®ajailadigantexnologik jarayonlarsistemasi 4-bitta sexda
amalga oshiriladgan texnologik jarayonlar sistemasi 5-bir turdagi texnologik
sexlar doirasidagi texnologik jarayonlar sistemasi 6-korxonalar doirasidagi
texnologik jarayonlarsistemasi 7-ilmiy ishlab chigarishbirlashmalariqoshidagi
ishlab chigarishfirmalari miqyosidagi texnologik jarayonlarsistemasi 8-alohida
birlashmalar doirasidagi texnologik jarayonlar sistemasi 9-sanoatning bitta
t ar maogasidai texnologik jarayonlarsistemasi 10-mamlakatimizninggator
tarmoglarimigyosidabajariladigartexnologikjarayonlar sistemasi

Jarayon mexanizaiyalashtiriigan va avtomatlashtiriiganda texnologik
jarayonnibajarishgaajratilganvaqgtningbir gismini mashnaishchiningishtirokisiz
sarflaydi (Ty;) va vaqtning bir gismini ishchi sarflaydi (Ty). Mashinasarflagan
vaging jarayonoperatsyalari bajarilishi uchunsarflaigaiumumiy vaqtganisbati

mexanizaiyalashtirishkoeffisientadeyiladt

K=—M (2.1)

Ta+Ty

Mexanizaiyalashtirilish va avtomatlashtirilish darajasiga koo r laamda
texnologik jarayonning tashkil etuvchilariga mexanizaiyalashtirish va
avtomatlashtirish turining t a 6 s i garabg avtomatlashtirishiiig sakkizta
kategoriyasi nolinchi, quyi, kichik, o 6 r t, katghoshirilgan Yuqori vat o 6 | i
kategoriyalarbdgilangan Ular migdorjihatdan0O danl gachabaholanadi

Agar sexdamexanizaiyalashtirishva avtomatlashtirishvositalariumuman
y 0 6 9 0, Umlanchikategoriyalisexb 0 61 a d i

Agardasalt Yurishlarniamalgaoshiruvchibiror bir asosiymexanizmyetarli
b o 61 raamnatik sikl bo 6 zadi va sikini gaytarish uchun albatta ishchi

aralashishizarurb o 6 | Kaodbi p i burddymexanizm zagotovkalarnishonchli
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yuklash mexanizmlari qurishni giyinligi uchun yuklash mexanizmlarib o 6 | i s h i
mumkin

Demak yuklash awvtomatlashmaganb o 6, | maahina ishchi sikini
tugatgandans o 6 tn@ 6 x tvaaighdhi ishlov berilgan detalni oladi va yangi
zagotovkani maxkamlaydi Bunday avtomat siklda ishlovchi lekin texnologik
jarayonni gaytarish uchun ishchini aralishi talab gilingan mashinalar yarim
avtomatlar deyiladi

Avtomatashtirishnbirinchi bosqgichda alohidaishlov berishoperatsyalari
avtomatlashtirishgarishiladi

Avtomatlashtirishning ikkinchi bosqgich T mashinalar sistemasini
avtomatlashtirish har hil ishlov berish teksirish, y i g 6va sghdoglash
operatsyalarinibiry o ddjaaadigaravtomatliniyalarni yaratishtushiniladi

Avtomat liniya 1 mashinalar sistemasi b o G | ulab texnologik
ketmaketlikda joylashadj tashish va boshgarish vositalari yordamida
birlashtiriladi sozlashdamashgarbarchaoperatsyalarniavtomatikbajaradi

2.4-rasmda korpus detallar tayyorlaydigan avtomat liniy a a@gntipaviy
sxemasi k o 6 r s .aDetahi gyaklashdan boshlab ishlov berishning barcha
bosgicharidan navbatmanavbab 6 t. @dal ha bir ish vaziyatida stasionar
moslamalarga 6 r n avadislbg d D y,ioperatdya bajaribb o 6 | i nsgcadnndga n
transportb o 6 ynlawdidagitexnologik jarayon bajariladigan joyga uzatiladi
Detalning har bir ish vaziyatigao 6 r n a mexangra mustaqil ishlaydi va
operatsya bajaribb o 6 | i n masalah detpligisib g o 0 y i | xgqda dighad) |
beradi Ohirgi signalolingandans o 6agrggatgolovkalariiishgatushirishhagida
umumiy komandaberiladi Har bir golovkada tegishli ish siklini bajaruvchi
mustaqil boshqgarish sistemasi bor. Har bir golovkadan operatsy a agn i
tugallanganligidavridasignal keladi Eng uzogdavometadigansikini bajaruvchi
golovkadankelgan oxirgi signal gisib va qotirib g 0 6 y a ehaxanianmarniyana
ishga tushiradi Bu mexaniznlar moslamalardaishlov berilayotgan detallarni

b o6 s h &shlav derish jarayoni boshga mexanizmlarning (burilma stollar,
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girindini  chigarib tashlaydigan mexanizmlar va xokazgQ ishi bilan
sinxronlashtiriladi

Avtomat liniy a 6 hoshgarish sistemasi birinchi bosgiclya nisbatan
murakkabekanligi bu muammoniyeChishgayangichayondashishntalab etadi.
Gidravlik, pnevmatikva elektron qurilmalardanfoydalanishgaasoslangaryangi
boshgarish sistemalari vujudga keldi. Bu qurilmalarni uzuliksiz ishlashini
t a idlashuchunavtomatiktekshirishusullariyaratildi.

Ikkinchi bosgiclyarim avtomat va avtomatlardanto 6 2gan avtomatik
liniyalar tizimini tashkiletadi

Avtomatlashtirishni ikkinchi bosgichda mashinalar tizimi (sistemasi
avtomatlashtiriigan bunda har xil ishlov berish nazorat qilish, yi goi s
operatsyalarinibajarishgano 6 | | a dvioraatlirgyalar quriladi.

Avtomat liniya dely texnologik ketmaketlikda joylashganva umumiy
tashish bosqichari, vositalari bilan t a 6 mi n hveomalasimtirilgan tarzda

sozlashdamoshgaoperatsyalarnibajaradigaimashinalatizimiga aytiladi.

ABTOMATIHAINTHPHIT AH JIMHHALIAP

ABTOMAT THHHA ABTOMATIAPH JACTTOXIAPAPO CATT FOPHIN MeXAHHIMIAPH B olmxapys MexaHHIMIAPH

v [ 1 [ |

] L

ApTtomar 1
ArTtomar 2
ArTtonmar 3
AsTtomar 4
ApTomar 3
Taumrerinap
Tynnarvmmnap
Bonmapye mymra
Komanpaarmapar

BypHin ¢To
Hynpowss 6ypHID Me£aHH3MH
Bpumapys rHponaHe H

MaxKaMIAI MeXAHE3MEL

XonaTHHA aHHKITAT MEXAHIMH

XaTomMKIAPHH AXTAPHIL MEXAHMIMI
Hasopat 0MoKHpOBEA KyPHIMAacH

KuprHapnapHH THKAPHIL MEXHHIMI

2.4-rasm Tipaviy avtomatliniy a agstrukturaviysxemasi
Alohida mashinalarni ishchi sikllarini avtomatlashtirishdat o 6 p | a n ¢
tajribalardans o § yaggi yanadamurakkabmasalalarnixal gilishga kirishiladi.

Bunday masalalardarbiri ishlov berilayotgandetallarni dastgohlararo tashishni
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avtomattizimini yaratishb o 6 djoidibBu masaladetalni bir ishchi mashinadan
ikkinchisigaavtomatlashtirilgariarzdauzatishbilangirab o g ® lo i6 gplmdsdan
Bunda hammaishchi mashinaniish ritmi, ularni bo 6 kshlaridahosilb o 61 gan
y 0 6 g ot lhasxitigi masatanyanadamurakkablashtiribruboradi

Bu bosqgiclda mashinalartizimini boshgaruvtizimi shakllantiradi Bunda
kulachokar, kulachoklivallar bilan boshgarishmumkin emas shusabablielektrik,
elektronva gidravlik boshgaruvtizimlaridan foydalaniladj xozirda kompyutelar
kenggo 6l | ani | mogda

Avtomatlashtirishni ikkinchi bosqgichda avtomatik nazorat tizimlari,
jumladan dastgohni ishini 0 6 z g ar t akiva(thol)greazoratqo 6|1 | ani | i s
boshlanadi

Avtomatlashtirishning uchinchi bosgich, sifatni boshgarish tizimlari,
ishlab chigarisini avtomatik boshqarishtizimlari va EXMlarni kenggqo 6 | angan
holdaavtomatb o 6 | ,isexrlk @aishlabchigarishkorxonasilarqurishbilanishlab
chigarish jarayonini kompleks avtomatlashtirish bilan b o g 6 Komgleks
avtomatlashtirishda Yuqori texnika bilan t a 6 mi n lishlabg éhigarish
jarayondavrini iloji borichagisqartirishva ishlab chigaishni avtomatlashtirilgan
boshgarishng o 6 | Mwansakamiyatkasbetadi

Avtomatlashtirishning uchinchi bosgich ishlab chigarishjarayonlarini
kompleks avtomatlashtirish avtomat sexlar va ishlab chigarish
korxonalaini yaratish

Avtomat sex yoki ishlab chigarish korxonasi asosiy ishlab
chigarishjarayonlarj avtomatik boshgarishsistemalarj hisoblashtexnikasi
sifatni boshgarish sistemalari va xokazolardan foydalanib avtomat
liniyalardabajariladigansexyoki ishlabchigarishkorxonasidir

2.5-ragnda rotorli liniyalar bilan jihozlangan avtomat sexning
struktura sxemasi ko ®atilgan Bu erda texnologik rotorli mashinalar,
tashish boshgarishmexanizmlari va boslga mexanizmlari bor avtomat
liniyalar ish bajaruvchielementlardir Zamonaviyavtomatishlab chigarish

korxonasiboshaarishningko @ bo oOiglimurakkabo b 6 e k Wning barcha
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elementlario 6 z dinamik harakatdab o 6 | Avtdmatlashtiriigankorxona
ishda eng yuqori iqgtisodiy ko @satkichlarga erishishi uchun boshaarish
o b 6 e k ¢ldmantlari orasida optimal o 6 z aogdanishlar o hatilishi
avtomat sistemalar funksiyalarining bajarilishini belgilaydi EXM dan
foydalanishishlab chigarismi boshgarishgaid masalalarniginaemas balki
texnologik jarayonlarni va jihozlarning barcha texnologik kompleksini
moslashgarmoldaboshqgarishgamkon beradi
Asosiyishlabchigarishjarayoniavtomatliniyalardabajariladi liniyalar va
sexlar orasidagi tashish taxlash girindilarni y i g ova galygta ishlash sifatni

boshgarishishlabchigarisimi avtomatbostgarishtizimlarikengg o 6 | .ani | ac

ABTOMAT/ITAINTHPHIT AH INEXTAP

JIHHHAIApApO TALUEFIIT

THIHMIAPH BolKAapyYE THIHM/IAPH

ABTOMAT JIHHHATAP

| 1 T ] |

Jhares 1
Jhams 2
Jhvrs 3
JIamms 4
JIHHMA 5
Jhas 6
Jhvrs 7
2nepaToprnap
Tanmra4map
Hozatopmap
3axHpajard AeTaUTapHH GOIIKAPHII THZHMH
HiyraH YHKHILTAPHH AHHKIAI0 TH2HMITapH
MaxCYNOTIapHH XHCOOTa ONHII THIHMH
CubaTHH COIMKapHII TH3HMH

2.5-rasm Avtomatsexningstrukturasxemasi
Xozirda kompleks avtomatlashtirishda dastgohlar bazasida tashkil
gilinadigan moslanuvchanishlab chigarish modullarida kenggo 61 ani | m
Bundagi EXM bilan boshgarishimkoniyati, nafagattexnologik dastgohlarbalki
butunishlabchigarishni tashkilgilish vaboshgarisiEXM gayuklatiilmogda
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2.5 Avtomatik liniyalarning turlari .

Butun mashinasozliknidarajasi unda g o 6 | | a n imetallykesisly a n
dastgonhlarining rivojlanganlik darajasigab o g 6 Metaljkesish dastgohlarini
avtomatlashtirishnitarixiy rivojlanish tendensiyasi umuman mashinasozlikni
avtomatlashtirishniivojlanishini belgidaydi

Bundashunit a 0 k izdrlrla a/tomatlashtirishnirivojlanishida bir xil
k o 6 r hla yagshilansgengavalohizmatk o 6 r s aishahdarsgnaoaayishi
va unumdorliknioshish) boshgak o 6 r s a, urgversalligiva moslanuvchanligi
kamayadiva giymati oshadi

¢cQo 6é dloshgariladigan dastgohlar universa] maxsus va
maxsuslashtirjan avtomat va yarim avtomatlar Quyida avtomatlashtirishni
dastgohlarguruHarini avtomatlashtirilganlikdarajasigak o 6ulami o0 6 z kog a
hususiyatlarvaq o 6 | | nelligigi & o 6 ahigamiz

| guruh. Q o 6 Ibaklagariladigan dastgohlar.

Bunday dastgdlarni yuqgori universalligi va moslanuvchanligi ularni
yugori unumdorlik talab etilmaydigan donalab va mayda seriyalab ishlab
chiqarislda g o 6 | | .aShuningalek ihizmat muddatini ozligi uchun o6z i ni
oglaydiganyuqgori unumdorligi gimmatbaxomaxsusdasgohlaro 6 r nyalg tez
almashinishimumkin b o 6 | (gridamsozlik samoly®ozlik) ishlab chigaristda
universalg o 6 bodhgariladigarva ragamli dasturdaboshqgariladigardastgohlar
godbl l.anil adi

Moslanuvchan alogali liniyalarda har gaysi texnologik uskura yoki
uskunalaguruhio 6 r t ma g @ ai nt b @ ¢ lINatgpdadetal bir uskunada
ishlov berilgandankeyin avvalt o 6 p | augatiladihbg & 0 6 p | aagvaldah d a
turgan detal esanavbatdagiuskunagauzatiladi Mazkur holatdaliniyadagi biror
texnolaik uskunat o 6 xjdlsa Imiy a agishgayaroqdigismit o 6 pl agi chl ar
detallar hisobiga ishni davom ettira beradi Lekin t o 6 p | aqgd &lhllamri | gan
avtomatikliniyalar murakkablashadi

Avtomatik liniyalar ishlov beriladigan detallarni tashish usuliga garab
yool deasynd &1 d obsohdsliazd 61 d dinsyaldr itashish yoki ish
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pozitsiydarida moslamalargamahkamlashuchun noqulay b o 6 | rguaakkab
shaklli detallargaishlov berishdaq o 6 | | .aYnoi dl | addob8ah fjih@zlangan
avtomatik liniyalar detdlarni texnologik uskunaning bajaruvchi organlariga
nisbatan puxta va aniqg vaziyatda o 6 r n a tt ia< hmn in Ayai y \éhdtda
y 0 6 | d odethlnigabulqilish joyiga gaytaruvchitransport(tashish qurilmalari
avtomatikliniyalarni murakkablashtiradra ulaming narxini oshiradi

Avtomatik liniyalar tashish qurilmalarining texnologik uskunaningish
zonasiganisbatanjoylashishigagarab ochiq va berk b o 6 | Gclig liniyalarda
tashishqurilmalari texnologik uskunalarningbarchaish zonalaridano 0 t, bedki
liniyalarda esa ish zonalaridan tashgarida o 0 t. aBerk liniyalarda ishlov
beriladigandetallar uskunaningish zonasigaalohidaalohida tashishqurilmalari
yordamidatashibkeltiriladi.

Ochigavtomatikliniyalar berk liniyalarganisbatanoddiy to 6 lgan Lekin
ochiq liniyalar, odatda uzunrogb o 6 | chudki ulardadetallarningbir yoki ikki
tomoniga ishlov beradiganbirpozitsiydi agregatdastgohlar(berk liniyalardagi
k o @opitsiydi dastgohlar o 6 r n i ighlatiladi Ochiq transportyordan
foydalangandagre@t dastgohlarningsh zonalarinibir sathdajoylashtirishxam
zarurb o 0 | ba dsadastgohlarnimurakkablashtiradva ularni o 6 r n haimdas h
geometrik anigligini tekshirishni giyinlashtiradi Bundan tashgari bunday
avtomatik liniyalarda korpus detallarga k 0 6 p t o mashlbva Inedashda
t o0 6 nt atalgbietdallil natijadatashishsistemasimurakkablashadva liniya
uzunlashadi K o 6 r s akamchiliglar wetallarni tashish uchun portal robotlar
bilan jihozlanganberkavtomatikliniyalardabartarafetiladi.

Har gaysi pozitsiyada bir vaqtdaishlov beriladiganbir xil detallarsoniga
garab bir va k 0 6 p o bpniyatar b o 6 | tarld detallar soniga qarab esabirva
kodppr engatkebtol 6il adi

Avtomatik liniyalar gaytasozlashmkoniyatiningmavjudligigagard gayta
sozlanmaydiganva gayta sozlanadiganyoki moslanuvchanliniyalar deyiladi

Moslanuvchariniyalarikki turlib o 61 a d i
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1) ilgaridantopshiriqdak o 6 r s ,a@t6il Ic g aarshloa berishtexnologiyasi
bir xil b o 6 Idetalarguruhigaishlov berishgagaytasozlanadigatiniyalar;

2) to O Ishi vaishlov berishtexnologiyasiavvaldanma 6 |buond | myarmgia n
detallarga ishlov berishga gayta sozlanadigan liniyalar. Bunday liniyalar
texnologik uskunalarningayrim gismlarini tashish va Yuklash qurilmalarini

kesishasboblarinrostlashyoki almashtirishy o ®ilan gaytasozlanadi

| guruh. Universal avtomat va yarim avtomatlar.

Bir xil mahsulotlarniko @ab ishlab chigarismi ko @ayishibilan universal
avtomatlar va yarimavtomatlar go l@aniladi. Bu avtomat va yarimavtomatlar
universal deyiladi Ularni universalligi qo lda boshqariladiganyoki ragamli
dasturda boshgariladigan dastgohlardananchagina past Chunki salt yurish
mexanizmlari va  kulachokli avtomat boshqgaruv tizimlari  ularni
moslanuvchanliginkamayirib yubordi. Qo lda boshqgariladigardastgohlardabir
detalishlovidan ikkinchisiga o t&sh uchunsanoqliminutlar talab etilsa universal
avtomatdabundaysozlashdastgohnibir nechasoatbo €h turishigasababbo ladi.
Shu sabablimayda seriyali ishlab chigaristda xaqiqiy unumdorik past bo ladi.
Ishlab chigarishmigyosini o gishi, ko @ xollarda dastgohlarnigaytasozlashzarur

bo lénay qoladi Bundayavtomatlardgil b o dota detalgashlov beriladi
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[l guruh. Maxsuslashganva maxsusavtomatlar va yarim avtomatlar.

Bunday dastgohlaryalpi ishlab chigarish sharoitida tayyorlanayotgan
detalnivao 6 | ¢ hla ondagto © z g a r maliadaisplatiladi

Ishlab chigarlayotgan mahsulotni almashinuviyalpi ishlab chigarisida
k o 6 p maxsuslashgama maxsusdastgohlaro 6 z i ishchnhglatdab o 6 1 i s h
garamasdarkerakb o 6 | gqolady Shundayqilib texnikani rivojlanishidaishlab
chigarismi k o 6 fbloa dbilasnmoslanuvchanlilgaramagarshiparametsifatida
b o 6doladb Bundaymuammonidastgohlarnmexaniznmva gismlarinitexnologik
nugtai nazardanstandartlashtirishva normalashtirishbilan xal gilinib agregat
dastgohlapaydob o 6 | a d i

Agregat(lotincha agregoi birlashtiramanulaymar) i texnikadamashina
yoki mashinalar majmuining birxillashtirilgan vyiriklashtirilgan uzeli; alohida
vazifalarinimustagqilbajaradjo 6 z @nnashinuvchab o 61 a d i

Masalan ichki yonuv dvigatellari avtomobillarning oldingi va ketingi
k o 0 p r, eldktl dwigatellar nasoslarva boshgalarB a 6 zkki va undanortiq
mashinalamajmuihamagregatiebataladi
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IV guruh. Agregat dastgohlar.

Agregatdastgohi o&arokinematikbogdanmagaruzellar(agregatlar dan
gurilgan maxsus metall kesish dastgohi Agregat dastgohlar stanina unga
odnatilgan va keskichlarni harakatgq keltiradigan bir necha kuch kallagi,
ishlanadigandetal mahkamlanughi stol va yordamchi (sovitish moylash va
boshqalaragregatlardarborat

Kuch uzatmalarialohidayuritmagaega ular harakatiningo@zarobogdiqligi
va ketmaketligi yagonaboshgarishtizimidan tadminlanadi Ishlov beriladigan
asbob gozg@lmaydigan kesuwchi asbob esa harakatlanadiganmexaniq ishlov
berishdaagregatdastgoih keng tarqalgan Bunda detalgabir vaqgtning o&ida bir
necha asboblar bilan mexaniq ishlov berish mumkin Agrega dastgohlardan
asosan ko@lab mahsulotishlab chigaradiganishlab chigarish korxonalardagi
avtomatikyoki oddiy potokliniyalaridafoydalaniladi

Agregat dastgohlar murakkab konstruksiyali va ogGr mehnat talab
giladigan dvigatelsilindrlar bloki, nasoshr korpusi va boshgadetallargashlov
berishmaqgsadidgalpi, kattava oGta seriyaliishlab chigarishsharoitlaridayuqori

unumdorliknitadminlashmagsadidaodlaniladi.
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Agregat dastgohlar asosan teshiklarga (pamdash zenkerlash
razvyortkalashy mi8h, rezbaochish faskalarniochish va boshqgalar kompleks
ishlov berish uchun modjallangan lekin tekisliklarni, shponka arigchalarini
frezalashtashqgirezbaochish, sterjenchetlariniy ai8h, tashqifaskalarniochishva
h. lar uchunhamgodlashmumkin
Agregat dastgohlardaYuqori unumdorlik bir vagtning o&ida bir necha
odishlarni bajarish bir ganchashpindelva ko tomonlamaishlov berish orgali
erishiladi. Kogoginahollardaagregatlastgohlayarim avtomatlarsifatidaishlaydi
Bir nechtaagregatdastgohlarniavtomatik Yuklash qurilmalarini godlash orqali
yagona avtomatik liniyaga birlashtirish mumkin Oxirgi yillarda agregat
dastgohlarnidasturli qurilmalar bilan jihozlanish boshlandi Agregatdastgohlarni
ekspluataiya gilishdaularningfoydalanlish koeffi sienti maxsusdastgohlarnikidan
yuqori vau 0,85-0,95gateng Maxsusdastgohlauchunu odatda0,6-0,8 ni tashkil
giladi.
Agregat dastgohlardan foydalanilayotganda detal konstruksiyasining
texnologikligi bod/ichamaxsugalablarqodyiladi.
Detal konstruksiyasinitahlil qgilishda quyidagilarni tekshirish maslahat
beriladt
U ishlov beriladiganyuzalarkesuxchi asbobodi bodylab odish harakatiniamalga
oshirilish;

U detalkonstruksiyasidagshlov beriluvchi yuzalarningbir oajdayotishi;

U barchayuzalarigabir oGnatishdashlov berishimkoniyati,

U teshiklar orasidagi masofava o&aro joylashuvini hisobga olgan holda bir
vaqtningo&idabir nechashpindelyordamidateshiklargashlov berish

[ ishlovberishyuzalarigaasbobningpemalolkirish imkoniyat;

U zagotovkabazasidashonchlibazalarningnavjudligi,

U katta diametrli ichki rezbani boshqakonstruktiv elementbilan almashtirish
imkoniyati,

U detalkonstruksiyasidgopiqturdagi shponkaarigchalariningmnavjudligi.
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Bunday arigchalargashlov berishbarmoqfreza orqgali amalgaoshiriladi,
bu esadastgohishchi organlariningkinematik harakatinimurakkablashtiradva
ishlov berishvaqtini k 0 6 p a yArigchakrdnnkon gadarochiq turdab o 6 |
kerak bu dastgohiningoddiy kinematikasinitalab giladigan diskli freza orgali
ishlov berishimkonini beradi

Agregat dastgohlardadetallargaishlov berish jarayonlarini qurishning
o 0 z xoghasusiyatlarimavjud Avvalo detallargaishlov berishumumiy xomaki
texnologik marshruti tayyorlanadi S o 6 n apregat dastgohlardabajariladigan
jarayonlar agregatdastgohningto 0 #ishi aniglanadi zarur asbobva moslama
tanlanadi yoki loyihalanadj kesish maromlari hisoblanadi jarayonlar
me O y htirilhdevasozlashsxemalarto 6 ladi.

Jarayonlarnoyihalanayotganidashlov berishzichligini oshirishgaharakat
gilish zarur Ammo k o &gmdagiasboblardarioydalanishasbobnialmashtirishva
uni sozlashgasarflanadigarvagt sababliunumdorlik tushib ketadi Dastgohning
tashqgarisida asbobni o 6 r n,a $mersalar orasida o 6t ma s | aslsohng
almashtirishorgali naladkadak o 6 p soradagi asbobdanfoydalanish imkonini
beradi

Bir ishchi yurishorgali ishlov berilayotganyuzadatalab etilgan sifat va
anighk t a 6 mi n ] uaholdagos ga tozaishlov berishgat o 6 keladi Bunda
turli gora va tozaishlov berishlarnibir o 6 t i srlashtiamaslik zarur Bunday
o 0t i sbilasltinshtexnologiktizimda titrashni yuzagakeltirishi mumkin, bu
esaishlov berish yuzalariningvaishlov berishsifatini tushirib Yuboradi

Agregat dastgohlar komponovkasi detalning ishchi kallaglar, uzatish
qgurilmalari konstruksiyasi boshgarishva uzatma qurilmalarning joylashuviga
nisbatandastgohdago 6 r n ajeylg@baong OGAlgregatdastgohkomponovkasini
tanlashk o 6 p gmillarga ishlab chigarish xajmi, detalning konstruksiyasiva
o0 0 | ¢ h,aum|tayyorash uchun texnik talablargab o g bl oi 6gl Agregat
dastgohlarningkomponovkasitarkibi ishlov berishturigak o oparalel, ketma-

ket, parallelketma- ketb o 6 Imurekmi
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Agregatdastgohlarkuch mexanizmlariningo 6 t harslatlariy anélishiga
mos ravishda vertikal, gorizontal va aralash gilib tayyorlanadi Agregat
dastgohning ishchi zonasidagiishlov berilayotgandetal g o 6 z g 6va Ibima s
pozitsiyalanikkinchi pozitsiyayjak o 6 ¢ munkih i

Agregatdastgohlariningkuchorganlariquyidagitartibdatanlanadi
1. o tishlarkuchiningyig ia@disi orgali kuchstoli tanlanad;

2. kesishquvvati va asbobniaylanishtezligi samaradorginit a 6 mi onghlia s h
kesishjarayonlariniamalgaoshirishuchunkuchbabkastanlanadi

3. talabetilgansondagio tishgabog l@ ravishdauzatishqurilmasi- baraban
aylanma stol, moslamani gotirish uchun harakaiz planshayba tanlanadi
Planshaybani tanlash detalni qisish qurilmasining gabarit o I6hamlarini
hisoblangandaso iy amalgaoshiriladi

Bu dastgohlarnio figa xos hususiyati unifikasyalangan mexanizm va
gismlardarkompanovkagilinadi.

Agregat dastgohlarasosanparametrlashrezba kesish kengaytirish va
chuqurchalah tekisliklarni frezerlashoperatsyalaridaqo l@niladi. Ko @ xollarda
ishlov jarayonida go Zg @&mas bo Igan tana ko rinishidagi detallarga ishlov
beriladi

Unifikasyalangan mexanizm va qismlarni qo l@anishi, har xil
kompanovkadagiegregat dastgohlarva ular asosidaavtomat liniyalar (juda oz
migdordagioriginal elementlargo l@anilgan holdg tashkil gilinishiga olib keladi
Yuqgorida keltirilgan to  guruh metal kesish dastgohlar avtomatlashtirishni

birinchi bosgich - ishchi sikini avtomatlashniashkil giladi.
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2.6-rasm Agregatdastgohlakompanovkasi

V guruh. Agregat dastgohlardanto 0 Igan avtomatik liniyalar

Bundayliniyalar agregatdastgohlardanashkil topganb o 6 K o &qiyali
va yalpi ishlab chigarisida juda yaxshi samaa beradi Bu liniyalarda alohida
tashishqurilmalarisikl b o 6 y anigishbv berilishinit a 6 mi.n |l ay d i

Agregatdastgohlardario 6 lgan avtomatikliniyalar judak o degnologik
o0 0t i stdlabetadiganmurakkabdetallargaishlov berishuchunmo 6| jaml | an g
Bunday detallarga dvigatellarning silindrlar bloki va bloklarning kallaglarg
uzatmalar qutisi va avtomabillar ketingi k 0 6 p r i kKorpuslarji eledtr
dvigatellarningstaninalaridvigatellarningtozahavokiritish vaishlatilgangazlarni

chigarishkollektorlari, tirsaqli vallar va x.k.kiradi. K o 6 r s adétalldrrgtasmsh
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va moslamalarganaxkamlashuchunulardaanigzaminYuzab o 6 | m@Hwnihg
uchun agregat dastgohlardanto 6 zgan avtomatik liniyalar y o 6 | d dikarh | a |
jihozlanishiyoki jihozlanmaligi mumkin

Agregat dastgohlardarto 6 Ian avtomatik liniyalarda birxillashtirilgan
gismlarva detallar60-75 foizni tashkil etadi Bungaagregatdastgohlarnitashkil
etganqgismlar va detallar shuningdektashishva burish qurilmalari yordamida
qurilmalarning gidravlik yuritmalari qirindilarni y i g 6 i strartspontyorlarh
nazoratgurilmalariva avtomatikliniyalarning boshgamexanizmlarkiradi.

Agregatdastgohlardano 6 lgan avtomatikliniyalardanyirik seriyalabva
yalpi ishlabchigarishsharotlaridasamaralfoydalaniladi

Teshiklarga ishlov beradigan avtomatik liniyalarda kuch agregatlar
gorizonta) vertikal va aralashjoylashganbirva ikkitomonli agregatdastgohlar
kengq o 6 | Iqaondd d .&arizdntaljdylashganikkita va vertikal joylashgan
(portalgao 6 r n a t)i bitta Kuchgagregatlarbilan jihozlangan uch tomonli
dastgohlarnisbatankam q o 6 | | ,achunki weudikal kuch agregatgahizmat
k o 6 r gudamiyirs h

Ochiq transportyorliavtomatiklinyalardg odatdadetallargabir, ikki yoki
uch tomonlama ishlov beradigan birpozitsiydi agregat dastgohlar
g o 6 | | .Bunday liaiyhlar mayda detallarga yalpi ishlov berishda befoyda
b o 6 | Magda detallargab o 0 |Isiol&rh yoki barabanlaribilan jihozlangan
k o @opitsiydi dastgohlardato & lganavtomatiklinyalarda ishlov berishfoydali
b o 0 | Bunday dastgohlardaishlov berish xillari k o dp 6 | g avidmdti n
liniy a agn uzunligi  birpozitsiydi dastgohlardan to 6 zlgan liniyalarning
uzunligidan ancha gisqa b o 6 | K& @ @ gozitsiydi dastgohlardanto 6 4agan
liniyalardaberk transportyorlaishlatiladi Bundaytransportyorladetallarni(yoki
detallar o 6 r na ty io 6 ¢§ d 0 sdastgehdandastgohgauzatadj lekin ular
dastgohlarning ish zonalaridan o 6 t ma Petallar (detallar o 6 r n@at i |
y 0 6 | d)dastdohlaningish zonasigayakka yuklashb o 6 s h gutiimasai
(masalan manipulyatorlay yordamidauzatiladi va ish zonasidamolinadi, bu esa

tashishsistemasinmurakkablashtiradi
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VI guruh. Universal avtomat va yarimavtomatli avtomatliniyalar

Universalavtomatva yarimavtonatlardantashkil topganavtomatliniyalar,
asosarpotokli liniyalar k o 6 r i rpbio $ hviodbaayuklash tushirish qurilmalari
(avtooperatsyalar va dastgohlararaashish mexanizmlaritashigichlar k o 6t ar i s h
mexanizmjto 6 p | a gabashqgblaxbilanjihozlangarb 0 61 a d i

Universal avtomat va yarim avtomatlardanasosansilindrik detallarga
ishlov berishdaoydalaniladi

VI guruh. Maxsusavtomatlardan tashkil topganavtomat liniyalar .

Bunday avtomat liniyalar juda yugori unumdorlikka ega bo ladi. Ular
uchuntexnologik jarayon xam maxsusishlab chigariladi Shu sababliular yalpi
ishlabchiqgarisiida (masalanpodshipniklanshlabchiqaristila) ishlatiladi

Maxsus dastgohlardartashkil topgan avtomat liniyalar bilan kompleks
avtomatlashtiriladi jumladanmexaniq ishlov berishdantashqar, yig i6h, nazorat
gilish, moylashva boshgaoperatsyalar hamavtomatlashtiriladiBundayliniyalar
murakkabavtomatsex va ishlab chigarishkorxonalami qurish uchunasosbo la
oladi. Hozirda b a 6 l@ramahsulotlariniishlab chigarismi avtomatlashtirishda
maxsugotorli dastgohlardatashkiltopgan rotorli avtomatiniyalar ishlabturibdi.

VIl guruh. Ragamli dastur bilan boshgariladigan dastgohlarva
avtomat liniyalar .

Ragamli dastur bilan boshgariladigandastgohlardadetallar ragamlar
yordamidayozilgandasturlarasosidashlov beriladi Bundaydastgohlarnkozirda
EHM bilan ham boshqgarilmoqgdéu esao 6 ravbatida dastgohlarniEHM bilan
nafagatboshqarishbalki bu dastgohlaruchun dasturarni ham EHMda to 6 ghi
imkoniyati yaratilmoqda

Ragamli dastur bilan boshqgariladigan dastgohlar gqo 61 I, ani s hi
avtomatlashtirishdayangi bosqgicmi boshlanishiga sabab b o 6 | Buhday
dastgohlaasosidao 6 lgan avtomatlashtirilganshlab chigarishmodullai ishlab
chigarismi t o 6 lavtamatlashtirishga erishishdan tashgari EHM bilan
avtomatlashtirilgatooshgaruvnhamg o 6 | | aimkonsydtyamgtadi
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Ragamli dastur bilan boshqariladigan dastgohlarni Yugqori
moslanuvchanligidonalab va seriyalab ishlab chigarismi avtomatlashtirishni
asosiy dastgohib o 6 ¢oldibBundantashqgariishlab chigarisho b 6 elkotzig a r |
turishimumkinb o 6 Ik go & mshlabbhiqaristdahamqg o 6 | | naumkins h i

Rotorli avtomatik liniyalar.

Rotorli liniyalar avtomatik texnologik uskundarning oliy shakllardanbiri
b o § ish ubuminingva mahsulotsifatiningyuqoridarajalib o 6 I it 6 imn.n | a
Ular yalpi ishlab chigarish sharoitlaridaunchalik katta b o 6 | mw giabatan
oddiy detallarnishtampovkagilish, preslash quyish kesishva boshgausullarda
ishlov berish shuningdeky i g,0joytagh va sifatni nazorat gilish uchun
mool j all angan

Yalpi ishlab chigarismi  rotorli liniyalar asosida kompleks
avtomatlashtirishningmiy asoslarinishlabchigishdashuningdelkularni sanoatda
joriy etishdaakademikL.N.Koshkin rahbarligidagikonstruktorlik s h u 0 Katsas i
hissa g 0 0 s.hByakanstruktorlik s h u 6 b a 6 n b@ekatsyalardan iborat
texnologik ishlov berish jarayonlarini bajarish uchun rotorli avtomatik liniyalar
yaratilganRotorli liniyalar b o 6 | i (@gimayrim joylashgan avtomatik
uskunalarganisbatanish unumini 3-6 martaoshiradj buyumarni tayyorlashdagi
mehnatsarfini 2-4 martakamaytiradj bandetiladiganishlab chigarishmaydonlari
3-10 marta gisqaradiva mahsulottayyorlafdagi ishlab chigarishsiklini 10-20
martakamaytiradi

Rotorli varotorkonveyerliavtomatikliniyalarb o 6 | a d i

Bir staninagao 0 r n a vYaiydritgsla ramdaboshqarishsistemalaribilan
birlashtirilgantexnologikva tashishrotorlari majmuasirotorli avtomadik liniya deb
ataladi Rotorkonveyerliavtomatikliniya rotorli liniyadan farglanih undaishlov
beriladiganbuyumniar va asbobtexnologik rotorlarning bajaruvchiorganlaridan

ajratiiganhamdamoslanuvchamashishkonveylaridgoylashgan
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2.7-rasm Texnologik vatashishrotorlariningishlashsxemasi

2.7-rasmdatexnologik va tashishrotorlarining ishlash sxemasikeltirilgan.
Zagatovkatexnologikrotorgalzonadatashishrotori 13 yordamidaberiladi Bunda
texnologik va tashish rotorlari uzluksiz aylanib turadi Bu zonada tashish
rotorining k o 0 t taruvehiborgani 7 ochiladi va zagatovkaasboblarbloki 8 da
goladi Keyinchalik Il zona da texnologik rotor uzluksiz aylanib turgani holda
polzunlar4,10q o 6 z g &apitlarta1slt a 6 sbiok &ddgaasbobarni siljitadi,
natijadama 6 | texnologiko 6 t (yokilo 6 t i) $djariladr 11l zonadatashish
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rotori 12ning k o O t t@ruvchib organi 7 ishlov berilgan detalni texnologik
rotorning asboblarblokidan gamrabolib, uni texnologik zanjir b o 6 yhlarakini
davom ettirish uchunuzatadi(bundahamrotorlar uzluksizaylanibturadi. Eyilgan
asboblambloklar rotorlaraylanishdart 0 6 x t akgya iVdz@anadaalmashtiriladi
Texnologik va tashish rotorlari aylanma harakatni umumiy yuritmadan tishli
goi | di,2 Jodhlialadi.

Shundayilib, rotorli avtomatikliniyalardazagatovkalardaibayyor buyum
olgungagadardetallargashlov berishdadetalva asbobuzluksizharakatdd o 6 | a d |

Yugorida gayd etib o 6 t i | gharrsiardnagao 6 r n a vai yuriggsh n
hamda bodhgarish sistemalari bilan birlashtiriigan texnologik va tashish
rotorlariningmajmuasrotorli avtomatikliniy a Gashkiletadi

Rotorli liniyalar ikkita asosiyprinsipb o 0 y qulddia
1. Ishlov beriladigandetallaruzluksizogimdaharakatlanadigahikir (sinxron
texnologik oqgimli liniya. Bunday liniyaada detallarning texnologik rotorlar
o0rt a&widdpdaqgalishighby o 6glo 6 y i | detaNad tashish rotorlarida
t o6 p | naumkins h i
2. Ishlov beriladiganbuyuniarningtexnologikogimi moslanuvchan(asinxror)
b o 6 | ligigan Bu liniyada detallarning sklizlar, diskli rotorlar, mexanigaviy
elevatorlarkonveyerlaivax.k.dat o 6 p | aruxsatettadi.g a

Birinchi prinsip b o 6 y qudldaaliniyalarda ishlab chigarishsikli gisga
b o ¢ P-3 nbnutdanoshmaydi Moslanuvchariexnologikogimli liniyalardaishlab
chigarishsikli uzogrogdavometadi

Rotorli va rotor-konveyerli avtomatik liniyalar texnologik ogimni,
liniy a agh moslanuvchanligini transport (tashish vositas)ning, boshqgarish
sistemasinvax.k.ni tavsilaydigank o @egbgilargagarabtasniflanadi

Yuqgorida gayd etilganidek rotorli va rotor-konveyerli avtomatikliniyalar
yalpi ishlab chigarish sharoitlaridasamaralib o 6 | Leekinik 0 6 p n o me n k |
liniyalardan seriyalab ishlab chigarish sharoitlaridaham samarali foydalanishi

mumkin
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2.8-rasm Rotorli avtomatikliniy a Gxemasi

Bulargaxtisoslashtirilganjihozlardanto 6 lgan avtomatliniyalar gatoriga
k o 6 p mtorlnliaiyalarni kiritish mumkin

Rotorli avtomat liniyalar uzluksiz ishlaydigan mashnalardan tashkil
topgan Bu mashinalardatexnologik jarayon elementaroperatsyalargab o 61 i b
Yuborilgan Avtomat liniyalar presslash kuydirish, ¢ h o 6 z judatsaharali
ishlaydi Rotorli mashinalarning ayrimlarida elementlar aylana bo 6y | ab
boshqalarida(zanjirli tipdagilaridg esat o 0 glizigli tutash uchastkalarga
(metrodagi eskalatorgao 6 x s)hcadsthu egei ichizigli uchastkalarb o 6y | a b
harakatlanadi

Mashinasozlikdaotorli avtomatliniyalar buyumarni list materiallardarva
hajmdor qilib shtamplé tayyorlashda vtulka-rolikli zanjirlar, kichik detallarni
frezalabva 'y o 0 myytrlashdab o 0 y makialash termin ishlov berishdava
galvanig usul bilan goplamagoplashdaishlatiladi Liniyalarning asosiyafzalligi
shundanboratki, ulardaturli xil operatsyalarnibajarishmumkin

Tipaviy rotorli avtomatliniya yuklashrotori, rotorli yoki zanijirli tipdagiish
mashinaswa tashishrotoridanto 6 lgan Ish mashinasidair nechtaasbobbloki
b o G lularbavtomatik ravishda almashtirilishi mumkin Asbdo mashinadan
tashgaridamaxsussterjendasozlanadiva bu vaqtdazapasdagasbobbloki ishga
tushadi Rotorli avtomat liniyalarda buyumarni tekshirish rotorlari yordamida
to l@ tekshirishk o 6 witdgan

Rotorli mashinalard&atta kuch hosil gilish uchun mexanegidravlik yoki

gidravlik yuritmalar, kichik kuch hosil gilish uchun esa kulachokl, mexaniq
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yuritma g o 6 | | .aRoiodi awamat liniy a 6 yagona boshqgarish ximoya
sistemasbirlashtiribturadi

Uzoq vaqgt davometadiganoperatsyalar uchunk o Gqeitsiydi mashina
gisgavagtdavometadiganlaruchunesakampozitsiydi mashinalayaratiladi

Qizdirib shtamplasHiniyasidazagotovkarotorli isitish mashinasigakeyin
shtamplashotori, chetlarinikesishrotoriga sovitishrotorigauzatiladi

Eng oxiri zagotovka ximiyaviy usulda ishlov berish rotoriga keladi
Rotorlar2 va 4 jarayonniboshqaribboradi Bir xil tipdagidetallarpartiyasikichik
b o o1 diaiya @ratorli mashinalarik o d@menklaturaligilib yaratiladi va
ularbiry o dhanral buyunlar ishlaydiganasbobbilanjihozlanadi

Rotorli avtomat liniya aylana yoylari bo yicha harakat giluvchi xom
ashyolargairdanigaishlov berishnitaminlovchi bir i biri bilan bog langanishchi
mashinalarva transportqurilmalari bilan bog langancavtomat tarzdaishlovchi
kompleksdir Bunday rotorli avtomat liniyalar shtamplash presslash yig i6h,
nazorafilish vaboshqaoperatsyalarnibajarishd&engqgo l@aniladi.

Boshgachagilib aytganda rotorli avtomatliniya texnologik (ishchij va
transportlashrotorlaridan tashkil topgan bo ladi. Xom ashyoni bir texnologik
rotordanikkinchisiga transportrotori uzatadi Texnologik rotordaumumiy o @da
tengjoylashganasboblambloklari va ungamosholdaxom ashyoniushlabturuvchi
elementlari bo ld, asboblar bloklariga o @ bo yicha harakat mexaniq yoki
gidravlik tizimlar yordamidaberiladi

Transportrotorlari barabanyoki disk ko rinishida bo Ié, xom ashyoni
uzatishorgani bilan taminlangan U xom ashyonibir ishchi rotordanqgabul gilib
olib, tashibikkinchi ishchirotorgauzatadi

Avtomat liniyalarda ishlov beriladigan buyum konstruksiyasi ishlab
chigarish xajmi, avtomatlashtiriigantashishva bazalashtirish progressivishlov
berish texnologiyalarinigo leash nuqgta nazaridanchuqur texnologiklikka taxlil
gilinadi.
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Zagatovkanio lohamlarj material tarkibi, bir xil bo I&h, go yimlarni va
gattiglikni bir xil va doimiy bo I&hi, prut va trubalardanbo Igan zagatovkalarni
tog r@ab olinishi judazarur Xom ashyodairortadefektbo I&hi mumkinemas

Zagatovkani tashish chog i@la va ishlov vaqgtidg oson o ratiladigan
fiksasiya va maxkamlashggulaybazalarlinishi kerak

Amal vao @shlarnikonsentrasiyalash ko @tomonli, shpindelliishlovlarva
har xil texnologik amallarni bajarish imkonini beruvchi ko @ pozisiydi
agregatlardafoydalanishmagsadganuvofig.

Texnologik jarayonni amallarga bo Ishda har bir pozitsiyada bir xil
unumdorlikbo I&hi uchunharakatilish zarur.

Avtomat liniyalarda ishlov berishga ko @& va toza amallarni alohida
bajarish bundatoza ishlov beruvchidastgohlarniliniy a 6omitida joylashtirish
muximdir. Murakkabxom ashyolargashlov berishdakora va tozaamallarorasida
termik ishlov berish surdy eskirtirish amallarini go lash mumkin Avtomatik
liniy a Ooxirida yig i8h, yuvish konservaiyalash va upakovkalashamallari
bajariladi

Rotorli liniyalar - avtomatiktexnologikuskunalarningliy shakllaridarbiri
b o § Iishbunumining va mahsulot sifatining yuqgori darajadab o 61l i shi ni
t a 6 mi .iJlarayalpd ishlab chigarishsharoitlarda unchalikkattab o 6 | miag a n
nisbatanoddiy detallarnishtampovkagilish, presslashkesishva boshqausullarda
ishlov berish shuningdeky i g,0joytagh va sifatni nazorat gilish uchun
mool j all angan

Texnologikvatashishrotorlariningishlashprinsipi quyidagicha

Zagotovkatexnologik rotorga zonadatashishrotori yordamidaberiladi
Bundatexnologik va tashishrotorlari uzluksiz aylanib turadi Bu zonadatashish
rotorining ko t@rib turuvchi organiochiladi va zagotovkaasboblarblokida goladi
Keyinchalik zonadatexnologik rotor uzluksiz aylanib turgani holda polzunlar
go @y @mas kopirlar t a 6 s blokdagi asboblarni siljitadi, natjadama 6 | u m
texnologik o tish (yoki o tishlar bajariladi Zonadatashishrotorining ko t@rib

turuvchi organi ishlov beilgan detalni texnologik rotorning asboblarblokidan
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gamrabolib, uni texnologik zanjir bo ylab harakatnidavomettirish uchunuzatadi

(bundahamrotorlaruzluksizaylanibturad.

2.9-rasm Rotorli avtomatiklini yathi umumiy sxemasi
1 - ishchirotor; 2 - xomashyoniyurishy di 03 - transportrotorlariishchi uyalarg
4 - transportrotorlariishchi uyasidagixom-ashyq 5 - ishchi asboblay
6 - 0 @bo yichaharakatberuvchimexanizm
Rotorkonveerli avtomatik liniya rotorli liniyadan farglanih undaishlov
beriladigan buyumar va asbobtexnologik rotorlarning bajaruvchiorganlaridan
ajratiilganhamdamoslanuvchamashishkonveyerlaridajoylashgan
Eyilgan asbobli bloklar rotorlar aylanishdant o 6 x t akgyannzdnada
almashtiriladi Texnologik va tashish rotorlari aylanma harakatni umumiy
Yuritmadantishlig 6 i | dorgaleolqdi. a r
Yuqorida qayd etib o 6 t i | ghar retardnageo 6 r n a vai Ylurgish n
hamda boshqarish sistemalari bilan birlashtiriigan texnologik va tashish
rotorlarining majmuasirotorli avtomatikliniy a Gtashkil etadi Bundayliniy a 6 n i
sxemasik o 0 r s .aBu linilyaglataxnologikrotorlar9, 8 va 7 mos holda sakkiz
o O toltiivat o @ozitsiyaga egg chunki ulardatexnologiko 6 t i sblajarishr n |

vaqti har hil b o 6 | Zagbtovkalarliniyaga magazin 1 dan tashish rotori 2
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yordamidao 6 r n atashisheotdri 5 esatayyor detallarniliniyadan olib, gabul
magazini 6 ga uzatadi Tashish rotorlari 3, 4 ishlov beriladigan detallarni

texnologikrotorlaro rbasidauzatadi
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2.12-rasm Xom-ashyolartaxlangaroldagi shtabelliyuklashmoslamalari
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3-bob. Ishlab chigarish jarayonlarini avtomatlashtirish usullari.
3.1 Samaorlik nazariyasining asosiy mazmuni. Texnologik mashinalarning
samadorli k nazariyasi.
Avtomat va avtomatliniyalardaishlov beriladiganhar gandaymahsulotni
universalavtomatlashmagaaastgohlarddamishlov berilishi mumkin
Avtomatlashtirishdam€magsadmashinaniunumdorliginioshirishva hizmat
k o 6 r s aishchiac donini kamaytirish natijasida avtomatlashmaganshlab
chigarislganisbatanqtisodiy samaraolishdir.
Avtomatningish sikli.

Avtomatlashtirilgantexnologik operatsyalar, avtomatlashtiriimaganshlab
chigaristarganisbatano 6 z xogharaktergeegab o ¢ hAviomatdastgohdayoki
yarim avtomatdabajariladiganhar bir operatsyjat o o0Maanggtartb b o 6y i ¢ h
ishlab chigilgan Avtomatlashtiriimagankam migyosda yoki keng migyosda
mahsulotishlab chigarisida operatson kartalardaamdda asosaroperatsyalarning
asosiy harakatlariginak o 6 r s gxomaki aayyiorlash sxema bazasj ishlov
beriladigan yuzagaishlov berish anigligi, yuza g 6 atwhdurligi va boshqalay.
Boshgamasalalaryechimi (ishlov berishketmaketligi, ishlov beruvchiasbobning
bir ishy o 6 | bircaganishdagimasofagiymati, ishlov berishrejimi, abrazivni
berilish soni, ishlov berishvaqgti, masalaninzani silliglashdava boshgalarishchi
ihtiyoriga beriladi

Avtomatlashtirilgan ishlab chigarish uchun mahsulot ishlab chigarish
migyosidang a t riazalytexnologik operatsyalart o 6vl andy ishlab chiqilishi
zarur. Shakl hosil giluvchi asboblarningketmaket ishlashj uning tezligi va
harakat traektoriyasi shpindelning zaruriy aylanish chastotasiva boshgalar
aniganishishartva zarur.

Ushbu ma 6 | u mantlanmasi ma 6 | detalga ishlov berish uchun
avtomatnidastursinitashkil etadi Ushbu dasturlarzaruriy obrazdagaytaishlab
chigilgan kodlangan va dastur uzatgichda mustahkamlangan bajariladigan
operatsyadaavtomatish siklini aniglaydi Har bir operatsya uchunavtomatning

o Oigh sikli mavjud Bundamexanizmlarishining ketmaketligi va ishlov berish
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sifati ishchiga b o g 6emasqgbarchasidastur b o 6 y iureny dastgoh ishchi
organlarj ish bajarish anigligi, sozlash anigligi va boshqa faktorlar bilan
aniglanadi

Avtomat ish sikli tarkibini, oddiy maydaishlov berish sikllarini ketma
ketligi va davomiyligini tasvirlovchi shartli grafik tasvir, y a 6siklogrammadan
k o 6 r i snhmkmiAmaliyotda ikki turdagi sklogramma aylanma (polyar
koordinatalardp va t o 6 gbirchiagli (t o 6 gbdirchiagli koordinatalardpa
foydalaniladi Aylanma faqat tagsimlash vali mavjud b o 6 | gveomatda
foydalaniladi T o 6 dpuwrahagliesauniversalb o G uningishtirokidahar ganday
avtomat avtomatiktizim ishiniy o 0 d @ @ ynurskim

T o 6 dodrehagli siklogrammalardaasosiy maydonda(o 6 n )ggorezontal
o 6 b o 0 y isekundardavaqgt joylashgan Ushbu maydon shkalasi uzunligi
operatsy a O bmjarish sikli davomiyligiga mos keladi Siklogramma vertikal
b o 6 y oddiyhsikllar sonigat o 0 keluvchibir gatorb o 6 | i aplatéadi diar
bir b o 6 thiaptomonidaishchi organnomi yoziladi, o 6 noghonidaesaushbu
organoddiy sikli ifoda etiladi. Oddiy sikIni tasvir etish uchunshartli bdgilardan
foydalanish mumkin, yoki grafikdan Keyingisida vertikal b o 0y imal& u m
masshtabdahchiorgansiljishiqg o 6 y.i | a d i

Rotorli mashinaning unumdorligi texnologik tezlik wvex ga y a o n i
operatsy a Goajarilishdavomiyligigab o g @rhas fagatshaklberuvchiasboblar
orasidagimasofah, rotorlaro 6 | c Inlanemiglanadgantransportlovchiezlik va
uning aylanishchastotasigé o g ORotorlgmashinaninguishbuahamiyatigamolik
xossasiurli davomiylikkaegab o 0 |opgeeatsyalarni uzluksizavtomaik tizimga
biriktirishgaimkon beradi

Rotorli mashinalarasosidaavtomatik rotorli tizimni hosil gilish nisbatan
avtomatlashtirishganisbatankompleks texnologik jarayonlarnj y a 6detallarga
mexaniq va termik ishlov berish nazoratvay i g 6 o 8idhiga olganva tashkil
etishosonamalgaoshiriladi
Unumdorlik nazariyasiasosinimashinaniunumdorlikk o 6 r satvgi chl ar

dastgohhnkonstruktiy, texnologik strukturaviy giymativaboshgek o 6 r sat gi ¢ hl
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orasidagib o g 6 | aamiglogchitenglamatashkil giladi. Shusababliunumdorlik
nazariyasiuslublari nafagat mashinaniunumdorligi migdorini aniglash va uni

g o 6 | | almdamsamaranihisoblashbilan b o g 6Halki @vtomatlashtirilgan
dastgohlarnb o 6 Imurekinb o 6 I har&ilnvariantlarinitaxlil gilish hamdaeng

k o anumdorlikvaigtisodiy samarananiglashgamkoniyatini beradiganmaqvul

variantniparametrlarineniglashuchunhizmatgiladi.

Umuman olganda mashinalarsinfini uchta asosiy sinnfga bir turdagi
energy a Obwshqgaturga aylantiruvchi mashinadvigatellari (elektrodvigatellar
generatorlar trubinalat ichki yonish dvigatellari va boshqalay, ma 6 | u mo t |
aylantirishgahizmat giluvchi hisoblashmashinalari(sonli va analogli hisoblash
mashinalal), va energy a 0 konkret ishga aylantirwchi ishchi mashinalarga
ajratishmumkin Ishchimashinalayordamidadetallarniformasij hususiyatj holati
va ishlov berisho b 6 e k k b © r n gishlablchigariadi Har gandayishchi
mashinasd v i g, adatshvaish bajaruvchimexanizmlardamboratb o 6 |Hard i
ganday mashinaniasosini ish bajaruvchi mexanizmlartashkil etadi Ularning
tarkibi mashinalarnomlarini (tokarlik dastgohi har xil qurilmalar yordamida
texnologik jarayonlarnibajarish pechatlovchimashinava boshgalay, texnologik
shardt va universallik darajasinianiglashimkonini beradi Har gandaymashinada
ishlov berish jarayoniinsonniishtirokisiz amalgaoshirilad, ammoishlov berish
jaryonidagiish qurolini mashinano 6 lzoshqaradi

Ishchi davri. K 0 6 p iighahimashinalardana 6 |bu adavrichidaayrim
holatlarva harakatlarchigarilayotgarmahsulotnidiskretligini hisobigavaqtivaqti
bilan gaytarilib turadi Ushbu mashinalarniishini k o d@ilganda ish bajaruvchi
mexanizmlarningishlov berishini amalga oshirishida harakatim gaytarilishi va
texnologik t a Oesishgab o g dbloidéd mangn® nlarga sharoit yaratishdagi
yordamchiharakatlaiborligi k o 6 taghlanadi

Mashinani ishga tushirilganda oldin yordamchi harakat zagotovkani
uzatishva qgisish Yurgizish, asbobniishlov berishzonasigakeltirish va xokazolar
hamdaushbuishlar davomiyligi t. (3.11 rasn). Keyin t, davomiyligidayordamchi

ishlar. asbobnigaytishi detalnib o 6 s ha@hirish, Ishlov berilgandetalniolish
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va hokazolar Agarda mashinadanosozliklar b o 6 ¥y maamal holatda o 0 z
funksiyasinibajarishilojisi mumkinb o 6, texnalogikjarayondavometadiy a 6 n i
yangi zagotovka uzatiladi qisiladi va hokazolar birin-ketin bir hil interval
davomidagaytariladi Buni o 6navbatidashchisikl (davr T deyiladi

Demak ishchidavrii bu mashinanikkita bir xil operatsy a Gajarishida
asosiyishchimexanizmlarint o 6 x tishlaslatyshuniladi

Mashinaniishchisikli asosiyva yordamchiishlardavomiyliginig o 6 s hi | i s hi
bilan aniglanadi

A
!

.

tha"'tc 1+t02=ta+tc

3.1-rasm Mashinaniishchidavrini tashkiletuvchilari

Bu erdatz-asosiyishchiYurishvaqti, s-saltYurish vaqgti;

Ishchi yurish harakati degandaishlov beriladigan materialgatexnologik
t a 6esuvchi harakatlarnatijasidaishlov berish nazoraty i g &va lolazolar
tushuniladi Ayrim ishchiva saltyurish harakatlarivaqtichidabir-birinit o 61 di r i s h
mumkin

Ishchi mashinagag o 6 y i | asadiy tgjablardanbiri mustaqil ravishda
ishchi yurishni bajarishj y a 6ishchi yurish mexanizmlarini mavjudligi bilan
ifodalanadi

Agardamashinaishchi Yurishdantashgarimustagilravishdasalt yurishni
hamdaalohida harakatlarniketmaketlikda boshqgaraolsg u avtomatlashtirilgan
ishchimashinahisoblanadi

Samaorlik nazariyasining asosiymazmuni.
Samaradorlik nazaryasi asoslari 193233 vyillarda G.A.Shaumyan

tomonidanishlab chigilgan G.A.Shaumyaruslubi mashinanitexnik va igtisodiy
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k o 6 r s a orapidagimdteanatikb o g 6 | a nanigdakhbilarrbroig 6Bunday
matematik modellar avtomatik va avtomat liniyalarni unumdorligi va
samaradorliginio 6 r t ac ® d@ag g 6 | iamdlaydk Bui bilan har ganday
texnik-igtisodiy ~ parametrlarni o 6 z g a r taxkl h ietilayotgan variantlar
samaradorligiga a 0 smiqdorjixatdananiglashmumkinb o 61 a d i

Matematikmodelstrukurasiquyidagirasmdakeltirilgan.

Bﬂp'ﬂanH AHHKI0BYH HicTHcogHil caMapagopIHk
nmapamMerTpJjaap nmapamMeTpJjaap KYPCATKHYTAPH
A
I ™

A A
7 N .~ T
T Joummuiinap

©
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3.2-rasm Matematikmodelstrukturasi

900

Matematik modeltarkibiga quyidagi parametrlar kiradi :
1. B o s hl a pagahmetrtaihh Mashinani konstruksiyasi kompanovkasiva
ishlatilayotgan texnologiyalarni tavsiflaydi Mashinalar unumdaligining
b os hl| gargrietrlaagd quyidagilarkiradi: ishlovmaromivaishlov vaqtit=t,;
sikldagi salt yurishlar vaqti t;; sikldantashqgariy o 6 q o ti;i ishdhilpazitsiydar
soni0; b o 6 | isamilnalardan tashkil topadi Ular migdoriy jixatdan umumiy
ishlovsikli T vasikldantashqgary o0 6 g o ¥ i g b Standaniglaydi
2. 00z g ar aaniglayéin parametrlar 7  giyoslanuvchi variantlarni
unumdorliginij , giymati s, hizmatk o 6 r s at uv ctnie ekspluatayai | a
harajatlariulushlari d, hizmat muddatiN va boshgalardanboratb o 6 | texrakn
igtisodiyk o 6r sa.t gi chl ar
3. Doimiy parametrlaii formulagakonstant(doimiy) sifatidakirgan parametrlar

Masalanamortizaiyagaajratmalara, vat a 6 misarfhagstlaria,.
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4. Iqtisodiy samaradork koGsatgichlarii samaradorliknioshishi |, kapital
godyilmalar samaradorligkoeffisienti E, keltirilgan sarfhargatlar.

Bunday matematik modelni yaxshi tomoni uni ayrim o&garuxchilarini
o&zgartirish bilan uni taGsirini aniglashdir Aniglovchi parametarni migdorini
bilgan holda igtisodiy ko&satgichlarni aniglash bilan texnik mumkin bodgan
magbul variantni aniglash mumkin Shuning bilan birga magbul igtisodiy
koGsatgichlar (masalan minimal hizmat muddat) asosidatenglamaniteskari
hisoblab texnik igtisodiy kodsatgichlarni boshlagch parametrlani aniglash
mumkin Shundaygilib, samaradorliknazariyasuslublariquyidagimasalalarnkal
giladi:

1. Engyaxshiigtisodiy samaraeradigarvariantnj giyoslanadigarvariantlarni
texnik-igtisodiy k ogatgichlari (samaradorlik ishonchlilik giymati, hizmat
k o 6 r s aishchiNac doni va boshqgal@ni muxandis nugtai nazardantaxlili
asosidaaniglash

2. Talab etilgan igtisodiy samaradorlik asosida loyixalanayotganavtomatyoki
avtomatliny a @exnik harakteristikalargandayb o 0 Ikerakligini aniglash

3. Iqtisodiy kriteriyalar asosida loyixalanayotgan mashinani texnik
harakteristikalarinoptimallashtirish

Samaradorlik nazariyasi matematik modeldan foydalanilgan holda
texnologiyava loyixalashniu yoki burivojlanishy o 6 n a higdery taxliligilish
va bu asosidaavtomatlashtirishninghar xil y 0 6 n a | iksldjagira aniglash
mumkinb 0o 61 a d i

Samaradorlik nazariyasiasoslari
Mashinalarnisamaradorliknazariyasiniasosiniquyidagi masalalartashkil
giladi:
1. Hargandayish bajarilishiuchunvagtva mexnattalabgilinadi;
2.  Unumdorli (foydali) sarflanganvaqgt dely asosiyishlov berish jarayonlari
(masalanshaklhosilgilish, nazoraty i g @absshqga bajarishuchunsarflangan

vagtgaaytiladi. Qolgan xammavaaqt, ishchi siklini yordamchi(salf) yurishlari va
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sikldan tashgari y o 6 q o t uclsuh Isaflangan unumsiz (foydasiz vaqt
hisoblanadi
3.  Yuqori samaradorlikvasifatt a 6 mi nhloldassadt durishlargava boshga
y 0 6 g o tyiosddtpg G lmashinaideal mashina(uzluksiz ishaydigan cheksiz
ishonchl) hisoblanadi
4.  Har ganday mahsulotniishlab chigarish uchun ishlab chigarish vositalari
ishlabchigishva uni ishchanliginisaglashuchunoldindansarflangammexnatsarfi
vatexnologikdastgohgdizmatk asatishuchunishchimexnatisarfqgilinadi.
5.  Texnikanirivojlanishi oldindansarflanganmexnatsarfini oshishiva ishchi
mexnatisarfinikamayishibilanb o g 6 |1 i ¢
6. Har gandayishlab chigarishjarayonini texnologiyasiniishlab chigarisida
alohidaelementlarigahahisobgaolish zarur.
7.  Mashinalaunumdorlighi chekiy o ¢clheksi3.
8. Har xil texnologik jarayonlarni avtomat va avtomat liniyalari yagona
avtomatlashtirish asosiga ega Bular maqgsadli mexanizmlar va boshqgaruv
tizimlarini 0 6 x s h asanmatadodikishanchlilik, igtisodiy samaradorlikbir xil
gonuniyatgdb o 6y ssunadi
9. Yangitexnikanii | g 6,\aqtdmili, gnexnatunumdorliginioshishib o 6 y i ¢ h
baxolanadi

Mexnat unumdorligini muxim omili ishchi mashinani yaratish uchun
sarflangarmexnatdir

A=WIT (3.1)

bunda A, T mehnatunumdorligi W i ishlab chigarilganyarogli mahsulot T 1
umumiy mehnatsarfi Mehnatunumdorligio 6 | cbivligivumumiyk o 6r i ni s
A,=(mahsulot mehna} sifatidaishlatiladi

Amaldamexnatunumdorligio 6 | doinligi \shlabchigarilganmahsulotva
mexnatsafini gandaybirlikda hisoblanishgd o g 6 | i ¢

3.2 Texnologik mashinalarni siklli, texnologik va xagigiy samaradorligi.

Avtomatlashtirilgan liniyalar samaradorligi.
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Samaradorlik xagidagi asosiy ma 6 | u mokt d dauragné vaqt deb
texnologik t a 6 wchun sarflangan yoki ishchi yurishlar vaqgiga aytiladi.
Texnologik jarayonni golgan vaqi (ishchi yurishlarni amalga oshishidagi
sarflangansalt yurish vagtlari yoki texnik va tashkilotb o 6hga sikiddan tashqari
y 0 6 g o xdebsisoblanadi

Har ganday avtomat liniy a 0 layixalash texnologik jarayonni ishlab
chigishdanboshlanadiishlov uslubi va ketmaketligi, texnologik bazalar kesish
asboblaritanlanadi s o 6 ntgxnobbgik jarayon elemeniari differensiyalanadi
operatsyalarkonsentraiyasik o 6 witdadi, ishlov maromlarianiglanadi

Texnologikjarayonasosidaopilgan asosiytexnologik vaqgt aniglanadi bu
vagt asosida avtomatlashtirilgan liniy a 6 konstruksiyalamay turib uning
texnobgik unumdorligiK aniglanishimumkin

Masalan 3.3-rasmdatipaviy pog @nali val detali keltirilgan. Agar bu val
bitta frezerlik markazlashva 3 ta ketmaket joylashgantokarlik gidro-kopiroval
dastgohlarida ishlov berilsg texnologik samaradorlik liniy anid6 eng uzoq

operatsyasiasosidaopiladi.

-— 320 :
=,
EI si——slst g

2x45°
2 x45°

3.3-rasm Ishlov beriladigandetal
Agar 70, 50, 30mm diametrli Yuzalarniishlov berishdasurishlarS;=0,62
mmvayl, $=0,52 mnvayl, $=0,48 mm/ayl, aylanishlarsonini mos holdan;=520
ayl/min, n,=520 ayl/min, n;=710 ayl/min, deb olinsaenguzoqoperatsya 50 mm
diametrliyuzagashlovberishb 0 6 | a d i
oL 114
' n,-s, 520052

Har ganday avtomatlashtiriigan texnologik mashinalar unumdorligi

= 0,42min

quyidagiformulabilan aniglanadi
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K= ! _
ot 0,42

B

Lekin mahsulotningrzaqgtbirligi ichidagiyaroqliligi sonjihatdansanaladi

= 2,4dona

Avtomatlashtirilgan texnologik mashinalarni uzluksiz ishlashi ish
unumdorligini shuningdek texnologik mashinalarning bor imkoniyatlardan
foydalanib dastgohlarsoni aniglanadi lekin ayrim hollardaishlov berishni salt
yurishlar bilan konstruktiv birlashtiribb o 6 | Taxadlogik yuklashdaliniy a ag i
ishga tushirishdavat o 6 x t gaukakarb @ & | Bundan tashqgari dastgohlar
orasida transportirovkalash detallarni qgisish va yechishda y a 6 buidegani
konstruktivliniy a & roididhlatiogb o 6 | pshungth o g ddldatgxnologikish
unumdorligi pasayadi bunday ishlov berish liniyasida p o g 6 ovalga lishlov
berishdaishlov berishvagqtini, saltyurishgaq o 6 $9loiéd ma ;ybd dastgoiar
orasidagitransportirovkaishchipozitsiydardadetalniqisish yechish supportlarni
uzatishva qaytarishlarkiradi. Agar salt Yurishlarning vaqti t,=16 sek ni tashkil
gilsa, undaishChi siklining vaqtit,=25 sekdaquyidagichab o 61 a d i

T=t,+t.=25+16 = 41c = 0,72min
IshChi siklning ish unumdorliginiquyidagichaopishmumkin
Qu=1(.+t,) (3.2)

Siklning ish unumdorligi real konstruktiv liniy a 6tna 0 x tighlasbda z
erishiladi

Texnologik mashinava avtomatikliniy a &(agart,=0 b o 6 | ysikimidga
ish unumdorligitexnologikish unumdorligigatengb o 6 | bastiga hollardaesa
quyidagiformuladantopiladi:

1 1 K _
[+, K+t K+l

Q =
(3.3)

Buh k o 6 r siahtuhkumadottgikoeffisentib o ¢ Uti do x tishlasisda z
h=0,8 gatengb o 6 |badiganiishchisiklida50% ni tashkil giladi. Saltyurishlar
esa20%ni, shungab o g ddldatexnologikjarayonlar80% gachatashkil etilgan

Sikldan tashgariy o0 6 g o tkiosdhrlianri s h| ar i
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Avtomatikliniy a agishunumdorligihargandaynosozlikvat o 6 xt as h |l ar |
hisobgaolinmaganholdahisoblanadi Funksionalkhartlargek o Gsikldantashqari
b o 0 Iteyrmlagikmashinavaavtomatikliniy a dGeshtaurgab o 6 munsih
1. Instrumentgagaraboddiy, avtomatikmashinanstrumentsabablishlamasa
2. Jihozlargagaraboddiy; bundaavtomatikmashinai uning mexanizmlariva
moslamalarningshlamasligiogibatida
3. Tashkiliy sabablargako @ oddiy, agar mexanizm yoki moslama va
instrument bundan tashgari mashina to lag ishga tayyorlo Iganda ayrim
sabablarg&o @ ishlamasaBundayhollar materialniperpeodik zapravkagilganda
chigindilarni tozalashda detallarni topshirish va zagotovkalarni gilishda ish
bo yicha sozlashuvda smena topshirishda zagotovka yo ishda va ishchini
yo @ligidabo ladi.

4.  Mahsulotbrak bo Iganda Mashinaformal holdaishlab mahsubt berganda
shubilan birga bu mahsulotyaroqgsizbo Iganda mashinasozlangandanahsulotni
brakbo Ishi kompleksininastroykagilingandamahsulotragligi, materialbraqgligi
vaboshqgasabablar

5.  Yangi mahsulot ishlab chigarislya naladkagilinganda dastu tashuxhilar
o Zyartirilgandagisishmoslamalarntexnologikt a 6 mi r |vaboshalard a

Ko @atilgan hamma holatlarni xususiy tashkiliy texnologik jihatlarni
ajratib olish mumkin Xususiy holatlar liniy a oOishirejimiga funksional holda
uzviy bog l@ bo ladi.bulargaasboblarva jihozlar kiradi, dastgohnitozalash,brak
mahsulotnnaladkalasiva shungao xshashishlar olib borish

Tashkiliy-texnik sharoitlartashqgisabablargasoslangaro ldo, funksional
bog @ emasligiva konstruksiyasigdog l@ emasligivahizmatko @&atishkiradi.

Tashgimuhitlart a 6ganchalikko @bo 163 shunchaliksamaradorlikpast
bo ladi, y a ¢sifatli mahsulotishlab chigarishkamayadi SHuninguchunsiklidan
tashqgari holatlarni inobatga olib, ularning yig i@disini olib hisoblash lozim.
Bundayishlabchiqgarishparametrlarsikldantashgariyo @otishlardegannombilan
ajraladi So rigra bog l@ holda va xususiyva tashkiliy - texnik sikldan tashgari

yo @otishlarmavjud
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Ularningyig iadisi xususiysikldantashgariyo @otishlarniberadi
Har xil variantlarnitanlashdaususiytexniky o 6 q o inobatgadlimishi

lozim. Sikldan tashgariy o 6 q o tdassgbhlamijoylashishiy i g 6 ibiad i s |

aniglanadi
St =2t + 2t + St + 2t = Xit, (3.5)
Oddiy hollarda agarqo 6 z g arondd sg.&,n =€ const
Lt,=1t;"q (3.6)
Sikldan tashqari holatlarning samaradorlikkat a 6 syamaigmié | | an i

koeffisienti bilan baholanadi
MTtoy = Thex ~ I (3.6)

bu erdahy, g 0 6 | | koeflisenti Bzhshgatushirish koeffisienti hyey T
texnik g o 0 | | &aeffislenti anlgdor jihatidan mashinaningkerakli darajada
jihozlanganholda ishlash vaqti gismiga teng Mashinaningishlatish shartlariga
ishga tushirish koeffisienti kiradi, bu esabizga mashinanikerakli jihozlar bilan
t a 6 mivagtinaberadi SHundayaqilib, h«=0,8 va h,=0,9 fargi bizga mashina
umumiy plan fondi vaqtidakerakli narsalarbilan jihozlargan fagatginamashina
90%Kkeraklijinozlarbilant a 6 mi n | a m §0&isldagdy golgamhollardaesa
texnik sabablargek o Oishlamaydi Bundag o 6 | | koefiiskniti guyidagicha
bodol adi

Meoy = Thex ™ e = 08-09 = 0,72

Texnik godlanilish koeffisenti esa

1
& te/T)

buerda'X .- xususiysikldantashgariyodjotishlar

Nyey (3.7)

Mashinaunumdorligi xususiyyo@jotishlarnihisobgaolingan holda texnik

samaradorlildebataladiva quyidagichaopilad

1

1
Q=7 Mhex =13y, (38)

Yugqoridakeltirilgan formulalaroddiy ishlabchigarishunumdorliginitopish

formulalariga kiradi, lekin ular ko hollarda godlanilib kelinmogda Agar
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umumiy holda R ta mahsulotishlab chiqarish sikli berilgan bodsa u holda

samaradadik
P R
Q= T ??fD}’ T 14+RY tn (3.9)
Bu erda
B 1
??fo}r o 1 +Etn

T
Shunday qilib, yuqoridagi faktorlarni hisobga olgan holda

samaradorlikningjuyidagiturlari mavjud
1. Texnologik samaradorlik K - ideal samaradorlik agar texnologik jarayon

uzluksizbajarilgandasaltyurishlarpauzalarsiza sikldantashqgarholatlar

K= f (3.10)
2. Siklli samaradorlikQ, - mashinaningunumdorligireal salt yurishlar va uzluksiz
ishlashj
1
Om = (tr+tax) (3.11)

3. Texnologik samaradorlik Q,, real mashina va real sharoitlarda xususiy

yo @otishlarnihisobgaolib, ishunumdorligi
1

Qm = (3.12)

o tr+ix+ic

4. Xaqigly samaradorlik Yugorida ko @atilganidek har ganday mashinayoki
avtomatik liniya plani vaqt fondidan tashqarida uzluksiz ishlaydi Bunday
jarayondaesatayyor mahsulotuzatilmaydi 3.4-rasmdaavtomatik mashinaish
unumdorliginingdiagrammasiberilganbo ld, bu erdaobsissaodida o tyanvaqt
ko &atilganordinata @ida esa shuvad ichida ishlab chigarilgan mahsulotsoni
ko Batilgan
Ishga tushirish vaqti (Q=0) ishlab chigarilgan mahsulot z=0 ga teng
mashinaesaishgayaroqli debhisoblaniimoqda
Egri chizig bizga uzluksiz ish mobaynidaishlab chigarilganmahsulotsoni
sarflanganvaqtgat o 6 groporsonalligini k o 6 r s But esadshchi siklning

turgounod o podih yaa d i=const Lekin ayrim vaqtlarda sozlash
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jarayonlari ham olib boriladi. Masalan keskich siljitilayotganda ishchi siklda
pauzahosilb o 6 | (@ \dgtsarflanaveradlilekin ishlab chigarilganmahsulotsoni
oshmayd). Mashinasazlangandars o Oyangishgatushiriladi Shuboisasosgilib

olinganfaktik ishlabchigarishz; donanitashkilgiladi.
b3

7o ;———-—‘F‘-_-—-—*:f_’:-'_”_j
|

Qs

3.4-rasm Uzluksizish mobaynidashlabchigarilganmahsulotsonisarflangarvaqt

grafigi.

3.3Avtomatik liniyalarda differensasiyalashva konsentrasiyalash usullari.
Liniyalarni loyihalashuchuneng zaruriy quyidagi omillarni hisobgaolish

lozim.
1. Ishdhi pozitsiydar soni
2. Parallelishlov berishpatoklarsoni
3.Seksiyab o 61 soml ar

Loyixalashusullaritanlangandars o Obirigchi o 6 r iishctipozitsiyalar
tanlanadi bular asosidaesa ishlov berish jarayoni amalga oshiriladi Ayrim
holatlarda murakkab detallarga ishlov berish konfigurasiyasi bitta dastgohda
amalgaoshirilishi mumkin Bunday dastgohlarg&eraklib o 6 | a dfiezglash
tish ochish rezbaochishva hokazolargaegab o 6 llozis. Bu erdaishlov berish
vagti hammatexnologik jarayonlargaketganumumiyvaqty i g 0 i tedgiekn g a

boshqgaurdagi masalanaylanibishlaydigandetallargamaxsusdastgohlamavjud
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emas Shu bilan birgalikda aylanib ishlaydigan detallargatokarlik dastgohida
ishlov berish shlifovkalash tish y o 6 nva so$hgaishlar olib boribb 0 6 | may d i
Bunday dastgohlardaumumiy vaqt tagsimlanadi y a 0 differensiaiyalanadi
Ularning har biri esahar hil texnologik ahamiyatgaegab o 6 | Bardlayturdagi
differensiaiyalashni asosiy magsaditexnologik usul bilan ish unumdorligini
oshirish  hisoblanadi  Ular  avtomatlashtiriigan sharoitlarda ham
avtomatlashtiriimagarsharoitlardaham kengq o 6 | | .80 eshhardil ishlab
chigarish turlari, potok ishlov berish liniyasi asosidayotadi (mashinasozlikda
asbobsozlikda elektron va elektrotexnikada engil va ozigovgat sanoatida
gool lani | adi

Misol uchunyugqori aniglikda rezbaochishtexnologik jarayoni uchunbir
pozitsiydi dastgohlayordamidaamalgaoshirishmumkin Bu erdadastgohhar bir
operatsya ichidan bittasini bajaradi 1) teshish 2) teshik kengaytirish 3)
zenkerlash4) zenkovkalash5) rezbakesish

Qalpoqchali detallarga ishlov berishda dastgohlarni differersa sialash
mumkin Ularning har biri harxil pozitsiyalaamalgaoshiriladi Birinchic h o § z i s h
ikkinchi C h o 6 achirctic h o § kalibdakh kesishvaboshgalar

Avtomatlashtirpilgan ishlab chigaristda texnologik jarayonni ishlab
chigishda birinchio 6 r i ishldva berishni hamma p o g 6 o n ayulagliklard a
inobatgalinadi. Natijjada umumiy holatdanS asosy s i g 60 dnaydanisajhatib
olinadivauningumumiyB o 0 | u gugidagichd o 61 a d i

fpo = 2ifpa (3.13)

Qolganoperatsyalarumumiylaribilang o 6 s hva umandyiishlov berish
vagtigat a 6etmaydi Shuning uchun liniya pozitsiydari soni operatsyalar
sonidankamb o 6 | mkesk (¢.,,g=5). Agar texnologik jarayon potok liniyalar
asosidatashkil topganb o 6, Iounday differensasiyalashgantexnologik jarayon
kamida$S ta dastgohlardamashkil topganb o 6 |kerak I3.b-rasma da avtomatik
liniyadayagonatransportlovchsistemaevaziganafagatdifferersasiya, balki ularni
birlashtiruvchikonsentraiya hamgilish mumkin

Avtomatlashtirilgan liniyalar variantlari .
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Har gandayliniy a d&attalashishva murakkablakish, differersasialashva
konsentrayalash darajasj y a 6pwozitsiydar soninik o 6 p agrg,s Bundan
tashqgariuning strukturasikutilayotgansamaradorlikniyetarli emasliginik o 6 r s a t

beradi

 BAHEBE

2 3 .o .‘. gﬂ'll'.ﬂ

S

.' 7 2 :3_ e .-. re e ¢max

3.5-rasm Avtomatik liniya turlari.
a) Stapozitsiydi potokliniya
b) Minimal ishchilar sonigaegabodganavtomatikliniya gmin=S;
v) Maksimalpozitsiydar sonigaegab o 6 |gg.aSnavtomatikliniya uchun

Ishchi pozitsiydar sonini o 6 z g agattigdirgyalar ish unumdorligining
bogol ikaeldahmamiz:i
1. Ishchi Yurishlar soni ganchalikkam b o 6, bundatexnologik jarayonlarning
differensiyasishunchalikkattab o 6 | Agad asosiyoperatsyalarnibajarishuchun
sarf b o 6 | \p@t n,, b o 6, luada tekis ishlov berish vaqti differensiyasi

quyidagichdb o 61 ad i

Notekis differersasiyalashdagi ishchi liniyathing vaqti goGshimchaishlov
berishvaqtiti,ogateng
2. Saltyurishlar vaqti t,, ishchi pozitsiyasonigabogdiq emasdir Shuninguchun
hisobkitoblardat,=constdebolish mumkin
3. Bundan tashga sikldan tashqari yodyotishlar differersasiyalash va

konsentrayalash darajasigabogdiq emas Detallargaishlov berish uchun ish
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bajarishtexnologiksistemashar bir operatsya va uning turiga garabkerakli jihoz
bilan tadminlanganbodishi kerak

Har gandayod&shashusullarni differersasiyalash ishlov berish marshruti
va keskichmustahkamligiularni almashtirishvaqti, harbir keskichniishlov berish

turidao@garmadkattaliklari mavjud Bundantashgarberilganlarg&ko&a

. o at,
aQ=aa

2 T (3.14)
bu erda$§ - i inchi keskichnisikldantashgariyodqotishlari a; - bitta detalgaishlov

berishuchuni-chi keskichningshlov berishvaqti; t; - i - chi keskichnialmashtirish
vaqgti; T; - i chi keskichningmustahkamligi
Keskich bodyicha yodqotishlar yigandisi @S - (keskich sababi bilan
toctashla) bitta detalgatod@i keladiganbikr o&aro bogdiq avtomatik liniya
guyidagichabodadi:
TG =Ci+ G+ G+ +C, = Tr2 (3.15)

1

n - keskichlarsoni ,komplektlardakeskiclbodyicha umumiy yoayotishlar
ishChi pozitsiya sonigabogdiqg emas
te jihozlar bodyicha sikldan tashqariyo@otishlar pozitsiydar soni gdan
funksional farg qgiladi, shu bilan birgalikda pozitsiydar sonini ajratish bilan
avtomatik liniyadagi bir turdagi mexanizmva moslamaalrham ko@ayadi Agar
bitta komplekt mexanizmningsikldan tashqariyo@otishlarini teideb hisoblasak
undabutunliniya bodyichayodotishlarquyidagichabodadi:
tp=1lp tlop+ -ty =21t (3.16)
Bunday o&zaro bogdiglik har ganday bikr bogdanishli avtomatik liniya
uchun to@ai bodadi. Agar boshgachabodganda hohlagankeskichningishdan
chigishi butun liniya bodylab ishni todctatishgaolib kelar edi. Oddiy holatlarda
hamma pozitsiydarni yodqotishlari bir xil bodganda jihoz bodjicha
yo@otishlarningumumiyyigdndisi quyidagichaodadi:

te:tei'q
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Berilgarlarni  hammaini ish unumdorligini funksional kattaliklari
formulasiga q o 0,y ishbhi pozitsiydar yordamida bikr b og 61 i qidhi k d

unumdorliginifunksionalfargini keltirib chigaramiz

Q=fpu

T+tx+2 Cy +gi=q

1

(3.17)

Agar hisobkitoblardan kelib chiggan natija berilgan ish unumdorligini
t a 6 mi almasay kerakli samaradorlikni olish uchun pozitsiydar sonini
k o 6 p a yytoiObilans ibhlov berish kengligi bilan yoki b o 6 | rwraysaad n i
strukuuraviy mukammallashtirisly o dilan differensiyalanadilshchipozitsiydar
sonini k 0 6 p a yehgiqulay vyehi s t e garh@lhb etiladiganvaqgt b o 6 y i ¢ h
limitlovchi differensaiyalashma 6 q uMashlarrparnmelashda frezalashdakesib
ishlashdava boshgalar Lekin shungaqgarab ham differensasiyalashdatexnik
chegaralanishlamavjudki, u mahsulotsifatiga b o g 6 3hu lgjlan birga detal
uzunligi bogyicha bodyicha toza ishlov berishgaham bogdiq emas Bundan
tashqarifrezalashdashlifovka gilishdp, rezoba ochishdahamahamiyatgaega shu
bois har doim samaradorlikni oshirish magsadidagismlar soninig maksimal
imkoniyatlari mavjud Shu bilan birga ishchi pozitsiydarning maksimal soni
gmavjud

Shuninguchunpozitsiyasonidansamaradorlikningnatematikfargi Q=fQ
fagatginagmin< q<gmaxcheklanishddizik mainogaega

Differensiya va konsentraiya darajasini koGib chigamiz va bundan
tashgarumumlashtiriimagamexnologikjarayonhalgalariniko@ib chigamiz Yai
korpusdetallarigaishlov belish uchunminimal texnologik pozitsiydar sonidegan
madNoni bildiradi. 3.6-rasmdakeltiriigan chizmagaasosanoldindan frezalangan
detalgal7 teshikkaishlov berishkerak Ularning ichidan 1-14 - teshiklarrezbali
teshiklarhisoblanadi golganlaritekis teshik hisoblarib, 15va 17 - teshiklarA 13
da bodishi zarur 16 - teshik diametri A 90, shulargaasoslangarholda 1-14
teshiklargashlov berish3 ta operatsyadaniboratbodadi.1) A 12 dateshikoChist
2) A 14 gafaskalarniolib tashlash3) M 12 odchamdarezbaoChish
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15-17 - teshiklargaishlov berish analitik holatlari 4 ta operatsya bilan
ishlov beriladi 1) A 12 ga teshik oChisiy 2) A 12,7 ga zenkerlash 3) A 14 da

faskalarnikesibtashlash4) A 13garazvyortkalash

16 - eng katta diametga ishlov berish2 operatsyadan iborat bo ladi: 1)
A 88 gagoraishlov berish 2) A 90 gatozaishlov berish

Berilgan chizmadagidetalningteshiklari bizgama 6 | Bundantashqgari
keskichlarninguzatishlarsoni ham ma 6 | Sholargaasoslangarholda har bir
operatsya uchunketganvagii hisoblabtopish mumkin Bundantashqarihar bir
teshikuchunishlov berishvaqgtini topishmumkin

Agar detal bir keskichli dastgohdashlov berilgandaedi, umumiy vaqti t,,
hammaoperatsyalarni bajarishuchunketganvaqgtningumumiy bo lavchisigateng
bo lar edi.

tho =21 X1ty - S (3.18)

bu erda$S - mahsulotdagbir xil ishlov berilganyuzalarmiqdori; n - yuzaga
ishlov beruwchi operatsyalar ketmaketligi soni m - har xil ishlov beriladigan
sirtlar soni

Demak 3.6-rasmgaasosanteshiklar tizimiga to li ishlov berish uchun
umumiy murakkablikdagil 2 ta diskretishlov berisho tishlarini bajarishkerak

S;-ny +8-n, +5;-n;=14-3+2-4+2=>52

Avtomat va avtomatik liniyalarda ishlov berishdaoperatsyalarni bitta

pozitsiyga q o 0 y i shiov aerish texnologik jarayonini pozitsiydarga

differersasiyallashkabi kengimkoniyatlai mavjud
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3.6-rasm Yuzagaishlov berilayotgardetaleskizi

(1-17ishlov berilayotgarteshiklay.

Ishlov berish usullari tanlab olingandans o 6lbarigchi navbatdaoldinga
g o 6 y imbhsghduasosiyoperatsyalarni gruppalashtirishvasosiyoperatsyalar
zanjirini vujudgakeltirish lozim.

Yugorida keltirligan ma o6l umot | a,r g a @ ® d $ lgagarmha y
texnologikjarayonnizanijirini vujudgakeltirish quyidagichayozishmumkin

1- A 15mmli teshikochish golganoperatsyalar t;=0.39 (112) hamshu
b o 6Chigateng t,=0.39

1 - teshikdagifaskalarniA 13 gachaolib tashlash t;=0.39, gqolgan2-12
teshiklarnifaskalarinikesibtashlasthamt;=0.9 gaumumlashtiriladi

13 A 10,5mm teshikochisht;=0.39 1517 - teshiklarniA 14mm. gaoChish
hamumumlashtiriladit,;=0,10min.

16 - teshikniA 88 gachagoray o 6 nti=8,4#min. 15 va 17 - teshiklarni
A 12, Tchazenkerlaslumumlashtiriladi

16 - teshikniA 90 gachatozaishlov berisht;=0.83min, A 13gateshiklarni

razvyotkalasthamumumlashtiriladit;=0.16min
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1-teshikkaM 12 rezbaoChisht;=0.42min, 3,5,8,9,11,12 teshiklargarezba
oChishhamumumlashtiriladit;=0.42 min.

2 - teshikkaM 12 rezbaochish t;=0,42min; bundantashgar#, 6, 7, 10, 13,
14 teshiklargahamrezbaochishumumlashtiriladi t;=0,42min

Shundayqilib, operatsyalarzanijiri 7 ta operatsyalaryig iadisigateng

n

Ly = Z t,; =039+ 0,09+ 0,39+0,44+ 0,83+ 0,42+ 0,42 = 2,98min

1

Qolgan operatsyalar sikl vagtiga joylashtiriiganb o 6 lgg@b o 61 gand a
avtomatik liniy a 0 loyihalashda ishchi vaqt pozitsiyad n limitlovchi ishchi
vagiing kattaligi orgali topiladi. 83 min, tayyor mahsulotlarningshlab chigarish
orasidagiintervali, uzluksiz ishlab chigarishvaqtidatahminanT=1 min. ga teng
b o 6 JAgadishlov berishjarayoni bir keskichli zamonaviydastgohdabajarilsa
ham masalank o Goperatsyali RDB dastgohida unda detalgaumumiy ishlov

beiishuchun51taoperatsy a doaarishlozim.

d t, = (0,39+0,09+0,42)4+0,29+0,10+0,12+0,16+(0,44+0,83)=15,29in.

Agar gisishva yechishvaqtini hisobgaolmasak bundantashqarikeskichni
y 0 6 n a Vatqaytanslsutarni almashtirish(hattoki avtomatlashtirilganddan).
U holdabitta mahsulotnuzatibberishvaqti T=30 min. gachaborishimumkin

Avtomatik liniyalarning strukturaviy variantlari

Avtomatik sistemalarningsh unumdorligini va mustahkamliginioshirish
uchun avtomatik liniyalarni strukturaviy mukammallashtirisht o 6 pl agi chl ar
foydalanib uchastkalargab o 6 | vasishlov berishda parallel potoklamni
g osl@shusullaribilan amalgaoshiriadi.

I e s
7 BE-EN-EEERNEEE-

<Gaa%Gas5G 0.

3.7-rasm Avtomatlashtirilganiniyalarning strukturaviy variantlari

122



a) bir potoklig a t afogagagliniya; b) bir poizisiyalib o 6 1 i mbar gaga
liniya; v) k o pgtoklib o 6 | i Imb @k tnea a n

Oddiy strukturaviy variantdgi avtomatik liniyalarda agregatlararobikr
b o g 6 | aasaosidahdmmadastgohlargoidagaasosanbitta umumiy maromda
ishlaydigantransportlovchtizim yordamidaamalgaoshiriladi Bundayumumiylik
bitta umumiy transportlovchi mexanizm evaziga amalga oshiriladi Bundan
tashgari gadamlj ketmaket mahsulotniishchi pozitsiydararo uzatib beradiq
pozitsiydar sonigaegapb o 0 | bika moshgaruvchiavtomatik liniyalar ancha
soddava minimal sarftalabetadi Lekin shubilan birgalikdabundayliniyalarning
ish unumdorligi va ishonchliligi ham past b o 6 Juralabii istalgan jihozning
nosozligibutunliniy a égtio 6 x t alibketadii g a

Har xil strukturaviy variantlardagi liniyalarning ish samaradorligi.
Agar hammadastgohlarish jarayonigagarabhar xil ishonchlilikka egab ds§,
undahar bir dastgohningsh jarayonidat o 6 xydlishlari g martakamayadi Bir
birigab o g 6 | a aviemafikliniyalardabu hol Yuz bermaydi BundaE,=t,@
kelib chigadi

Qa t alogadagiavtomatikliniy a agnish unumdorligi quyidagi formula
bilantopiladi:

Q = 1(tr+tx+tn-q) (3.19)

buerda t,; - liniyadajoylashtirilganbitta dastgoluchuno 6 r tyaocéhggo t i

t, - sikldagiishlov berishvaqti,

t, - sikldagisaltYurishlarvaqti.

Berilgan avtomatik liniy a agitexnik qod | | a waqgti koeffidienti, bikr

boshgaruvliiniyalardaquyidagichab o 6 1 a d i

— 1 _ 1 _ 1
al — Xtn Tnidd —
1+_T 1+_T

(3.20)

1+EB=g
buerdaB =t/ T -bittadastgohuchuno 6 r tyaocohgaot i s h
Qo 0| | &woeffidentisohgali topilgan bikr boshqgariladiga liniya ish

unumdorligi

(3.21)



Avtomatik liniyalarning uchustkalarga ajratilishi va ular orasiga
t 06 pl agirmhlalahibaislsadvahimexanizmlava moslamalarningshdan
chiggan paytdaishningt o 6 xqolishbdarajasinima 6 | darajadapasaytiradi
Shundayqilib, liniy a @tauchastkagh o 6 miunkih

Misol uchun bitta uchastkadagi dastgohningnosozligi fagatginao 6 s h a
ucheastkani ishini t o 0 x t agolgamlari ishlayveradi Birog bunday
konpensayalash fagatginat o 6 p | a gumantah tao dli mhilanl b @gg 6 | i ¢
b o 6 |baedafagatginateoretikusuldamavjudemas SHuninguchunrealmavjud
sharoitlarda har bir uchastka nafagat xususiy t o Gshtat, a balki
kompensdyalanmalardam 0 lishlarorgaliifodalanadi

Bunda
n=1+—-w (3.22)

bu erdaw- sikldantashgary o 6 g o ningas & $ keeffisenti (w>1).

7 . 2 o ‘ 11y
«}o-o0-0 Z PUNPD Z sg;:c Z :: 9-9-9 17
8-g/n, 8¢/ 8-g/ny 8.9/

3.8-rasm Ko bodimli avtomatlashtirilgatiniyalarning hisobiy sxemasi
1,2 - uchastkalaragambundayhollardaby/n, - ishlabchigaruvchiuchastka
y 0 6 got iifedaldydi Bu esazagotovkalarnietishmasligilan kelib chigadi
Qoo

y 0 6 g o thilarsifedalashimumkin D.. Masalan D,; = 0,2 katttalik birinchi va

s hi amalhika y o 6 q ot uchdstkalmr orasida joylashtirilishdagi

ikkinchi uchastkalarorasidagit o 6 p luahgstkanlB0%y o 6 g o hiibarthrdfa r i
etadi 20% y o 6 q o tesadinricha uchastkagauzatiladi (t o 6 dolisti yoki

b o 6 s lgdidhi natijasidd. Uchastkalar orasidagi joylashishar b o 6y i c ha
y 0 6 g o R2tafkidrgalr o g d lo i6 d(O&le 1), birinchisit o 6 p | asg igcdhi Ina r
E va i -chi uchastkaorasidagi masofagab og 6|l Tgdpblk aghaviudi | ar
b o 6 | m&=kaholda uchastkalarorasidagijoylashtirish koeffisienti (D=1) ga

tengbo 6 |. dodashtrishdagiy o 6 q o tkoeffistentlarirberilgani-chi uchastka

bilan tayyormahsulotuzatibberuvchiuchastkarasidagmasofagdb o g 6 | i qd i r
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D21>D3:>Das
Y o 6 q o tkattalibi koaffisenti w - alohidauchastkay o 6 q o torqalih | a
guyidagchaifodalanadi
W = 14D,+D51+Dyy+ ...+ Dni.
Kengaytirilganhisobkitoblardaw = 1,15 1,25qilib olish mumkin

4-bob. Avtomatik liniyalarning ishonchliligi.
4.11shonchlilik t o 6 g 6 umumsiyi tuklaunchalar
Avtomat va avtomatik liniyalarning ishlash qobiliyati vagt o 6 t bilanh i
o 0 z gbaradi Buningasosiysabablarguyidagidanborat
- bir tomondarkonstruktivvatexnologik ishlovchipersonalnkvalifikasiyasini
oshirish tutashuvchdetallarnikeraklio 6 | ¢ hkaltmgha
- boshgaomondanresaeyilish, charchasmatijasidamustahkamlikny o0 6 g,0 t |
korroziyava boshqgalar Bu holatlarnioldini olib stabillovchi usullardanbiri
rejaasosidap Ovaqtidat a 6 mivaulamgahibmatqgilishdaniborat
Shuning uchun liniyalarni ishlatish davridagi ishonchlilk k o 6 r s at k
o6zgarmwodalhadi
Loyihalanayotganavtomat va avtomatik liniyalarni ishonchlilik holatini
aniglashdaularni stabil ishlashvaqti olinadi va olingan natijalar loyihalanayotgan
mashinalarnishonchliligini oldindanbashoragilish imkonini beradi
Lekin jihozlarni unumdorliligini va ishonchliligini oldindan bilish ularni
ekspluataiya qilishning birinchi davri uchunyetarli emas Avtomat va avtomatik
liniyalar o 6 z butun ekspluataiya davrida ishlab chigarisida talab etilgan
samaradorkni, ishonchlilikni, mahsulotnsifatinit a 6 n izarlira s h i
Shuningzaruravtomatva avtomatikliniyalarning har gandaybochgichida
ularningish faoliyatini barchaholatidaishlab chigarisming majburiyatiniva talab
etilgan sifatini bajarilishi talab etiladi. Demak ishonchlilik nazariyasiningasosiy
vazifalaridan biri-vaqt birligida ishonchliikni o6z gakoéhsat k

tendensiyasinbashoravataxlil gilishdaniborat
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Tizim va elementlarniuzogvaqt o 6 z birtktailgan vazifalarni bajarishi
hodisasi ularni eskirishi hamdaeyilish jarayoni muqgarrarligi asosiyfaktorlardan
hisoblanadi Bu erda eyilish natijasidava detalnio 6 | c, lg@ometrik formasi
0 0 z g ava ulanh birikmalari, mexaniqg fizik-ximyaviy o 6 z g ava boshiga
holatlaritushuniladi

Umumanolgandamashinalarnuzoqishlashmuddatiniuch asosiygismga
b o 6 munkih
1. 006 z | a sMa tshgatuskirtsh davri. Bu davrdamashinalarniishonchililigi,
ularni konstruksiyasiva texnologiyasi kerakli darajadao 6 z| as ht i,r i | mag
konstrukiv  elementlardagi ayrim nosozliklar hizmat ko 6ér sat uvchil
klasifikasiyasini ortib borishi texnologikme 6 y o kdraélirholatgakeltirilishi,
konstruktiv defektlarni y o 6 q o,t tizilmni sséelash natijasida mashinalarni
ishonchliligi ortib boradi
2. Me 0 y ashlastydavri. Mashinalarnikonstruktivk o 6 r s a tularni sifatli a r i
tayyorlanishi va y i g 0,1 ishlatiish darajasi va takomillashtirilishiga garab
ishlash davri me 6 y o r .| Uslsbt dadrda eyilish jarayonlarnj mashinalarni
bikrligi, geometik aniqgligi, mexanizmlarni vibrasiyaga chidamliligi k 0 6 z g a
tashlanadi
3. Eskirishdauvri

Topshiriq.

Mavzu: Tizimningt o 6 x tisblastehtimolligini aniglash

Masala Tizim 5ta blokdan tashkil topgan b o g | i b Blokning
ishonchliliginit o 6 x tishinirg arnzq vaqti t ning ehtimolligi bilant a ér i f | anad
yaobdni

P1()=0.98 p,(t)=0.99; p(t)=0.97p4(t)=0.985 ps(t)=0.973

Ushbutizimningt o 6 x tisblaskehtimolligini aniglashtalabetiladi.

Yechish Quyidagiformula asosida
N

pe(t) = Pi(t) = 0.98-0.99-0.97-0.985-0.975

t=1

pL P2 Psi ehtimolliklari 1 gayaqin shuboisry(t) ni aniglashqulay,
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bunda
Pice) " P2(o)-.. " Puie)... ~ 1 — [t Pi(t) fomuladanfoydalanamiz
Bizning holatdag;=0.02; g=0.01; g=0.03; ¢=0.015;@=0.025
Bundankelib Chigganholda

p:(t) = hPﬂﬂwl— hPﬂﬂ=
1~ (0.02+ 0.01 + 0.03 + 0.015 + 0.025) = 0.9

Avtomatyoki avtomatikliniyalarningishonchliligi ularningvaqtdavonmda
oO0ziishikm@ r s at topshuriydalzelgiianyandarajadasaglagarholdao 6 z
vazifasini bajara olish hususiyati Dastgohlarningish k o 6 r s a t ukarmic h |
ishlatisho 6vaqtidatexnik hizmatk o 6 r ¢ & t6 imsidhlériai sitalabdarajasida
bajailishi bilan belgilanadi Dastgohlarningshonchliligini asosiyk o 6 r s &u k i
puxtalikdir.Puxtalik bir nechahususiyatlarnio 0 izhiga oladi va dastgohyoki
avtomatikliniyalarning vazifasigava uni ishlatish sharoitlarigagarabbo 6 Imay
ishlashlikk qp@a chidamlilik, t a 6 mi r lasoglihkg ®a saglanuvchanlik
hususiyatlaridanboratb o 6 1 a d i

Ishonchlilik mahsulotsifatinik o 6 r s daswsiyatldrdabiri hisoblanadi
Bu hususiyat avtomatlashtirilgantizimdagi jihozlarning bajaradigin vazifasiga
garab ulardan foydalanish jarayonidak o 6 r ivanlkaa & p ijihozrning vaqt
davomidao Os#atini saglasthususiyatidebxamtushuniladi

Ishlabchiqaristdavatexnik-xujjatme 6 y o mpuxtalik csegandabektning
vaqtdavomidao Ovazifasinibajaraolishini tavsiflaydiganbarchak o 6 r s at ki c
belgilangarchegaradaaglayolish hususiyattushuniladi

Misol tariqasidajihozt a 6 mi rmuwec h@ @ | tandagjihozlarning
ishonchliligiga k o 0 pchidamlilik va t a 6 mi r ya@dilik ghasusiyatlari
kirmaydi. Ular uchunengasosifk o 6 r s at kbirig o 16 @ Iy @ a ishfashlikd a n
hisoblanadi

Bo 0 zlmay ishlashlikjihozning ma 6 | wvangt ichida yoki ma 6 | u m
xajmdagjsondagi ishni bajargunga gadar o 6 z iish iqobiliyatini uzuksiz
saglashidamborat
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Avtomatyoki avtomaik liniyalarni bo 6 Imay ishlashlik muddatiularning
bajarganishlari xajmi bilan aniglanadi Agar yuqoridagijihozlar tanaffuslarbilan
ishlasau holda umumiy ishlaganvaqt yoki bajarilganish xajmi hisobgaolinadi.
Jihozlarnibo 6 Imasdanishlashmudddi ulardaishlabchigilgandetallarningsoni
xajmi, vaznivao 6 | diniklavidao 6 | ¢ hlalam angjdlanadi

Avtomat yoki avtomatliniyalarni bo 6 kshi ularning o 6igh qobiliyatini
bajara olmasligi tushiniladi Bo 6 Zish me 6 z @xnik xujat T medyor | ar da
belgilanganb o 6 dlar tb o 6 s,aastadekinxillargab o 6 | .iJihoalakdagibo 6 z i
lishlar asosan ishlatish qoidalari va me 6 y o r | bajaiilmasligj g turli
shikastlanishlgrtabiiy eyilish va eskirishjarayonlarisabalhb o 6 | a d i

Bo 0 lgungaqgadarishlashmuddatii t a 6 mi r | jxazrand birdo@ & z |
lishidan keyingi bo 6 Zishigacha bajargan ishining o 6 r t giymata bilan
ifodalanadi

Avtomat yoki avtomatik liniyalarning buzugligi deb ularni texnik xujjat
talablariningbirortasinibajaraolmaydiganholati tushiniladi

Ishga qobiliyatlilik dely jihozlarni o 6 zazifasini texnik T me 6y or iy
xujjatlardabelgilangartalablargamuvofiq bajaraoladiganholatigaaytiladi.

Agar jihoz o 6vazifasinibajaraoclmaydiganholatgakelsg bu jihozniishga
gobiliyasiz holati debatladi

Ayrim holatlarda buzugq jihoz ishga qobiliyatli b o 6 | ¥xara mumkin
masalaravtomobilnioladiganb o 6 Jursinglk 0 6 y shigaétlangam o 6 U bszaq
deyiladi ammou ishgaqobiliyatlib o 6 | a d i

Ishlab chigarisida shundayholat yuz beradiki jihoz o 6 z birgtailgan
vazifani bajarishqobiliyatiga egaemaschunki jihoz chegaraholatigaetib kelgan
b o 6 Mashdabdanchigariladiyoki kapitalt a 6 mi rj lo & s ladikzlaraidh
muddati ularni ishga tushiriigan vaqtdan boshlab uning chegara holatga
kelgunigachaajargarnish migdori hisobgaolinadi.

Har gandayavtomatik liniyalarni loyihalashdavridaularni unumdorligini
oshirish omillari hisobgaolinadi. Bu o 0 ravbatidaavtomatlashtiriiganishlab

chigarislganisbatanqtisodiy ji hatdanafzal hisoblanadi
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Avtomatik liniyalarni ishonchlilik darajasiganchapastb o 6, Istauacha
k o 6 gamaradorlikday o 6 q o t sodirhbl cadr| w d ® davriy va haqiqiy
samaradorliko 6 r t fargk a @ p 6 | Dardak avtomatikliniy a Gshanchliligi
bu samaradorlikni oshirish deganj y a 6 mashinalarni konstruksiyasidava
texnologik jarayonlarida oldindan hisobga olingan mumkin b o 6 | gmalin
hisoblanadi Avtomatik liniyalarni ishonchlilik darajasini past b o 61 0o 8 h |
navbatida samaradorlikni pasayishigahamda ishchilar va sozlovchilar sonini
koodopayi a & migvahianathyilish uchun sarfharajatlarnioshishigaolib
keladi

Avtomatik liniyalarni ishonchliligi ulardagi alohida mexanizmlarni
birikmalarnito 6 zmay va uzoq ishlashigab o g 6 Uiniyadag qurilmalar va
mexanizmlar nosozliklari gancha kam sodir b o 6 khsirehaundagi asboblar
mustaxkamligbirikma va alohidadetallarningeyilishga chidamliligi yugoriy a 6 n i

avtomatikliniy a agishonchliligiyugorib o 6 1 t sl mn.nl ay di

42 Avtomatik liniyalarning texnik iqtisody ko 6r sat gi c |
ishonchliikkabog dél.i gl i gi

Har gandaytizim yoki elementlar ikki holatdab o 6 | mumkiniishga
gobiliyati yoki gobiliyasiz. Texnik talablargajavob beradiganmahsulotniishlab
chigarayotganavtomatik liniyalami ishga gobiliyatli deyiladi Hosil b o 6 | a d i ¢
nosozliklarnatijasidaishga qobiliyatli holatdanishgaqobiliyasiz holatgao 6 t i s h i
linily a Ghosozliginianglatadi

Ishonchlilik nazariyasi asoslarida keltirilishi b o 0 y i avtbnaatik
liniyalarning qobiliyasizligi fagatginaundagibiror bir elementniishlamayqolishi
natijasidamahsulotishlab chigarmasligiemas balki ishlab chigarilganmahsulot
texnik talablarggavobbermasligibilan hamifodalanadi

Nosozliklar ularni aniglash va ogoxlantirish vaqt o Gshi idavomida
bexosdarhosilb o 6 | ajarayanlasoblanadi Shuninguchunishonchlilikni sonli
k o 6 r s aehtiknollar mazariyasigaasoslanadiva argument sifatida i vaqt
parametri (qobiliyatli yoki ishlash qobiliyatini tiklash) va funksiya sifatida
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ehtimdlik holati (sozligi yoki nosozlig). Shu sabablj avtomatik liniyalarning
ishonchliligi ularni gobiliyatliligini, ishga moyilligini hamdaelementlarnibo 6 z i
Imay uzoqishlashio Gichigaoladi.

Shuning uchun ishonchlilikni k 0 6 r s at kkkickthd Glribmgd i s h
mumkir

1)Alohida bir k 0 6 r s ada &ighigaholadi, masalanishga qobiliyati yoki
ishlamayqolishi,
2)Umumlashgankompleksk o0 6 r s a b & © Wlamnbbaholanishi masalan

bo 6 Imayishlashlikvabo 0 lgunchagadarishlash

Ishonchlilik k o 6 r hira tarkgiash uchun k o 6 chigilayotgano b 6 e k t
tadqgiqot gilinadi. Bundatizimni o 6 z va mni elementlarinimatematikstatistika
ehtimollar nazariyasi usullari yordamida laboratoriya yoki ishlab chigarish
sharoitidasanatk o 6 r.i | a d i

Bu o 0 mavbatida bexasdan hosil b o 6 | a #attalikdan va ularni
harakteristikalarinstatik holatdagitargalishianiglanadi

Ishonchlilikni u yoki boshgak o 6 r s at kanigiolichi amatanmatik
modellar texnik tizimlar yoki ularni elementlari uchun tipovoy b o 6 | Qlilal i
borilgan tadgiqotlarshuni k o 6 r s avtoandtik llkniyalarni t o 0 x tishlashiy
ularni yogishdanbo 6 lgunchab o 6 |t gagtibexosdarsodirb o 6 | akatialdk a n
b o 6dastgbhlarnstatikishlashigagaramayudakattadiapazonda 6 z gtaradi b

Diagrammanitaxlili shunik o 6 r s ,Antyaa 2 mirkuti xam ishlamay 200
martadanortiq bexosdanishdan chigishi k o atildi; 50 martadanortiq holatda
liniya bory o 6 I eninutdan20 minutgachashlashholatiyuzberdi To 6 x t a ma y
ishlashnizichligi ehtimollar nazariyasig asosanekspotensiatargalishb o 6 y i ¢ h a
yozilad

1

r
-e Mo (4.1)

r@ =

Mg
buerdam,»-t 0 0 x tishlashnp 0 r tvaqti fushbuholatuchunm,:.=

9 min.
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4.1-rasm Agregatdastgohlardato 6 Igantipovoy avtomatikliniy a @ roido x t a ma

4 8 r /2] 20

ishlashvaqtinik o 6 r s aibguammah i
T o 0 x t ightashgiasosiyk o 6 r s at kbirichh éhtamolliikdbaorgu 1 b
liniy a agwoqishdankeyint vaqtt o 6 x tishlashiry bildiradi va ishonchlilik
funksiyasiR(t) deyiladi.
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4.2-rasm Agregatdastgohlardato 6 Iganavtomatikliniy a agishonchliligini
statikfunksiyasni k o 6 uvehiaiagramma
Ishonchlilikni statik funksiyasinimatematikk o 6 r i ni s h i
R(t) = e~ o @t (4.2)
Buerdaw(t)Tt o 6 x tsabsbinbildiruvChivagtgab o g @drametrlar
Toodxt paametaw(t) bo 6 imay ishlashk o 6 r s ahisdblanth i
liniyalarni ekspluataiya gilinishidagit o 6 x t chastbtdsiaharakterlaydi
Misol: Qurilmatiklanishariningo 6 r tvagtimaaiglash
K o atilmyotgandavr mobaynidaqurilmada8 ta bo 6 kshlar k o adiladi.
Qaydetilgantiklanishlarvaqti:
t;=12 min; t,=23 min; t3=15 min; t,=9 min; t=17 min; tz=28 min; t,=25 min;
ts=31 min;

Qurilmatiklanishlariningod r t wagtimianiglashtalabetiladi.

. Vit _ 12+23+15+9+17+28+25+31 160

Yechish tz = == . == = 20min.

Misol: Tizimning ishlamayqolish ehtimolligini topish
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Ishlamay qolish - o b 6 e k ishdashmgbiliyati bo 6 Zishidan iborat
b o 6 Ihgdsalshlamayqgolishme 6 ynwzomlarinibelgilovchitexnk xujjatlarda
keltiriladi. Turli kamchiliklar, foydalanishgoidalarivame 6 y o r |b@ ® sim,i n g
turli xil shikastlanishlgrshuningdektabiiy eyilish va eskirishjarayonlariishlamay
golishlargasabalh 0 6 | a d i

Tizim 12600ta elementdartashkil topgan o 6 r t teztigheg &0,3210°
1/soat t= 50soatmobaynidashlamayqolishehtimolligi topilsin.

YeChish Tizimning ishlamay golishlar ehtimolligini quyidagi formula
yordamidaaniglaymiz

P(50)=¢™ (4.3)

bunda @ 3 N = OL0F12600=4.037L0° 1/soatR(50)=*'= ¢* %933 0 .ta8 2

Har ganday mahsulotni odam ishtirokida universal avtomatlashmagan
dastgohlarda hammaga ma 6 | wm 6 | qudublarda olinishi mumkin
Mashinasozliknavtomatlashtirishdalbattazarurb oganvab a 6 pdakattasarf
harajatlar va vaqt talab gilinadigan konstruktorliktexnologik masalalar hal
gilinadi. Bundaishlab chiqgarilayotganmahsulotsifati va samaradorliknioshirish
hizmat k o0 6 r s a tislachilar gamini kamaytirish asosiy vazifa deb olinadi.
Yugoridagi omillar hisobiga avtomatlashtirishgaketgan sarf harajatlar tez
goplanadiva igtisodiy samaraolinadi. Awomai tarzdaishlashishmo 6 | j al | a
texnologik mashina va jihozlarni ishonchliligi, ularni yaxshi qo 61 | ani
aniglaydigan omilda Agar ishonchlilik k o 6 r s apasy b ¢ & I nwukkab
cavtomatile dastgohlaunumdorligi avtomatlashmagadastgohlardakamb o 6 | i &
golishi mumkin, ishchilarsonihamkamaymasligmumkin Shusabablitexnologik
mashinava jihozlarni avtomatlashtiris berilganyoki talab gilingan sharoituchun
avtomatlashtirishnimagbul darajasini aniglash ¢avtomatile mashinani yoki
mashinalar tizimini eng magbul variantini tanlash yoki loyixalash masalasi
muximdir.

Bundantashgarimutaxasislatbakalavrlay nafagatkk o 6 konstroksiyava
texnologik jarayonlarnibilishi, balki avtomatlashtirishnumumiy gonuniyatlarinj

samaradorlik ishonchlilik nazariyalari va iqtisodiy samaradorlikni nazariy
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asoslaridanfoydalanganholda avtomat va avtomat liniyalarni analiz va sintoz
gilishni bilishlari magsadganuvofiqdir.
1. Eng yaxshi igtisodiy samaraberadiganvariantni giyoslanadiganvariantlarni
texnik-igtisodiy k 0 6 r s a t(samacadiotlilkighanchlilik, giymati, hizmat
k o 6 r s ashahilarsdniiva boshgalani muxandistuqtai nazardartaxlili
asosidaaniglash
2. Talab etilganigtisodiy samaradorlik asosida loyixalanayotganavtomat yoki
avtomatliny a Gexnik harakteristikalariganday o 0 Ikerakligini aniglash
3. Igtisodiy kriteriyalar asosida loyixalanayotgan madinani texik
harakteristikalarinoptimallashtirish
Agar dastgohlarish jarayonigaqarab har xil ishonchlilikka egab o 6,1 s a
undahar bir dastgohningsh jarayonidat o 0 xqdlishlari g martakamayadi Bir
birigab 0 0 g 6 | aamtomatklaipalardabu hol yuz bermaydi BundaE,=t,1 q
kelib chigadi
Qa t alogadagiavtomatikliniy a agnish unumdorligi quyidagi formula
bilan topiladi:

Q = 1(tr+tx+tn-q) (4.4)
bu erda t, - liniya da joylashtirilgan bitta dastgohuchuno acha yo @otisht, -
sikldagiishlov berishvaqtit, - sikldagisaltYurishlarvaqti.

Mashinalarni tayyorlash jarayoni barcha ekspluataiya,shuningdek
ekspluatalya chog idagi ishonchlilik va puxtalik ko @atkichlargaerishishga
yuqori sifatli yig i8h, sazlash va sinashbosqgicharini shaoitlaridakafil bo Ighi
mumkin Bu sifatli mahsulotni yig i6h jarayonida turli sabablarga ko @
detallarning o Zaro joylashishidagi xatoliklarning paydo bo I&hi bilan
yig itayotgan mahsulotning aniglik va ish sifatini seilarli tushirishi bilan
bog lanadi Bundayxatoliklar sababiquyidagilarbo [&hi mumkin

- ishChilar tomonidanyig ilayotgaandetallarnimo Iallash va o atishdayo 16

go yadiganxatolari

134



- yigiéh jarayonida qo l@aniladigan kalibr va o léhov qurilmalaini
o atishdagi sozlashdaghamdamashinadadetalninganiq joylashuvini nazorat
gilishdaginugsonlayshuningdelo I6hov asboblariningcatoligi;

- kerakli joyga joylashtirishva o 6 r n wagtios ha | idetadlarnihgnisbatan
surilishi;

- birikuvchi detal yuzalaridanugsonlarningpaydobo Igshi;

- birikuvchi detallarnijoylashtirishva o atishpaytidaularning aniq va to I
bog lanishigahalagitberadigarelastikva plastikdeformatsiya

Yig @ ishlarini bajarish mashinalarniishlab chigarislga sarflanadigan
umumiy mehnathajmining katta gismini tashkil giladigan ko @ vaqt sarfi bilan
bog ldg.

K o onmartaishlamayqolish ehtimolib o 0 Itiklaanadigano b 6 e kchun a r
ishlamayqgolgungaqadarbajaradigarishi tasodifiy hodisalar Bu holdaishlamay
golgan elementlar benugsonlari bilan almashtiriladi Va o b e 6 k ishlaisin g
gobiliyati tiklanadiganogimk o dtiladi.

Ishlamayqolishlaroqimi ikki kattalik: ishlamayqolishlarningo 6 r tsant h a
mo Aty vaishlamayqgolishlarparametrry O bilain ifodalanadi

Agar N tatiklanadigan (t a 6 mi r 1) a b & d &irtalbagoki ishlatilsg
bundaishlamayqolishlar soni va anashu ishlamay qolishlarpaydob o 6 | a d i ¢
bajarilganish aniglansam(t); my(t).... m(t) u holda ishlamay qolishHarning
umumiysoniquyidagigaengb o 61 a d i

Ishlamay qolishlar  ogimini (bo 6 zlmasdan ishlashin) taxminan
belgilaydiganishlamayqolishlarningo 6 r t sor thgayidagi formulagaasosan
aniglanadi

bu erdg N - berilgan sharoitdasinalishi yoki ishlatilishi k o adilayotgan
t a 6 mi Chioabnduevkoni! na () i anashuo b 6 e k tharhkirmidga(thishni
bajargungajadarnshlamaygolishlarsoni

Ishlamay qolishlar ogimi. K 0 0 chiqgilayotganvaqtdayoki bajarilganish
migdori uchun tiklanadigan o b 6 en§g tshlamay qolishlari paydo b o 61 i s
ehtimolligi zichligigaaytiladi.
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Ishlamayqolishlar ogimi parametrinitajribama 6 | u rasosidaamiglash
uchuntarkibiy formuladanfoydalaniladi

Mazkur formulaga asoslanib ishlamay qolishlar ogimi  parametri
tiklanadigan(t a 6 mi r |) @amacikd & m 6 ohigitmyptgan ancha kichik
vagto r a luchgn@abulgilinganishlamayqolishlarininggo 6 r t sarnsekaaligi
hagida xulosachigaramiz

Ishlamaygolgungagadarbajariladigansh T tiklanadigant a 6 mi rahanadi g
o0 b e 6 kshldmaymolishlari o 6 r t giygniatidbao ¢ Ibiitab ishlamay qolishga
o 0 r t gaadmaabajarilgan ish (soatda gektarda motosoatda yurilgan y o 0 |
kilometridg terilganhosil tonnasidava xakozg t o 0 kelishinik o 6 r sAmdra d i
bajarilgan ish vaqt birligida ifodalanganb o 6, lushealda fbo 6 2masdan
ishlashningp 6 r tvaqtiolatamasigo 61 I.ani | adi

Ishlamay golgunga bajariladiganish T - t; dan t, gachabajarilganish
uchun ishlamay qgolishlar ogimi parametriga teskari kattalik b o 16, Iquyidagi
formulaasosidaniglanadi

Mashinalar bo 6 2masdan ishlashining asosiy igtisodiy ko 6r sat ki ch

ekspluataion ishlamaygolishlarnibartarafetishningsolishtirmanarxida
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5-bob. Buyumlarni texnologik jihozlarga yuklash,
mahkamlashva olish ishlarini avtomatlashtirish.
5.1 Magsadli mexanizmlar tasnifi

Mashinasozlikdashlab chigarishjarayonlariniavtomatlashtirishdamsosiy
magsad odammehnatiniengillashtiradigarturli jihozlar, uskunalay moslamalar
va qurilmalar yaratshdir. Bunda odamning vazifasi jihozlar, moslama va
qurilmalarniboshqarishtekshirish sozlashdaiboratb o 6 | a d i

Mashinasozlik  korxonalarida  ishlab chigarish  jarayonlari
avtomatlashtirilgandaboshqarishva tekshirish ishlarini maxsus mexanizmlay
gurilmalar va priborlar bajaradj y a 60 avtomatika elementlaridan keng
foydalaniladi

Xozirgi zamonmashinasozlikiexnologik jarayonlaridagiboshqariladigan
va tekshiriladiganparametrlarningudak o 6 pbllan @ 6 z xogtalablarnikeltirib
chigaradi Bundagijarayonlarniboshgarishuchunk o @lpmentlardario 6 lgan
boshqgarish va tekshirishning murakkab sistemalari yaratishni tagozo etadi
Texnolayik jarayonlarninghar bir elementinibajarishuchunma 6 | magsadga
mo 6 | | a (mhosadlgn@exanizmlarhizmat giladi. Bunday mexanizmlarishini
vagt va makon b o 6 y ibic birega muvofiglashtirish texnologik jarayonning
avtomatlashtirilishinit a 6 mi n y a & Hompeks avtomatlashtirishgazamin
yaratishgamkon beradi

Buyumlarni texnologik jihozlargayuklash mahkamlashva olish ishlarini
avtomatlashtirishuchun magsadli mexanizmlardankeng maqsaddafoydalanib
kelinmogda Magsadli mexanizmlarning k o 0 fplari mavjud Magsadli
mexanizmlarmamaldaikkita kattagruppagaish yurishiniamalgaoshiradiganly a 6 n i
detal ishlashdagibevositaoperatsyalarni bgaruvch) mexanizmlarva salt yurish
giladigan (ish yurishi gilishga tayyorlaydigagn mexanizmlargab o 6 | .i Islg d i
yurishi magsadlimexanizmé terminini aynan tushunishyaramaydi B a 6 a n
mexanizmlaharakatlangandesh bajarmasligihammumekin, biroq ularningasosiy
vazifasi ishlov berish tekshirish y i g deknsldgik operatsyalarini bajarishdan
iborat
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Ish yurish magsadlimexanizmlari(supportlar shpindellar kuch kallaglari
va boshqgalar maxsuskurslardak o B c¢higilgan Oddiy mashinaniyarim-avtomat
yoki avtomatmashinagaylantirishgamkon beruvchimaqgsadlimexanizmlarning
ayrim tiplarini misol tarigasidak o 6 roi6lt a Wlarga birinchi navbatda
t a 6 mimexaaizntar sezgirelementlaroraliqvaijrochi mexanizmlakiradi.

Ushbu usulda detallarni transportirovka qilinishi fazoda tekislikda
lotoklarda b o 6 | mumkini Fazodaharakatlantirishuchun maxsusgamrovchi
gurilmalar, inersiyakuchi, suyuglik havova boshqgalarLotoklardava tekistlikda
mahsubtlarni  harakatgakeltirishda gamrovchi va itaruvchi moslamalardan
foydalaniladi

Gravitasilya va itaruvchi usullarda detallarni transportirovka gilishda
sirpanish tebranish va qurilmalarning gandaydir k o 0 t azatuvdhi gismida
uzuliksiz va uzulikli, donalabyoki gruppalabharakatlanishmumkin Bu xamma
usullar kerak b o 6 | hglataa bir-birini t 0 6 | dmumkinsBuio 6 ravbatida
transportirovkausullarinimoslanuvchanlildarajasinioshirishimkonini beradi

Har gandaytransportt o 6 p | tizimii gayidagi qurilmalarni o 6 izhiga
oladi 1)k o 0 t a2)tganspadntyortargatuvchi 3) gaytaruvchiqurilma, 4) lotokli
tizim, 5) magazint o 6 p | ahg ibitatn birga ayrim qurilmalar boshqgalar
bajaradiganishni ma 6 | kir gismini yoki barchasinibajarishi mumkin Har
gandayqurilmalaro 6 z k d anpxanizmlardarva qurilmalardantashkil topgan
bodl adi

Bular gatoriga detallarni gabul gilish va chiqgarish ajratib oluvchi,
orientasiya giluvchi, va boshgalark o 6 t a rqurivnaldr detallarni yuqoriga
k od6t@ddaghbhi r bilangsirpanib transport tizimlariga va avtomatik liniya
dastgohlarigauzatiladi Ishlab chigarish korxonalaridaikki turdagi zanijirli va
itargichlik o 6t ar gk e éoypdaanikhd n

Transportyoitagsimlagichlardetallarni uzatish va tarmoglarégi parallel
ishlayotgan dastgohlarga ajratish uchun hizmat qiladi. Transgrtyor-
tagsimlagichlar o 6 z | a ragosiyi funkgiyalaridan tashqari katta b 0 6 | ma g ¢
t o 0 pl avagifasirmhbnabajaradi
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Transportyoitagsimlagichlarva gayta olib ketuvchi transprterlar bir-
biridank o 6 t oéibrketlvchilarningturlari bilan ajralib turadi lentali, zanjirli va
lotokli. Transportyorlarishlov beruvchi dastgohlarishchi zonasidanpastda pol
tagida poldava polganisbatarbirozyuqoridao 6 r nat i | adi

Moslanuvcha avtomatik liniy a @gnhtransport tizimlarida xalgalarni bir
texnologikjarayonbajarilayotgarjoydanboshqgasidgetkazb berishddotoklardan
foydalaniladi Ular yordamida xalgalarni bir transport tizimidan boshqgasiga
dastgohlardamlib chiquvchitranspetyorlargauzatiladi Lotoklar oddiy transport
gurilmasihisoblanadiva detallarniharakatlanishiebranishva sirpanishyordamida
bajariladi Tizimdagit o 6 p | a gdosamaragonlararodetallarnit o 6 pyaa s h

ularniishlayotgaruchastkalarggoki dastgdlargauzatishvazifasinibajaradi

52T a 0 mi méxanszimlari.

T a 6 mi mdxangrhlarimaterialyoki zagotovkamiish zonasigauzatish
uchunmo 61 j a.l | angan

K o 0 pvlawrilx seriyalabishlabchigarishila zagotovkaningshakli turi va
o 6 | ¢ hmasmaxsaisqurilmalaryaratiladi Seriyalabva kichik seriyalabishlab
chigaristdaturli zagotovkalarnindhar biriga moslabtezdagaytasozlashgamkon
beruvchiuniversalsozlashurilmalaridarnfoydalaniladi

OO0 r a kagotowvkalar(buntg 6 a | © @ k lagingyakn lentava har xil
kesimli prokad; chiviq zagotovkalar(chiviglar, polosala); donali zagotovkalar
(quyma shtampovka chala fabrikat chivig va boshgalay, kukun zagotovkalar
(presskukunlar, granulalavahokazgb o 61 a d i

OO0 r a ngeaallarnidastgohkago 6 y i saWwal Wdankaretkadashaxmat
tartibida joylashtirilgan shtiftlar, taroglat roliklar yoki dyuzlar orasidanyoxud

aylanuvchibukik trubkaorqalitortibo 60 t ktaozGigbdbr i | anad i
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5.1-rasm Dastgohnio 6 r anhaterdalbilant a 6 mi skemasis h

5.1-rasmda dastgohni o 6 r a Imgtexiallar bilan t a 6 mi sxkenaasi h
koor s.aSim ¢ g @ lgakiak o 6 t @urilmashyordamida moslamaA ga
g o 6 y.iSim@induchisimnit o 6 g 6 r iqurieng Bl singheupatadigarquriima
V, moslamaG orqalio 6 t k avaavtbnatD ining ish zonasig&iritiladi .

To 6 g o6r gurilmanicrbstlasab o 6 | @zdtuvchi qurilma kulachok
kulisa yoki krivoshipdangaytmailgarilama harakatoladi. siquvchi moslamaG
sigmayturganpaytdasim ish zonasitomon harakatlanadiKeyin moslamasimni
sigadi uzatuxchi mexanizmesadastlabkivaziyatigagaytadi

Mashinalarndonalizagotovkalabilan turli qurilmalart a 6 miuradi a b

Turli vazifalarni bajaradigan k o 6sonli yuklash qurilmalari ishlab
chigilgan va sanoatdajoriy etilgan Yuklash qunlmasining struktura sxemasi
gisman yoki t o 6thrzdg quyidagi maqgsadli mexanizmlarnio 6 izhiga oladi.
magazinlarbunkerlary i g 6 g nog,h & @ mi n |, uzgichlay tatgicolar ogqim
b o 6 1 g sumichlagkeraklijoyga(adresgaeltkichlar, kanbvatellarva gisuvchi
mexanizmlar

T a 6 mi nnexasizmining har bir funksional elementi aniq bir
operatsy a ajaradjy a @amqgmagsadlvazifagaega Yuklashqurilmalariikkita
asosiyturga yarimavtomatikva avtomatikyuklashqurilmalarigab o 6 | .i na d i

Jipslashgamvtomatikliniyadagimagsadlimexanizmlar
1.  Asosiy ishni bajaruvchi magsadlimexanizmlardetallargaforma berishda

nazorafilishdaishlatiladvakerakliasbobbilantaminlangarb o 6 | a d i
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2.  Saltyurishdagimagsadlimexanizmlarnvazifasiasaiy ishni bajarishuchun
yordamchivazifanibajaradi
3.  Boshgaruvmexanizmlariavtomatik liniyalardagi birin ketinlik bilan ishlov
berishnitaminlaydi

Qadamli transporterlar. Qadamli transporterlar asosan agregatli
dastgohlardariashkil topganavtomatikliniyalardagi tanasimon elektrodvigatelni
vali, o @ vapog @nalivallargaishlov berishddoydalaniladi

Qadamli transporterlar ishlov beriladigan detallarni bir pozitsiyalan
ikkinchisigauzatibberishdashlatiladi

Ishlov beriladigan detal 3 ni oldinga harakatga keltirish uchun

transporterlarnil shtangasilgarilanma qayta harakatlanadi (sekin oldinga tez
orgaga . Yuritma sifatidagidrosilindrdan foydalaniladi. Oldinga harakatlanishda
prujinali kallak 3 detalni keyingi pozitsiyayja uzatib beradi Orgaga
harakatlanishid&allako 6lbko 0 y aylanibdetaltagidano 6 kdtadi

Kamchiligi: Dastgohlargaletallarnianigyetkazb berishnimurakkabligi

5.2-rasm Detallarnibazalashtrishningetmaketligi

5.3 Avtomatik Yuklash qurilmalarini turiga, konstruktiv to 0 lishiga vaish

siklining vaqtiga garab sinflash.
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Hozirgi zamon mashinasozk korxonalaridaishlab chigarishjarayonida

o g 6mehnat talab etadigan zagotovkalarniva tayyor mahsulotlarnitashish
yuklashva tushirishishlarni mexanizaiyalashva avtomatlashtirishglattae 6 t i b o
bermogda Mashinasozlikda tashish yuklash va tushirish ishlarini
avtomatlashtirishvositalari sifatida turli xil sanoatmanipulyatorlarva boshga
qgurilmalar keng q o 6 | | .aUtar isheehld g o dnkehnatini engillashtirish yoki
ishchidano g dniehmatniolib uni o 6 r egallashimumkin Tashishjarayonlarini
mexanizaiyalashtirish va avtomatlashtirishishlari zagotovkalargashlov berish
uchun dastgohlargayuklash ishlov berilgan detallarni dastgohdantushirish va
ularni bir dastgohdan boshgasiga yoki omborga tashish operatsyalarida
ishchilarningishini engillashtirishyoki unio g &a kamsamaralig o feéhnatidan
xalos gilish imkonini bermoqda Mashinasozlikdaalohida asbobuskunalarnigina
emas balki barcha yuklash va tushirish ishlarini, transport operatsyalarini
mexanizaiyalash va avtomatlashtirishni t a 6 mi n | antedrallgshgan
avtomatlashtirilganizimlarni yaratishengdolzarbmasalab o 6turibdn

Avtomatlashtirilgan integrasiyalashgan tizimlardan foydalanish avtomobil
ishlab chigarishkorxonasilarida moshinalarva qishlogx o 6 j taxnikagiishlab
chigarish korxonasilarida va boshga yirik va ommaviy ishlab chigarish
korxonalarida faoliyat k o 6 r s a taatamattashtirilgan liniyalarda keng
targalgan Avtotransmrt va yuklash tizimlari yagonava kichik ishlab chigarish
ishlab chigarish korxonasilarida g o 6 | | :a mashland mashinasozlikda
dasturlashtiriiganboshgaruvapparatibilan jihozlanganliniyalarda Har ganday
avtomatik dastgohlardazagotovkalarniyuklash va tushirish uchun texnologik
uskunalar o 6 r n a tbioldd aBuwhday yuklash va tushirish texnologik
uskunalaridarsamaralifoydalanishuchunularni konstruksiyasino 6 @ o r nat i |
k o 0 mtdagtotgandastgohganoslabloyihalashvaishlabchiqarishker&kb o 6 1 a d i

Deyarli barchaqurilmalar va transporttizimlari o 6 z birkiiriigan asosiy
boshgaruvtizimida aks ettirilgan b o 6 Iva klolati hagida uzluksiz ma 6 | u mo
almashinibturadi Bu asosiytizimda havfsizlik va avariya holatlaridat o 6 x t a ¢

tizimlari hammavjudb o 6 lkerak h |
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Avtomatik chizigli transporttizimi zagotovkalarnavtotransportdatushirish
dastgohgagayuklash dastgohdantushirish va ishchi gismlar harakatlarining
bajarilishinit a 6 mi n lagomdtikvosgtatart o 6 pl.ami di r

Avtomat liniyalarning transport tizimlari ikki sinfga b o 6 | i singrann
(q a t) @amsityxronb o 6 | nf{aglashuvchan

Sinxronlashtirilgan transport tizimlari zagotovkalarni liniy a agn lbarcha
dastgohlarigair vaqtdak o 6 ¢ hhuesactiizigningg a t ighiashrejimib o 61 i b
shuninguchunbarchamashinalarnbir vaqtdat a 6 mi .n | ay d i

Sinxronb o 6 | meagsporttizimlari zagotovkalarnidastgohdardastgohga
bir vagtdak o 6 ¢ h i, k mma pwhqd tglab etadiganoperatsyalar bajariladigan
dastgohlar oldida t o 6 p| a dio®@h lhubrshshlov berish jarayonini
moslanuvchanliginit a 6 mi .nBluredy hdni bir dastgoho 6 anustaqil ishlash
imkonigaegab o 61 a d i

Bundan tashgarj transporttizimlari ikki guruhgab o 6 | :iymadd idva s h | i
yooOol ddoshsi z

Y o 0 | dtaislardai7 gismlars u ny o § | debaaladiganqurilmalar 6
da joylashganki chunki ular gayta ishlash vaqtida va ularning harakatlarida
gismlargahamrohb o 6 | Qayaiishlashdarkeyin, 7-gachasigismlary o 6 | 6l o s h
danchigariladivaikkinchisi orgagagaytishkonveyribilan gaytariladi

Yo 61 d dznasdd uning gismlari 7 ishlov berilib,s unyo §l doshl ar s
harakatlanadi 4-konveyrorgali.

Tashishtizimlari uslubigagarah tezo 6 t uwasekino 0 t u turtarga
bodl.i nadi

Tezo 0 t utrarsporttizimlarida detal 7 lar oxirgi tashishqurilmasigacha
(yool dyoks i b D | d)oishlbvsbiermvchi bir dastgohishchi maydonidan
boshgasiningishchi maydonigaoperatsyalararo konveyrdatashiladi (transport
y 0 6 | ishaklidaryg a tnd@zay. Bu holda transporttizimi o 6 z harakatlarva
yuklarnivazifasinibajaradi

Moslanuvchan avtomatik liniyalarda ikki  turdagi transporter
koot ar gfoydlahilskelidneoaeda
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1) Itaruvchizvenoyuritmalarningharakatiuzulikli;
2)  Elevatorlizvenoyuritmalarningharakatiuzuliksiz
3) Vibrason k o0 6 t a r mayda kidtallarni orientaslya hamda orientasiya
gilinmaganholatdavintli lotoklaryordamidayuqorigak o 6 t.ar a d i
Itaruvchi k 0 6 t a rkgnistwktivn Sxemasirasm 5.3-rasnda keltirilgan.
Gidro yoki pnevmoprivodl yordamidashtanga? ilgarilanmaqaytaharakatgiladi.
Shtangenpastkiholatidatransportk 0 6 t a r @ shaxtasigdotokgni gabulgilish
joyidan navbatdagizagatovkaqilib tushadi Shtangayuqoriga harakatlanganda
qurilmadagihammazagatovkalarnbir gadamgasiljitadi, hamdaeng yuqordagi
zagatovka lotokdan dumalab texnalogik jihozga uzatiladi Shtangani orgaga
gaytishida (pastga zagatovkalarninghammasini pastga tushib ketmasligini
prujinali stoper3t a 6 mi .rSlhtangadyiuqorigaharakatlanishidaetallarstoper

3 bosgandai past@kirib ketadi

ABTOMATHK JTHHHSTHHHT
TPAHCNOPT TH3HMH

i

CHHXPOHIH CuHXpOHCH3
(RaTbHi) (MoOC/1aHYBYAH)

Hyanoman yanomens
Te3 yryBun CexkuH yTyBUH

———

Tapmoran Tapmokcu3

| J

>

r 1

Max0ypuii Spum oKHMIH Oxumin

—_————————

Viaykens Viaykan

5.3-rasm Avtomatik liniya transportizimlarinig tasnifi.
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Transportyork o 6 t a rkgnstrulsiyasigablokirovka qurilmalari, ularni
yugish va o 6 ¢ h i boshganightizimlari, materiallarni magnitlanishini oldini
oladigandemagnitizatodr kiradi. Ular avtomabilsozlik podshipniksozlikishlab
chigarish korxonalaridagi avtomatik liniyalarda ishlatiladi  Unifikasiya
elementlardan foydalanib tayyorlangan Xozirgi kunda transportyor
ko0t ar g ikenstruksiyalariboslgnao 6 | ¢ hegabgogar xalgalaruchun
sozlanadigamwjilib tayyorlanmoqda

Ko 0t a rtanhasubatilayotganxalgalar uchun shaxta boshgatransport
tizimlari uchuntayanchustunvazifasinibajaradi

Itaruvchi k 0 6 t a r goi 6czhybgashakamchiliklari mavjud Ulardagi
kuchl elementlar xalgalarni kutargichning bir ustunidagio g 6 i r maslgh g a
tayyorlanadi Transport tizimining ishlov berish me 6 y ooshisini shaxtadagi
detallarni inersiya kuchi ularning o g 6 i r lancbaikdoadiopo 6 | musnkin
Transporttizimlarining yugori me 6 y ashlastniilgarilanmagayta mexanizmli
itaruvchi k 0 6 t a r gq ocohl | yaesknkffekt bermaydj chunki konstruktiv
elementlarining tezda deformatsiy&nishi va eyilishi transport qurilmasining
ishonchliligini va uzogmuddatishlashinikamayibketishigasabaldb o 6 1 a d i

Sinfi: sinxronsiz (moslanuvcha)y turi; y 0 6 | d;okschésriizsekirs h i
00t yvaohidak o 6 r i ntarswdgsizabajarilisht oqimli; variant uzlukli
transportizimli avtomatikliniya (5.4-rasm).

Sinfi: sinxronli (q a t);Guricyy o 6 | dlo® di ilitezio © h iy vaolda
k o 6 r i ntarmdylk bajatilisht majburiy, variant uzluksiz transporttizimli
avtomatikliniya (5.5-rasn).

1,2, 371 dastgohlar4-koveyr, 5t o 6 p | Gezggotavkalauchunmoslama
7-detallar 8-Yuklagich (5.5 va5.5-rasmlaj.
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5.5-rasm

Transporttizimlarining ikki xil k o 6 r imavjud tarmogli va tarmoqsiz
Tarmoglitizimda detallarogimi bir nechaogimlargab o 6 | ,jyoki aksimehabir
nechaoqimlar bir ogimgabirlashishtirilgangrilmalar mavjudb o § gandhadetal
o0 0t i gdrab gamallel ishlaydigan dastgohlardaniborat b o 6 | Badmogsiz
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tizimlarda har doim detallaring bitta ogim bor, shuning uchun ularda ogimni
ajratishuchunasboblay o 06 g

Transporttizimlarida detallarni tashish uchun ishlatiladigan kuch hosil
giluvchi qurilmalar alohida belgilari bilan ajralib turadi Majburlashtizimlarida
turli uzatish vositalaridan foydalaniladi avtooperatorlar(manipulyatorlay va
konveerlar(gadamlj masofalj tasmalj rotodi, zanjifi, tebranmarolikli -uzatuvchi
va boshqalay. Oqgimli tizimlarda tortuvchi kuch hosil gilish uchun detallar va
y 0061l do sohdozg 6 n ir fogdaganithdi n

Yarim oqgimli tizimlarda ishgalanishnikamaytirish uchun tortuvchi kuch
hosil giluvchi asboblardamoydalaniladi

Barcha harakatlarikkita k o 6 r i b oadlihwklakli va uzluksiz y a 6
davriyvat o 0 x tharakadgiladigan

Ushbu qurilmalar turli kombinatsiyéarda g a t 6via sroslanuvchan
transportizimlaridag o 6| I.ani | adi

Sinxronlashtiriigan majburiy transport tizimlari . Sinxronlashtirilgan
transporttizimlari, barchamashinalardarbir vagtningo 6 z majbariy ravishda
harakatlanuvchgadamlitashuvchkonveerlarasosidayaratilgan(5.6-rasnj.

Eng kengtargalgangadamlikonveerlarshtangalikonveyrdr (5.6- rasm a,
b), unda shtangalarorgali dastgohlararoyoki aniq gadamli harakat amalga
oshiriladi

Shtangal da xrapovoy maxkamlabyetaklovchisobachka? lar (5.6-rasm
a)o 6 r n alh a 4 Waadekinharakatlanad{10 m/min dankam), chunkiyuqori
tezlikda hakakatlansadetalga ziyon etishi mumkin Sobachka2 lar oldinga
harakatlanayotgandadetal 3 larni bir gadam oldinga suradi Orgaga
harakatlanayotgandssadetallarnisiljitmasdanularningostidano 6 t. a d |

Shtanganingtezligi 10 m/min dan yuqgori bod | g a gammkeolish 2
go ol | é.6radmda)dUlarikki tomondandetal3 ni goplashadishtangaularni
kichik burchakgaburadi Bu holatda konveerharakatlanishuchunshtangaurgan

joyida buriladi.
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Greyfershtangalkonveyrlarkamrogtargalgan5.6 7 rasm v). Ulardadetal
3 lar yaginlashuvchirama (greyfel) 2 da joylashily rolik 1 lar yordamidabir
gadamgasuriladiva ramabilan tayanchlargdushiriladi ramapastgatushishibilan
yanaorgagagaytibketadi

Zanijirli gadamli konveyrlar juda kam ishlatiladi (5.6 T rasm g). Ularda
mahkamlagicl2 laro 6 r n azanjirll g @ @ ¢adamliharakailadi.

Bundantashqarikamdankam hollarda rolikli -zanjirli konveyrlardanham
foydalaniladi (5.6-rasm d). Ularda zanijir 2 gismlaridaerkin aylanuvchirolik 1
largaegamahkamlagichlajoylashganulardaesadetal 3 lar joylashadj detallarni
t 0 0 x joydasda tayanchlar joylashgan Tayanch 4 lar olinganda detallar
roliklardaharakatlanikkeyingit o 0 xjdyidagitayanchgdoribt o0 6 x.t ay d i
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5.6-rasm Transprt tizimining sinxronkonveyerlari
ai xropovoymexanizmlishtangalgalamliushlagichb i shtangaligadamli
aylanuvchamshlagichv 1 gadamligreferliushlagichgi gadamlizanijirli,
di gadamlizanjir-rolikli
Yuklashqurilmalari sifatidamanipulyatolar hamishlatiladi Ulardant o 6 | i ¢

avtomatik tarzda foydalangandayaxshi samaraberadi ragamli dastur bilan
boshqariladigamanipulyatorlarnuchturi mavjud
a) Elektr yuritmali manipulyatorlarda qadamli elektrodvigatellar yoki

servodvigatellarg o 6 | H, aneaniq iuzatmalar orgali ish bajaradi Ularning
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afzalligi detal hajmi, 0 6 1 ¢ h aard gadriir Igiag i6d aumoa rezliklarda
ishlashimumkin
b) Gidravlik yuritmali manipulyatorlardagidrosilindlar, turbinalar porshenli
gidromotorlar ishlatiladt ularning afzalligi gabarit o 6 | ¢ h &iohikag G o s i |
giladigankuchiesakattab o 6 | ganl i gi di r
v) Pnevmatikyuritmali manipulyatorlardgpnevmailindrlar, turli pnevmomatorlar
ishlatiladt ularningafzalligi soddaligj tezishlashidit

Sinxrony o 6 | d,dasmogsiztransporttizimilari tanak o 6 r i ndetwah i d
1 larni dastgoh2 dan dastgoh3 ga operatsyalararotashishdaishlatiladi (5.7-
rasn). Qadamli vonveyrdashtanga5 bilan prujinali sobachka4 detallarni bir
gadamgasurib beradi Shtangagayidrosilindr 6 yordamidaharakatuzatiladi (5.7-
rasn).

Avtomobil oynalariniishlab chigarishjarayonidatashishvositalari sifatida
rolikli konveyrlar tishli tasmali konveyrlar va detallarni vakuumli mahkamlash
qurilmalari orgali k o 6 t a r mahipudyataorlar ishlatiladi. Manipulyatorlar
detallarnivakuumlimahkamlashgasoslangamb o 6 | rarakatanislhuchunelektr
Yuritmalardan foydalanib ishlaydi Elektr yuritma va vakuumli mahkamlashni
birgalikda ishlatilishiga sabab oyna mo 6 mdterial b o 6 | g achun gigish
kuchingabardoshberaolmaydi shuninguchunvakuumli mahkamlastkuchidan
foydalaniladj oynalarni tashish y o 6 dzin b o 6 | g aichluni pmevmatik

yuritmalardarfoydalanishningmkoniy o 6 q
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Tana KYPHHHIIHAATH AETALIAP YUYH
CHHXPOH.IH HY/1101ICH3 CeKHH YTYBYH
TAPMOKCH3 TPAHCNOPT TH3HMH.

5.7-rasmTanak o 6 r i n dewlanuathumgnxronliy o 6 sz o s h
sekino 6 t utarmadgsizransportizimi.

Transport tizimlarining tasnifi. Ishlabchigarishkorxonalaridaexnologik
jarayonlarni bajarida ishlov beriladigan detallarni birin-ketinlik bilan uzatishi
ogimi, ulargabirin-ketinlik ishlov berishiogimli ishlabchigarishdeyiladi Bunday
holatda dastgohlartexnologik jarayonlar asosidabirin-ketinlik bilan o 6 r nat i | gar
b o 6 Ivaauthrni ogimli liniya deyiladi Har bir texnologikjarayonnibajarilishida
detallar dastgohdardastgohgahamdaishlov berish jarayonida yuklash tashish
olish ishlari avtomatlashtirilgarogimli liniyalardaq o gordamidayoki telejkalar
t el O, foemal kemlardan foydalanib olib boriladi. Avtomatik liniyalarda
avtomatlashtirilgatransportizimlari yordamidaolib boriladi.

Avtomatik liniyalarning transporttizimi deb dastgohdardastgohgashlov
beriladigan detallarni texnoloogik jarayonlar asosida uzatish yuklash olish
ishlarini bajaruvchikompleksavtomatlashtirilgamgurilmalargaaytiladi. Avtomatik
liniyalarning transporttizimlari ikki guruhgab o 6 | :jjipslasdgammoslanuvchan
Jipslashgartransporttizimlari ishlov beriladigandetallarni dastgohlararaizatish
birdanigagattiq me 6 y ashlaganholda olib boriladi. Moslanuvchantransport
tizimlari ishlov beriladigandetallani dastgohlararauzatishdabir vagtdaemas
ishlov berish tugatilgandat o 6 p | a g i faydalaralgan hofda liniy a 6 n i
moslanuvchanligisaglaganholda olib boriladi, y a éliniyadagi dastgohlarbir
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biriga b o g dbl oi 6g mbolga ishlaydilar Avtomatik liniyalarning transport
tizimlarini tasnifimavjud Chaptomongagjipslashgano 6 togongamoslanuvchan
transport tizimlari keltirilgan. Jipslashganliniyalardagi 1, 2, 3 dastgohlar
konveyerlalilanb o g 6 l.an g an

Detallarni orientasiyalangan holatda lotoklardat o 6 x t harakathanish
hususiyatiga 0 6t u v c degiladi i k6 t u v c lasosah dekal va lotok
0 61 ¢ h a,ndtak ryuzg aekisligini r e | &a tletal massasi ishgalanish
koeffisentiga molekulyar va magnitli tortilishiga, atmosferabosimiga detalni
o griikki markazda joylashishj detal va lotokni yuza gatlamini ifloslanishi
(chigindi, y ogndy, e mp u | &as hoshqalar. Transport tizimini tanlashda
texnologyugoridagayd etilgan holatlarni barchasinihisobgaolishi kerak chunki
ayrim holatlardao 6 @ g ligi matijasidaharakatlanadigarransporttizimlaridagi
detallarnilotok 0 6 | ¢ h hilanl bt biriga mos kelmasligi natijasidatexnologik
jarayonnibajarishnillojisi b o 6 | mQuyidhdetallarnio 6 t u v cbhaasnh |i agn g «
holatidao 6 @g 0 i hildnihagaktlanuvchilotokli transporttizimining sozlashda
inobatgaolish zarur.

Lotokda detallarni sirpanishiva yurishida (5.8-rasn) A tirgish natijasida
burchak G ga burilishi mumkin va ingichka chizigdak o 6 r s t iburdpaka d e k
holatini egallaydi(5.8-rasm a). Ishgalanishburchaginikatta yoki kichik holatida
detaltiqgilishi yoki orietasiya holatiniy o 6 q anumks ¢5.B-rasm b).

5.8-rasm Lotokdadetallarnng harakatlanishi
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Detallarningtores gismi R =g rasiusgaegab o 0, lhas gandaytirgichda

ham lotokni yon devori tomonidan orietasiya qilinmaydi. Bunga uzunligi
k o 6 n d kebimgamgsbatan3,5 barobarkatta detallargaham tegishlib o 61 a d i
Bunday detallarni bir-biri  bilan jipslashgan holda yaxlit potok holatda
harakatlantirishyoki ularni o 6 § o 6 yybka rbajburlabtransportirovkvagilish
usulidanfoydalanishmumkin

Detallarni lotoklarda yaxshi harakatlanishi uchun zagotovkalar va
yarimfabrikatar uchun lotok devori bilan detal orasida A tirgishlarnit o 6 g 6 r |
belgilab berish zarur Lotok 0 6 | ¢ h éemN @& roid y)iva detallargahar hil
bosqiclda ishlov berish (uzunligi L b o 6 y)ida lbtak devori va detal orasida
ruxsatetilganA tirgish bilan chegaralangah o 6 Ikerak h i

Murakkab ko 6r i nega tbgad | gudomatik liniya. Detallarni
lotoklarda yaxshi harakatlanishiuchun zagatovkalarva yarim fabrikatlar uchun
lotok devori bilan detal orasidaA tirgishlarnit o 0 lefitalb berishzarur Lotok
o006l c h@mV baa G y) vaddétalargaharhil bosqgicldaishlov berish(uzunligi
& b o 0 y)dacldiok devori va detal orasida ruxsat etilgan A tirgish bilan
chegaralanganb o 6 | kesk iRuxsat etilgan chegaraviy tirgish quyidagi

formuladantopiladi.

_vDZ+4R*
T A14f

buerdaa = 0 , lishdalanistkoeffisenti

Burchaglilotoklardadetallarikki A nugtadaorientasiya gilinadi (rasm42).

h (5.1)

Burchaktutashuvchif ganchakichik b o 6 detsllarni lotokdaharakatlanishgiyin
b o 6 | agrieniholatlardatiqilish jarayoni k o ailadi. Shuninguchun lotoklarda
detallarniharakatlanishuchunkattaburchaktalab etiladi, chunki detallarnitekis
lotoklardanharakatlanislhuchunkerakb o 6 Ikgcladank o Gyugari R kuchitilab

etiladi.

P=Q-L_=Qf* (5.2)

sinf

buerdaQ-detalo g 6 i, r IHiketidlgan ishqalanistkoeffisenti.
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Keltirilgan ishgalanishkoeffisenti &' ni ishgalanishburchagiV ga nisbatan
b o g 6 | keltgilbain @shgalanistkoeffisenti f=0.1, B=4%b 0 6 | gfa=h4. g
Rudasimonotoklarningtirgishini minimal gilib olish tavsiyaetiladi, chunki
tirgish o 6 | ¢ h &atth lma o & kesabdetallarni aylanib ketishi k o diladi va
o0 0 t u gils katalikkakatalashtiristk o 6 itilagli va S=R0,5V4R — 12 formula
bilan R/l b o g 6 | asasitlatagyorlangannomogrammadamniglanadi Bu erda
R-lotokni egilishburchagiradiusi i-lotok uzunligi.
Rolikli lotoklardan detallarniharakatlanishidalar minimal sonli roliklarga
swy a 68hin kerak chunki rolikdan rolikka o 6t i Wahd @ z | enuvozanatini
y 0 6 q ot roldisi tlishkiamunrolik markazlariorasidagil masofadetalo g 6 i r |

markazinil masofaga kattalikkasiljishi

! =0,45hv? ""-‘FR““ (5.3)

¥

bu erdaQ-detalo g 0 i, H;IRio @ i6 imarkazidarntayanchgaché o 6 | masofa
mm; F-k 0 6 n d kesinamayglonj mm; Y-detalmaterialinizichligi, kg/mn?.

Lotoklar. Avtomatlashtirilganyuklovchi va operatsyalararo traspartyor
gurilmalaridaasosardetallaro 6ozg 6 itra &i sgiljiydi. ldekin keyingi vaqtlarda
transpartirovkagilish uchun inersiya kuchi (tebranish kenggo 61 | ani | r
ularning yordamidadetallarnigorizontal xattoki unchakattab o 6 | marghakn
ostidatepagagarabsiljitish mumkin

O6agoitrd d getallartbimk b o 6 y felramishyoki sipanishy o 6 | i
bilan siljishi mumkin, bundankelib chigganholda lotoklar ikki hil k o 6 r i ni s
b o 06l dardalaydiganva sirpanadiganLotok kesimi detal shakligava detalni
lotokdayaxshijoylashishigdb o g 6 | i q

Dumalaydigan lotoklar (ariqchalar). Birinchi gurulga quti girgimga ega
b o 6 Idgralaydigarotok kiradi. Diskli detalar uchunva sterjenliuchun

Yopiq lotoklar yugorigiq i r g b o g boilas marakterlanadio ¢ h iega0 |
qi r g Gegaengas Yopiq lotoklar vertikal b o 6 y vad® danyuqorib 0 6 1 g a
giyalik b o 6 y traspgorlashuchun hamdamarshrutuzunb o 6 | gdealldra

tepageachigib ketishhavfib 0o 6 | gqaarmd d.ani | adi
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Yopiq tipdagi lotoklar b a 6 zilord ahaklida tayyorlanadi llonsimon
shakldagi lotoklar detallarni harakat tezligini kamaytiradi va pastki detallar
tepadagdetallarbosimit a 6 sgismanathigaib olinadi.

Sterjenlidetallarnirolikli lotokb 0 6 y © @ahbay o 0 ysiljiteshda giyalik
burchagimumkingadarkamb o 6 | talabletadi Bu esabalandlikb o 6 y Iotakh a
egallaydiganjoyni chegaralashgankon beradiva barchaqurilmani boshqarishni
engillashtiradi

Silliglangan yon chiziq devorlardantashkil topgan me 6 yor | asht i ri
elementlardaniborat b o 6 | lgptakn konstruksiyalari gizigish uy g6 ot. mogd a
Lotoklark o 6 n dleesimm o @ | c oraigmnasofalitrubkalar(8) o 6 r n kilani s h
aniglanadi va rostlanadi Lotok 7 y i g Gsiarsddwrtbolt, gayka va shaybalar
yordamidabajariladi Qirindi va boshgapredmetlarni aslida ular yopiq tipdagi
lotoklarday i g d@olddiildbok tubidagiochiq joydan chigarib yuboriladi Ushbu
lotokli qurilmaningahamiyat@ egab o 0 |afyalligi asosiyo 6 | ¢ h,shakligar i
0 0 z g a kirttigh imkanitborligidir. Ushbulotoklar Yuqori darajadamoslashish
hususiyatigaega

Aylanab o 0 tiplaai goki girgimlarb o 6 llagokdailinib golishgamoyil,
shu sababliularningo 6@ g 6 i tr d 6 ghamakatth@Eshidayiyinchilik t ug &i | adi
Agarlotok b o 0 y pastdawrakatlanayotgadetallarl vall pozisiyani egallagan
b o 6, Eharairliposanginipozitsiya Ill buradiva ll pozitsya oyoqtomonigakelib
todx.taydi

| pozitsly a Gegallagandetal o Ojayini tark etgandaushbupozitsiya mg
posonchasp Gsharniriatrofidao 6 g r, bulesaltldozitsly a Gegallagardetallarni
va undans o 6 n g ilghrigab birpozitsiyaga tushishigaimkon yaratadi Ushbu
jarayonlotokkanavbatdagdetallartushishigacha@avometadi

Quti tipidagi sirpanuvchi lotoklarni konstruksiyalashda lotokning
k o6 ndlebimiog!| c haedllaadg g 6 buschagiva bortlari balandliklari
giymatlarinitanlashzarur. Tirgish hisobigadetallarlotokdaburchaka burilishi va
punktirda k o 6 r s aholati g@galtashi mumkin Ushbu burilish burchagi
tirgishning kattalashishibilan ortib boradi bu holat detallar sigilib golishi yoki
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aylanib ketish y a Gorientasiy a 6ynoi6 q o t i davometaaicDetal dioganali

o O kattaligi b o 0 y lotokhk&ngligiga yaqgin biroz kichkina b o 6 Vug@ida

keltirilgan harikkala holathamsodirb o 6 Imurakimi
Ruxsatetilganchegaraviytirgish quyidagiformuladartopiladi.

VD242

W1+ f

A=

L (5.4)

buerdaf = 0,1 + 0,27 ishgalanistkoeffisienti.

Avtomatlashtirilgan liniyalarda zagotovkalarni dastgohdan dastgohga
uzatishdayokit o 6 p Isigatidaharhil novlardanfoydalaniladi Harakatlanishiga
k o hoviarikki xilb o 61 adi
1. DumalasmoMari.

2.  Sirpanishnovlari.

Konstruksiyasigeak o oniovdar ochiq va berk turlarigab o 6 | .iNovéamhii

b ooy lpastgak o oddiyt o 0,ghizigli, t o 6 chiziglij rolikli egri chizigli

vamahsuk o 6r i nbedl adida
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5.9-rasm Detallarningnovlardag harakaturlari.
Novningkengligi quyidagiformulabilan aniglanadi
B=L + & .5)
L - zagotovkauzunligi; @& - novning yon tomoni bilan detal orasidagi
masofa
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5.10-rasm Burchaglilotoklardadetalningharakatlanistsxemasi

a

5.11-rasm Novlar turlari.
Yon tomonitekkisb dganvaliklar uchun: di zagotovkadiametriAgar U

burchagitg Udebifodalaly f = Udebolinadi.

6-bob. Fazodabuyumlarni orientasiyalash.
6.1 Orientasiyalash usullari va texnik vositalar.
Izlanishusullarinianigashma 6 | wetalarniishonchliavtomdik jamlash
(y i g)oulasningo 6 z @ylashishumumiy, y a dutashganyuzalarxatoligi bu
Ux (tutashgarzanijir xatoligi, tutashayotgadetallarhisobgalinganholdat,i ruxsat
etilganxatolikdanoshmasligiozim,y a 6 n i
0O , U (6.1)
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O 6-arojoylashishchegaraskichkinab o 6 Idetalarniy i g 6 shsrabitdi a
(2) tayinlash juda qiyin, chunki y i g omeanizmlarini yuqori aniglik bilan
ishlashinitalab giladi va tutashayotgardetallar orasidagichegaa, tutashayotgan
detallaro 6 | ¢ hgamal ggaat bda Oylzar h i

Bunday holatda tegishli kompensatorlar(rostlagichlay k o 6 zutilighi
zarur, sharoit(2) esaguyidagichafodalanadi

0.0 4K

buerdaK iy i g 6 i | detallarhinga @ z @ylashtirishdagiumumiy xatoligini
rostlovchikattalik

Keltirilgan sharoitbajarilishi uchundetallar chegaralangai(6.1) tengsizlik
zonasideharakatgelitiriladi.

Harakat jarayonidashundayvaqgt keladiki, bundv U «< U va detallar
tutashayotgaguzab o 6 yd Gazbrostlanadi

Hozirgi vagtda harakatlanuvchibazadatutash yuzalarni joylashtirishni
talabetuvchiy i g @aibsboradazlanishlarkengtarqgalganBu vaqtdaizlanishlar
mexanizmlarsifatidak o 6 p ignocdhhiadedishy o dilamy i g @lensehtlariga
asoslanganmexanizm tushuniladi Lekin gismant o 0 dpaos ichunki ishchi
izlanish harakatiniginabajarib qolmayo 6sezgisiasosiday i g 6 i | detallarhig a n
bir biriganisbatarjoylashisini rostlaydi y a dnagsadganuvofig harakatgiladi.

Izlanish harakatlari bilan boradigany i g 0 jarayors lmarakteli hossa
bodgVvi boi |Icdetalarnirgshiynjoylashishininazoratgiluvchi va baholovchi
elementlarningbil vositab o 6Hars) b ondakligidir. SHusababliizlanishharakati
mexanizmi(termin avtoizlanishkengtargalgan fagat harakatgakeltiruvchi organ
b o ¢ bii tdimondanmos kelmasligi boshgatomondannazoratqiluvchi organni
y 0 6 ckamligibh o 6Hisoblmanadbu mexanizmlamuniversalligikamayadi

Avto izlanishda tutashayotgandetallardan biri harakaiz bazab o §,1 s a
boshgasiesaYuzadao 6 @ 6 q pegpanlikulyarholatdaturliqgonunlar asosidava
traektoriyalar b o 6 y haakatanadimasalant o 6 ghizigb o 6 vy, iarcasinaon

egrichizigb o 0 vy, sirmusoid spiralb o 6 y vabokhgalar
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Detallar bir biriga ma 6 | kuam bilan sigiladi. Tutashayotgarkonturlar
mos kelsg o 6 yitulkaga Kiritiladi yoki aksinchavtulka o 6 gkgay gob.azi
Shunday sxemalar mavjudki bu b o 6 y ihar Iklkala detal b o 6 y izlanska
harakatlarbajariladi

Berilganzona chegarasiday i g 6 i savval adetallarning dastlabki
joylashishjoyi mutlago betartibb o 6 | musikini shu sabablirostlashjarayoni
ehtimollik har&kteriga ega Detallarniizlanish harakatbilan detallarnibir biriga
moslaby i g éhtinolik jarayonib o 4 ¥ i ¢ davanidabir detalikkinchi detal
yuzasiniegallaydi

Izlanishharakati bajariladiganrmexanizmda 6 x s Vaafalanboshqaurli
holatlarda ham o 6 yechimini topmoqgda Bunda (skanabr) dastgdini nazorat
gilinayotgan detal yuzasining har bir nuqgtasi b o 0 y hamkatlantiradi mos
elektrotovushlimaterial sifat nazoratida harakatmaydonini optik datchik bilan
0060l chaehe & odkimyaviy ushlab @higarishardg radiolakaiyada va
boshgalar B a 6fizik maydonlarnibundaytahlil usuli, jumladanyuzab o 6 y i ¢ h
skanerlastiegannomnioldi. shundayqilib avtoizlanishyordamidarostlashusulini
skanerlastdebnomlanséhamb o 6 1 a d i

Yi goi | detakamigiesiabjamlashuchun mosvalik 1 va plastina2
(6.1-rasn) oxirgini (3) o Otegshigib o 0 lyugasimiskanerlastyuyidagichaboradi
o 0 Q, proeksiyasi(markaz O,) gandaydirmm, trektoriya b o 6 y gocizardal
tekislikda harakatlanibO, o 6 gyaagnlashadi(teshik markaziO,) va valik unga
kirshi mumkin Bunda shartgaamal gilish uchun mmy traektoriya O, markazli
aylanava r=r,r, radiusorgali o 6 t kesakBu erda r,-teshik radiusi r, valik
radiusiBu O;0, masofa r kattaligi, y a ovalik va teshik orasidagitirgishdan
kichkina b dganday i g &Gaods Ih o 6 | Yookl ivalik konturi tishi chegarasiga

kirgandaizlanistyoyilmasinifiquyuqligio izlé@nishzichligi) kattaligini aniglaymiz
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6.1-rasm Detallarningmarkazgaomonharakatlanisisxemasi
Buning uchuny i g 0 iersy hoduay sharotda ikki tutashyoyilma chiziq
orasidagi masofani anglaymiz (izlanish gadam), y a 6 valk diametri d, max

maksimalteshikdiametrid, ni;-minimal, ikkita yonmayon chizig, valik markazini
teshiklidetalyuzasidanzlanishgadamisegatengb o 6 | g &ind a g i

Rasmdankelib chiqgishicha kirishishni t a 6 mi uchua guiidagi shart
bajarilishizarur.

h+d0 minO dmax+%

(6.2)
bu erdah-teshiknuqtasiA-danvalik izi nugtasiAi gachamasofa

Masofah-kattaligi anig emasva uningt a 0 syi or 6i gneidhun gning eng
kichik giymatini gabul gilish kerak h=0. Shuy o ®ilan ishonchli gadamae

kattaligini olamiz bundayholatdahardoimdetallaro 6 r n asodirb s 6§ a d i
Tengsizlik(2) danhosil gilamiz.

do mino wv max

shundayqilib, agar markaz O,-teshik &2y o0 6 |, @ IO dchizarO, valik izi O,
(valik),b o 6HKirishavsodirb o 61 a d i

B a 6 zavtdidanish detallarnit o 6 ghizig ib o 0 y itgdriemaqgaytma

harakatihisobigasodirb o 6 | Bardlaizlanish fagatbitta kordinataizlanayotgan
detalgamosvalikto 6 | q i rbérishbilandoradi
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Shuningdek shunday qurilmalar mavjud b o § lularbda birlashayotgan
detallardastlabkio 6 gijjishi kamayishj bu detallardanbiri aylanayotgandaodir
bodol adi

Bundaysxemalamuchunbir xid hislatt a 6 | u, drakaltlaaybigardetallar
oddiy harakatqgaytmayoki aylanmaharakatqiladi. Agar val o 6 gtulka teshigi
o O dpilan mos tushmasavtulka o 6 tilan birlasha olmaydi bundayb o 6 | g a
taqdirday i g 0 sxéngtamdahiglilgvaishonchlilikkaegab o 6 | may d i

Detallar 06 qhirlashish uchun izlanish harakatini chizig b o 6 y lerncahk a
ma 0 Imaydonb o 0 y olilzblorsshzarur Ushbusharoitizlanisholib borayotgan
detal harakatinimurakkabliginit a 6 mi ntdlab estadinMa 6 | wurrkkiioddiy
harakatnio 6 t k a,anisbiybirlashuvdarhosilb o 6 1 a d i

Agar birlashadiganvtulkaga aylanmaharakatberilsga bunda valik radial
gaytma harakat bilan birgalikdabu arakatlarni sinxromlash sharoitida detallar
umumiy nisbiy tanijalovchiharakatyassispiralk o 6 r i heradjly ia @atanish
maydonb o 6 y kewadi Babiiyki, bundaharqandayo 6 q | dastlabki(o O walik
vateshiko 0)dpolatidayuqoridakeltiriiganchegaralow o 6 qo | a d i

Misoldan k o 6 r funbdikh har bir detalning harakati oddiy b o 6 | i s
(gqaytmayoki aylanma mumkin, lekin umumiy nisbiy harakatialbattamurakkab
b o & ikki Harakaty i g 6 i nilwbiatbio @ & & d i

Misoldan ma 6 | mond | i, sbarcha Wirlashadigan detallarda izlanish
harakatiniolib borishmumkin

Shuy o bilan bir vtulkagaikkita valik, biri tepadanbiri pastdano 6 r nat i
mumkin

Avto izlanish jarayonida detallar harakati ularni nisbiy rostlanishga
dastlabki vektori y i g 61 | algtalldar dhelatga b o g 6 émagigi bilan
harakterlanadi

6.2 Fazodabuyumlarni orientasiyalash.

Orientasiyalash usullari va texnik vositalari zagotovkanidastgohningish

zonasigayoki tekshirish moslamasigauzatish uchun uni ma 6 | waziyatga

keltiradiganmexanizm orientatorlatharhilb o 61 a d i
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Zagotovkalarpaz bortcha kallak, teshik shakldoro 6 y tirgishgamoslab
orientirlaradi. K 0 6 p i zagotbvkalarningg g 6 imarkazirksiljitishdanva ularni
assimetrik joylashtirishdan foydalaniladi Orientator b a 6hwliarda gamragich
sifatidahamishlaydi Bunkerichida tartibsiz holatdaturganzagotovkalarniolish
uchunt a 6 mi mebaaianharidagamragichlarnazardatutiigan Qamragichlar
konstruksiyasi jihatidan ilmoglar, shtirlar, trubkalar k o0 6 r i nishkradi d a
Tirgishli gamragich(6.2-rasm g) bolt shaklidagizagotovkala(kallagli zagotovka
lar) uchun ishlatiladi Teshikli zagobvkalar uchun gamragichlar ilmoglar
k o0r i fe2igdsm d),abrusoklartipidagi yassizagdovkalar uchun- kesikli
disklark o 6 r i K6i2isabn alishlanadi

6.2-rasm Yuklashqurilmalariningelementlari
al gaytmailgarilanmat a 6 mi nbli aytanuechidisklit a d mi pviiagi ¢ h
kaskadliorientatorg i tirgishli gamragichd i ilmogli gamragichj 1 diskli
tushirgich

Uzatish jarayonida novlarda n ot o Gogemtirlangan yoki ortiqgcha

zagotovkalaruchrashi mumkin Ular olib tashlanishizarur Bu ishni tushirib

Yuborgichlar bajaradi Plunjerli, richagli, g 6 i | d(¥uldazghbll, pnevmatik
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tushirib yuborgichlarb o 6 | 622-tlasmj da brusoklar?2 tipidagi detallar uchun
mo 6 | j adisklidushgribynborgichlk o 6r s.at i | gan

Titkich - bunkergakirish teshigi oldida zagotovkalarningturib golishini
bartarafetish uchunularni titib turadiganqurilma Titkich b a 6 preemtatorva
gamragichb o 6Hamhizmatgiladi (6.2-rasm d).

Surgichlar burish qurilmalari kantovatellarhamt a 6lash mexaniznhari
jumlasigakiradi. Ular k o pazitsiyadaishlov beriladiganmurakkabshaklli korpus
detallaruchunzarurdir.

Orientasiya mexanizmlari

Detallarni bir biriga nisbatano 6 gd o s h loi6 g 6 n ultfatavaidhld a
t a 0 sassaslgngarorientaiya giluvchi qurimaning sxemasikeltirilgan. 36 a
rasmdavtulka 2 tayanch3daerkin harakatlanadivalik 1 hamsuzuvchi4 vtulkaga
erkino 6 r n a Tebrbngnehb yuqoridanpastgagarabtushayotibvalikkat a 6 s |
etadi Vibrasiya natijasida tebrangichvalikni tebratib vtulkani teshigi tomon
orientasiya qilib ungatushiradi

6.3 Taxlama yuklash qurilmalari

T a 6 mi mkexarszimlarining ayrim elementlarini va ularniig mumkin
b o 6 Ibigkanalarinik o 6 ahigamiz

Texnikada magazin - bir turdagi donali buyumar joylanadigan idish
moslamayoki bir korpusdabirlashgarbir tipdagielementlat o 6 p | a mi

Magazinliyuklashqurilmasiy i g G gzgiadhvat a 6 mi n | ta g panth d a
y i g 0 gdewlhi gslechi g 0 6 g 0 & y azgiah detalni bittalab uzatib turadi
t a 6 mi resadetplhiishzonasigg o 6 numadiiMiagazinlarningnovli, trubali,
shtirli, juvali, tebranmava boshgatiplari mavjud

Gorizontal truba magazinli mexanizm (6.3-rasm) quyidagichaishlaydi
Surgich2 ning qulogchasmexanizmtrubasiningb o 6 y keaigigakiradi, shunda
Yuk 1 zagotovkanuzgich3 gauzatadi Uzgichaynivaqtdat a 6 mi rnéaziéagini ¢ h
hamo 6 t aZggotovkat a 6 mi n luaitghayordemidapastgasurishy o ®ilan

uzatiladi
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Magazinli yuklash qurilmasining yana bir tipi podshipniklar xalgalarini

avtomatningish zonasigauzatishuchunishlatiladi

6.3-rasmIkki ] o 0 Yudladshqurilmasi

Magazinli yuklash qurilmalaridazagotovkalarningnajburiyvao éazdé z i d a n
uzatilishsistemalark o 6 wtdgan

6.4-rasnda zagotovkalaro 60 z i wkatiladigan magazinli qurilmalar
sxemalarik o 6 r s .aYassi sgtla magotovkalarniuzatish uchun rolikli qgiya
transportyordari6.4-rasm a), valik tipidagi detallarniuzatishuchunkaskadli(6.4-
rasm b), zanjirli (6.4-rasm V) yoki diskli (6.4-rasm @) magazinlardan
foydalaniladi

Avtomatik yuklash qurilmalari detallarni vaqt b o 6 y ihamh makon
b o 6 y hamt @jpylaydi. Bundayqurilmalarningo 6 z xogt@nonlari ulardau
yoki bu tipdagi bunkerningborligidadir. Bunday qurilmalar bunkerli qurilmalar
deyiladi

Sochluvchan materiallarniidishsiz saglashgamo 6 | | a,lylkéan @ @ i
bushaydigandish bunkerdeyiladi Yukdano 6 laushashuchunk o 6 p ibunkeh a
pastkigisminingdevorlarigiyaqilib ishlanadi

Materialning chiqishini rostlashuchunbunkerningpastki gismigazatvorlar

vat a 6 mi n lqgaogdiya H Igaarn
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Zamonaviybunkeryugori darajadaavtomatlashtiriigaragregatb o 6 undab
yukning ortilishi vab o 6 s h a basHgarishamdabunkerningt o 6 tlarajgdni
nazorat gilib turadigan qurilmalar va boshqga zarur elementlar bor. Bunker
texnologik jarayonniavtomatlashtirishvositasisifatidakengg o 6 | | .8unker a d |
sferik, silindrik va konussimonshakldab o ¢ p o § &hariniy, gotishmalariva
polimer materiallardan ishlanadi Ozig-ovgat mahsulotlari uchun bunkerlar
zanglamaydigamp o 6 | aalyydramadi Bunkerningichki yuzasisillig b o o1 i s

lozim.

a)

6.4-rasm Zagotovkalaio ¢az6 z iuzhtdadigarmagazinliquriima
art rolikli, b7 kaskadljvi zanjirli, g7 diskli.

Bunkerning sigimini oshirish magsadidak qidchaq o 6 s h ibunern3a
(6.5rasm o 60 r n a Zagdtowkdlaravval qo shimchabunkergayig ib olinadi,
keyin zaslonka2 ni ochib, asosiybunkerl gao tkaziladi

Zagotovkalaruyub ortiladigan bunkerli Yuklash qurilmalari bunkerdanva
detalni kerakli vaziyatda g o 0 y(orisnkirlash) va olish mexanizmlaridanto 6 z i
lgan Detallarni bir nechao 6 qmshatanorientirlashzarurligi bunkerli yuklash
qurilmasini murakkablashtiradi hamda q o 6 s h i amentirlash mexanizmi
kiritishgat o 0 keladi Bundantashgar, b a 6 @uakerningt o atdshibletishini
detallarningtigilib golishinitekshiruvchimexanizmlahamekiritiladi .

Orientirlashva detallarnigamrabushlastmexanizmlaribor bunkerliyuklash
gurilmalarining turli hillari: diskli, trubali, tebranma sekbrli va boshgaturlari

mavjud
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Bunkerli yuklashmexanizminingsxemasi6.6-rasndak o 6 r s .aetallarg a n
5 bunker4 gasolinadiva ular makondadastlabkiorientirlangandars o éynigg 6 gi ¢ h
3 gatushadi Y i g 0 grientirtanganzagotovkalarninguzluksiz uzatib turilishini
t a 6 mi .riZdgatgvkhaiarnov 2 b o 6 ytlaadbbmi nllgakgladc ha d mi nl agi c h
detalni dastgohningqisish qurilmasiga yoki boshga funksional mexanizmga
uzatadi Boshgaristsistemasgurilmalar6, 7, 8, 9yordamidazagotovkalarningdpir
hilvago r a | iuzatiturdishinit ad mi.nl ay di

Bunkerli yuklash qurilmalaridazagotovkalarfagat majburiy uzatiladi 6.7-
rasnda bunkerli yuklashqurilmalaridazagotokalar uzatilishiningb a &Gxemalari
keltirilgan. Zagotovkalamgaytmailgarilanmasikl b oyibha (6.7-rasm a) bunkerga
uYub joylanadi Orientatortitkich bunkerichida pastgava yugorigaharakatlanib
buyumarni gamrabushlaydj orientirlaydivat a 6 mgichhnbvaga uzatadi Yassi
zagotovkalarniyuklashda (6.7-rasm b) magnitli gamragichlaribor majburiy
aylanmaharakatlantiriladigardiskli moslamadarfoydalaniladi Disk aylanganida
pastkimagnityassizagotovkanitortib olib, uni aylantiradivat a 6 mi movegay i ¢ h

uzatadi Magnitli diskkazagotovkalabunkerdamov orqali keladi

6.5-rasmQod s h i buokerlkbunkersxemasi
Keyingi paytlardabunkerlitebranmayuklashqurilmalarikengg o 6 | | ani | y arg
(6.7-rasm v). Zagotovkalartebranmabunkergasolingandans o 6 burgker bilan
birga tebranih t a 6 mi n | wshadc Hagaovkalar yuklangan bunkeni
elektromagnitliyuritma prujinalar orgali tebratadi Tebranmabunker sferik seg

ment kesik konusyoki silindr shaklidab o 6 | mumkmi Spirallargao 6 r nat i | gar
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orientirlovchi plastinalartartibsiz yuklanganzagotovkalarnish zonasigaaniq bir

vaziyathy o 0 n atdradii r i b

(7 ~“?-".'-‘ »

6.6-rasm DastgohningshChi zonasigadonalizagotovkalarni
uzatibturadiganavtomatikqurilmasxemasi
B a 6 zaxlama yuklash qurilmalari yuklash qurilmalarining ayrim turiga
ajratiladi Bunday qurilmalardaham magazinliqurilmaladagi kabi zagotovkalar
bir-birining ustigaq o 6 kadamadi Qurilma (6.8-rasn) idish 1, gamragich2,
t admicm4 sa yi g 6 @ idanhto 6 4gan Idishning pastki gatoridagi
zagotovkalar gamragich yordamida y i g 6 g iucendgnat a 6 mi nl g i c

avtomating ish zonasigaushadi

| r
-~ /
e
I /7
K T r

6.7-rasm Qaytmailgarilanma(a), magnitli (b), tebranmgv),
bunkerliYuklashqurilmalariningsxemalari
Taxlama yuklash qurilmalari yuk o 6 zyuklanadigan gisman o0 6 z i

yuklanadigan va majburiy yuklanadigan b o 61 &.&i1asm a yuk 06 z i
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yuklanadigartaxlamayuklashqurilmasik o 6 r s .a/al tipidagieagotovkalao 6 z
og 6i trd 0 gpastgatdshadiva t aidlagich gamragchiga keladi Yuklash

paytidazagotovkalaoldindanorientirlangarb o 6 | a d |

6.8-rasm TaxlamaYuklashqurilmasi
Qisman o 0 zyuklanadigan qurilmalarda (6.9-rasm b) zagotovkéar
plastinalari bor trubagasolinadi Truba aylangandazagdovkalartrubab o 6y | a b
kesikka tomon suriladi u erdant a 6 mi n | aggnmragdhigai tusttadi Yuk
majburiy yuklanadigan sxemada zagotovkalartaxlami bunkergajoylanadi va
zagotovkalarning pastki katori lentali transportyorb o 6 ytt ad@mi nl agi c hn

gamragchigatushadi(6.9-rasm v).

6.9-rasm TaxlamaY uklashqurilmalariningtiplari:
AT yuko 0 vyuklanadiganbi yuk o 6 gismanyuklanadigan
v 1 yuk majburiyyuklanadigan
Zagotovkalarning ish zonasiga avtomatik tarzda uzatilish sxemalari

turlichadir (6.10-rasm). Zagotovkaortigchabosimt a 6 s (6.10iradng a) yoki
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stolning mexaniq tebranmaharakatit a 6 s (6.10iragna b) surilishi mumkin
6.10rasm a dak o 6 r s axemddagfarqgli ravishdaplunjerli sxemada(6.10
rasm v) ortigchabosimt a 6 splunjarsirdadi u zagotovkanish zonasigatarib
kiritadi. Bu holda ikkala sxemadanham foydalaniladi yuk o 6 yuklanaligan
sxemada zagotovkalar plunjerga tomon vertikaliga siljiydi; yuk majburiy
yuklanadigansxemadazagatovkalarnplunjer surgichiish zonasigatarib kiritadi.

6.10rasm g vad dagisxemalardaagotovkalarningibrasion va friksion usullarda
surilishikob r sat i | gan

— EEEEEEE
F:—r':' _.-'.'--'r—':-'_ —— - f-.:_“"
WOERNEEN ngn 1
. e T ——s - < — | A -
oy - S - . p— a L
J e — e / — (—— .
Ll L] - . -
—_— — - | | S| _.I'—_
e
o " e
"'l-._‘_‘_‘_ -
1":‘--:'“ - / ! T ,/.-- P
——l ] / .;"’ b
o [[f
U Ay
1 - Vi
e —— " LT

6.10-rasm Zagotovkalarnavtomatishchizonasigaortigchabosim
t a 6 s(a), mexahmtebranmaharakatlat a 6 s(b),r i d a
plunjeryordamida(v), vibrasion (g), friksion (d) usullardamajburiyuzatilish
sxemalari

Vibrasion usuldagiya yuzatitraganidazagotovkapastgasuriladi, ikkinchi
usulda esa podshipnik xalgasi tipidagi zagotovkalarishgalanishkuchit a 6 s i r i
t a 6 mi rtdmangasutiladi Ingalanishkuchixalgasirti bilan tayanchroliklarda
harakatlanayotgataranglastiasmasprasdahosilb o 6 | a d i
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6.11-rasm Pnevmatikounkersxemasi

Zagotovkalarni novdan bevosita dastgoh shlindeliga yoki nazorat
avtomatningo 0 | cpbzidswasiga uzatishuchunt a 6 mi n | delgataledigéna r
mexanizmlardarfoydalaniladi (6.11-rasm). T a 6 mi n | @agriagichbd lé, u
orientirlanganzagotovkanioladi va uni ish pozitsiysigao atadi Ta 6 mi nl agi c h
mexanizminingshakli va konstruksiyasijuda hilma-hildir. Harakat harakteriga
ko t admi nl a gaytmaildardama tebranma aylanma va
kombinatsiygangan tarzda harakatlanadigart a 6 mi n | alp lhadn 6.1y g a
rasm a da qgaytmailgarilama va aylanma harakatlanadigant a 6 mi nl agi ¢ h|
kodorsatil gan

B a 6 ztaxlama yuklash qurilmalari yuklash qurilmalarining ayrim turiga
ajratiladi Bundanqurilmalardaham, magazinliqurilmalardagikabi zagotovkéar
bir-birining ustiga qo lda taxlanadi Qurilma (6.11-rasn) idish 1, gamragich2,
tadomi ndvayi gldo § dao to 6 rgan Idishning pastki qatoridagi za
gotovkalar gamragich yordamnday i g 6 g iucdrdaratad mi nl| ag@a c h g a
avtomatningsh zonasigaushadi
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Bunker diametri detallarningo 6 | c¢ Ja &astruksiyasihamdabir martalik
yuklanishgiymatidankelib chigib tanlanadi Bir biriga mexaniqkiyishib va ulanib
golmaydigardetallaruchunsilindr bunkerningchki diametriquyidagigateng

(8- 12)I, < D, :\/(:L5- 2)QusWT
e (6.3)

buyerdaQ, s} yuklashqurilmasininghisoblangarunumdorligi Q, 5562 dona
Wi yuklanayotgardetallarningashqixajmi; W=750
T1 kosalarning o 6 | ddavri(vdqti), $ $€15...20min; T=20min

N, T yuklanayotgardetallarbalandligi N, = (0,5...2,055; N, =2*15=30mm
5.2 * §2*
5 - \/(L JQ, T _ \/2 62 37050*20 52000= 248

9 HL
Yuklashqurilmalarininghisoblashchizmachiquyidagirasmdakeltirilgan.
D
. H
De
o V
= =
\ee— = ElE
gﬂ"—; i/ IS
= Ry =
D

6.12-rasm Titramayuklashqurilmasikosasininghisobiy sxemasi
Gardishqalinligi gouni tayyorlanishtexnologiyasidarkelib chigib olinadi: Q
=2..3mmiy o 0 n kdsapachun @ = mdi .payvaidlarfigakosalar

uchun
Kosaningtashqgidiametriushbuformulabilan topiladi

Dy =D, +2 (6.4)
Dy =248 +2*3=254

Dy =250 mm
Va uni qatordagikatta giymatgaqarabyaxlitlanadi 63, 100, 125, 160, 200,

250, 320, 400, 500, 630, 86@m.
Titramay o 0 $pisalkgadamit quyidagishartgek o Ganigdanadi
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t>(d+ 01,5 (6.5)
buyerdadi engkattadetaldiametri(aylanuvchidetallaruchun: prizmatik
detallaruchund = h, buyerdah i detalbalandligi tekisdetallaruchund = b, bu
erda T detaleni,
ui titramay o 6 | a k galintign 1..r18mm atrofidaolinadi.
t> (8+2)*1,5=15mm
Y o 6 | arov ming giyalik burchagiguyidagichahisoblanadi

b= arctgéLg
%Dﬁ- (6.6)

vau 0,5...50giymatlariatrofidab o 6 Imurakimi
b= arctg%§= 0,019
KosabalandligiN quyidagichaaniglanadi
N =N, +(1,0...1,5) (6.7)

N =30 +1*15=45mm

Titramay o 6| & c h a

Vo=b+a+(2...3), (12)

buerdabi detaleniyoki diametri b = d;

ai detalvay oo nal b o & u tomdidadiirgish,a=0,5...2,0nm,
tirgishb o daganda = 0.

Vo =8+2+2=12mm

Kosagardishi(yondevorlaridajtitramay o 6 | a k o § abukhashil
detalningmo 6 | | a(brientesiya) & konfigurasiyasidankelib chigganholda
tanlanadi U = 0, 5. . .1,50.

u =1

Kosaningkonusburchagioy = 150...170®@raliqdaolinad..

9 =150

Konusdiametri

Dy=D,1 2/,

Dy =248-2*12=224mm
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Podveskanikonstruksiyasisilindrik (yumalog yoki t o 6 g @©dir t bur
plastinashaklidab o 6 | muskini Podveskankonstruktiv parametrlariuni ikki

tomonidanmaxkamlangatalkadebolinib aniglanadi

6.13-rasm Titramabunkerningprujinasinihisoblashsxemasi

Talabetilganvb tezlikniolishnit a 6 mi n Inevyitéhragishamplitudasini

guyidagiformulabilan aniglanadi

_gvp’n®+1
/; =25 —=
w Gga
n = 1gatengdebolsak (4) formulaniquyidagichayozishimizmumekirt
, = 3329
w Qga (6.8)
g° 10° cn/s”;
w=(2pH)*=10 [1/5°]
/i = 3’32..(103 =0.032
10° (.03

T o 6r t b uptastimgoqijinasi uzunligi va b o 6 konstruktiv olinadi,

galinligini formulabilan aniglanadi

372 \nO® (6.9)



bunda a- prujinagalinligi (sm);
|- prujinanib o ggM);
n- podveskalasoni
I - podveskadagprujinalarsoni
G - tebranadigamism (bunkerva undagizagotovkalay,
| - tizimni tebranisihchastotasi/s.
Podveskalasonin = 3; prujinalarsonii = 3; prujinab o d y¥ 18sm Idishga
solinganbarchazagotovkalahamdatebranmagismningo g 6 i rGl=15§gsdel
olsak

_ 18, . [15(B5°
372 | 3333

—058fr](

T otburchagli prujinani egilishidagi maksimal kuchlanishi quyidagi
formuladananiglanadi

q =+ ‘m’[c oy (6.10)

bunda E-bikrlik moduli, E=2,100° kgs/sn?;

2 cosa 0.096

1562.1*10° 0,583
18

Agardanovli Yuklashqurilmasiniharbir podveskasidalohidaelektromagnit

bodltoadr t bpodveskadahosil b o 6 | aklchgi guyidagi formuladan

=51877S dfinds

a &

aniglaymiz

d1 baso

[__

2 rPon 8

1
m:—_2
bunda 1 (fe//)" . dinamikkoeffisient
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7-bob. Robotlar, avtooperatorlar, aravachalar yordamida yuklash va tashish
jarayonlarini avtomatlashtirish.
7.1 Robotlarni Klassifikatsiyasi
Robot i odamlarning mexnat faoliyatida uchraydigan harakatlarning
bajarilishinnt a 6 mi n lgaytadhstulanadiganboshqaristgurilmasiva boslga
texnikaviy vositalar bilan jihozlangan avtomatik mashinab o §, lu ibib nechta
g o 6 z g 6 aldargjasigaagald a &lish Bajaruvchiqurilma vazifasinibajara
digan manipulyatordanva ishlab chiqgarish jarayonida harakatgakeltirish va
boshqarish vazifdarini bajaruvchi gayta dastutanadigan dasturli boshqgarish

qgurilmasidartashkiltopgan

1 I
: POBOT :
1 I
1 I
i AJTOKA THEHMH |e E
: «THI» :
RN ¥ E
: - HIII BAMAPYEHM :
1 AXBOPOT ¥JTHOB BOINKAFPYE TH3UI |
| TH3HMH THEHMH I
l T |
1 1 I
. T |
| CE—
! TALWKAMYXHT |-
7.1-rasm Sanoarobotid bir joydaishlaydigan(stasionar) yokik o0 6 ¢ h ma
avtomatik

Sanoatrobotlariva manipulyatorlammetallargaishlov berish korxonalarida
odaming sogligi uchun xavfli va zararli b o 6 | ighasharoitlari ogir va turli
joylarda odam urnida yoki unga yordamchi sifatida tobora keng g o 6 | a md
gob6l |l anil mokda

Robotlardarfoydalanishningichtakonunibor
1. RobotlarodamlarUlarning havfli va zararliishlaini egallashilozim (bu bilan
barchaharajatlatkoplanad).

2. Robotlarodamlarbajarishniistamaganshlardag o 6 | | &zim (buibirdxam
barchaharajatlatkoplanad).
3. Robotlar uzlari (robotla)) kam harajatlarbilan yuqori sifatli bajaraoladigan

ishlardaodamurnini egallashiozim.
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7.2-rasm Robottizimining tarkib-funksionalk o 6 r i ni s hi

Sanoatrobotlari va ma ni p ul y a medaniqg gismiamiagghomlari
odamqg o 6 | nomlarrbitan ataladi

Panjai k o 6 p b akamragehlarklassib o 16, b & 6 haamoglarsoniga
va ularning q o 60 z g 0 aigiga vagaraba fatglanadi Bu barmoglarning
go6zgobal uwdah apahjasidagi barmoglarning harakatchanligiga
yaginlashadi

Kaft & manipulyatorningbilagi bilan robotningishchi organi (masaén,
panjas) o rasidajoylashganzvenolar(odatda aylanmaharakatlanuvchezvenolay
birikmasidaniborat b o § robolmingfazodamo 6 | j hdralatagnibajarishiga
imkon beradi
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7.3-rasm Silindrik koordinatalasistemasbilan jihozlangangROBOTRONe
modelli sanoatroboti{Germaniyd;
1 - tiraglarmexanizma?2 -qgamrashmodeli 3 - kaft; 4 - vertikal karetka 5 -
kolonng 6 -oralig, kiem; 7- ¢ h o 6raekasitmj8- burishqurilmasi 9 - asos 101
pnevmailindr.

Bilak 7T k o @venolimanipulyatorningatfti bilantirsagio 6 r t agsmid a g i
Tirsak T manipulyatorningelkasib i | baa@ini birlashtiruvchib ay @n.
Elkai manipulyatorningasosidarkeyin bevositgoylashganzvenosi
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7.4-rasm KQ@AT-A-MATIK e modellisanoatobotiningsxemasiYaponiyd
1 va 8-kaftni tebratuvchijuftlarning gidrodvigatellan 2,4, 5, 7, 15-teskari
b o g 6 | datchiklaririazifasinnbajaradigarpotensiometrlgré-kaftni
aylantiruvchijuftnnnggidrodvgatel; 8 - ustun(elka); 9 - elkaold bilan
tebratuvchigidrosilindr; 10- richag 11- muvozanatlovchprujinalar, 12 - isirgg
13-0 G B4 - shtir; 16- planshaybal7 - krivoship, 18- elkanivertikalo 6 @ ¢
nisbatarburishgidrosilindri; 19- silindr, 20 - kronshteyn 21 - elkanitebratish
gidrosilindri; 22 - stanina 23 - shtok 24 - vilka; 25 -shtok 26 - shtok 27 - jag; 28
- elkaoldibilakkaft gidrodvigatellarl,3-yordamidatebratiladigankkita juftdanva
gidrodvigatel6 - yordamidaaylantiriladiganuftdanto 6 Igain purkaydigarkallak
ko renishidagiish organi
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Sanoat robotining to 6 4ish sxemasi Sanoat robotlari boshqgaruvchi
hisoblashsistemasiningquvvatiga karab aniganadigancaglliligie jixatdan uch
aviodgab o 6 1.1 nadi

Birinchi avlod robotlarida boshgarishsistemalarininghisoblash quvvati
juda kam (b a 6 nalga teng b o 6 | Bu distemalarningbirdanbir caglliligie
o0 60 q i t pukdanhoperator tomonidan topshirilgan harakatlar tartibini eslab
golishdan iborat Bu robotlar mayda seriyalab va sefyalab ishlab chiqgarish
sharoitlarida avtomatlashtirilgan sistemalardatashish va yordanthi ishlarni
bajarishdasamaralishlaydi

Uchinchiavlod robotlari(integralrobotla)) yoki b a 6 g a n d@glli gobotlar
debataluvchirobotlarningyuqoridak o 6 @ @ tbi | g f&ngilshaundakiularning
boshqgarishsistemasibir nechtaasinxronishlaydigan mikroEXM danto 0 kgan
Mazkur holda robotning har bir g 0 6 z g 6 a | dangjashuehunlbashgaruvchi
mikroprosessorlava ularningishini boshgaruvchmarkaziyprosessorbor. Har bir
mikroprosessor manipulyatordagi o 6 zvenosining vaziyatini va tezligini
bildiruvchi ichki datchiklardan kelgan signallarni ishlab chigadi markaziy
prosessor esa ularning ishini boshqgarib tashqi datchiklar avtomatlashtirilgan
sistemalarnindoshqgarobotlari va elementlaribilan alogadab o 6 Joaddzix ot i r
turli dasturarini saglaydigarvaboshqaEHM bilan axborotalmashinadi

Ishlabchigarishrobotlari SNG va boshgachetdavlatlardaquyidagibelgilari
b o 6 y sindahaali
1)  Hizmat qilish tasnifi b o 6 y ii anlaxaus va universal Maxsus ishlab
chigarishturi va ishlatilayotgn jihozlar tipiga garabb o 6 | .iVazdadigagarab
robotlartegishlib o 6 ItegrekRarakteristikalargggab o 6 lzarws(1.1-jadva).

7.1-jadval
Qo bl Yuk
Ishlab Ishga pozitsiyd koot _
o - ~ | Boshqgar Avlo Asosiy
chiqarish | tushiris | Harakatturi | ash _ h

_ _ ishtipi o di . talablar

turi h turi aniqgligi, gobiliy

mm ati, mm
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zi gacha

Pnevma _ Alohida chidamli,
_ Harakaiz _ . I va
Quyma tik _ pulti N 1 30 changdan
_ osilgan Il _
elektrik bor himoyalan
gan
Temirchili | Pnevma _ Alohida
_ Harakaiz, _ . 5 t1 gacha
KT tik pulti N 3 I _ _
_ polda gacha | chidamli
presslash| elektrik bor
Kavsharla
Pnevma
ik Harakatlanad Ishda sh
IK,
Kavsharlo| | igan, poldg | alohida . | va 5 uchqunlari
_ gidravli _ _ N 1
vchi ‘ osib pulti Il gacha dan
_ gooyi bor himoyalan
elektrik
gan
_ Kavsharla
Pnevma| Har&asiz Ishda
_ _ 27 sh
Mexaniq tik, poldava pult _ _
_ _ _ _ _ . I va | jadval | uchqunlari
ishlov | gidravli osilgan bilanva N 1 )
_ I |[body dan
berish K, harakatlanad| EHM _
_ a himoyalan
elektrik gan dan
gan
Kavsharla
Pnevma Ishda
_ Poldava 27 sh
tik, . pult _ _
_ | | osilganholda| . I va | jadval | uchqunlari
Y i g &l gidravli bilanva| N 0,
harakatlanad I |body dan
K, EHM _
_ gan a himoyalan
elektrik dan
gan
_ Ishda
Elektrik Polda 21
| pult | )
_ , harakaizva | . I va | jadval | t1 gacha
Termik bilanva N 3 _ _
pnevma| harakatlanad I |body chidamli
_ EHM
tik gan a
dan
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2) Silindrik yuzada xarakatlanadigansferik yuza b o 6 y iq o lthérakati
xarakterib o 6 y.iBentaay o ddrtikal o 6 lg o 6 y bucilldava harakatlanadi
ikkinchi holatdaq o gsharnirdaebranmaiarakaiiladi.

3) Harakatgdkeltirishtipi b o 6 y: gidravlk, pnevmatik elektrik vaaralash

PoGoTtnap
Maumuii €Kk MHCOHTA yXIIall MasnymoT 6epyBun Canoar
s
= =~
o =~ = =
t= o = = o = =
o /m o) =RV o < o
o > = 5 = = o P =] Qs
o Q =L = o e > 5
s St o\ = QO o =
= o <SS © Q[ = = O x O
2 5 & g a == '8 R
s 2 = =B > = 2
=| ER 2 &
A 5
\O
2 - ABJIOJ
1 - ABJIO/[

Karwuii pexxa acocuna
Katsuii pexa 0yitnua .
TEXHUK KYpHIl
nmnaaurad (ynap xapa-
. (ynap xapakatu
KaTH YpHATUITAH pexa .
VpHAaTHITaH pexa
OyHuua) -
Oyiinua)

7.5-rasm Robotarning Klassifikatsiyasi.
4)  Robotlarniharakatlanishurigagarabi harakaiz (pol ustida osilgar), polda
harakatlanadiggrosilganholatdaharakatlanadigan
5)  Boshqgaruwpultini joylashtirishb o 0 y i almdapult vaishdagipult.
6) Boshqgaruwpulti konstruksyasib o 0 yii dastugerfolentagamignitli lenta
yoki barabangaberiladi dasturshtekertirgishi bilan panelgaberiladi va EHM
orgaliboshqariladi
7)  Texnik imkoniyatlarib o 0 y i ¢ ehtadastuyb o 0 y ishtaydeanva aniq

pozitsiydashni talab etadigagn 1 7 avlod ishi; atrof-muhit sharoitiga moslasha
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oladiganva detallarnipozitsiydashnitalab etmaydigan? i avlod adaptivishlari,

atrof T muhit holatini gabul giladigan va bundankelib chiggan holda ishlarni
natijasigaerishishuchunmustagilharakatyo 6 n a | tankydigari iaglli robotlar.

8) Ko b6t ar iddtadladoi ggbai nr via tutgighlgriai ochilish kattaligigagarab
(7.2-jadva).

7.2-jadval
R Robotlarningtipik o 6 1 c haml ar i
Koodr s a
I I 1] IV V \
Koot ar i 200dan
. |1,0gacha 1-10 1040 | 40100 | 100200 _
detalo g 0 i Yuqori
Tutgichnin
) . ° . 400dan
ochilish O5 0| 50150 | 150300 | 300400 _ -
o Yugori
kattaligi

9) Koot &attaligivaq o 6 | Uzatishkaitaligib o 6 y {7.6jadwa). 7.5

rasmdaurlik o 6 r i nrobstlardirggmumiyfunksionalsxemaskeltirilgan.

7.3jadval
Robotlarningtipik o 6 | cani a ml
Kodr s a
I Il 1] \Y V Vi
Qool n
R 800 1200 1500 1500 200dan
koot ar| 500800 _
1200 1500 2000 200 yugori
mm
Qo 0 lzatish 800 1200 _
R 400-600 | 600-800 1500danyuqori
00! c,ma 1200 1500

Blok 1 tashqgi muhitni bildiradi. Unga ushbumuhitdab o 6 | pgedmetlar
y a orabotlar ulardan foydalaniladiganyoki bajaruvchi organlar magsadsari
yobnal tti ooddfagdpayldnsdbo 6 t a gredgnatlardir Robot bajaruvchi
organlari(blok 2), buq o 6 lhisoblanadi Robotlarningg o #venolarinimexaniq

harakatlantirishuchunbarchaharakatsistemalaribb o 6 y ishgakidatish sistemasi
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tashkil etilgan (blok 3) va ularni boshgarishqurilmalari (blok 4). Bu erdafaqat
pastkibosgichboshqgarislquriimalarik o 6 mtiiganb o G keyirgi bosqichichki
rostlovdhi vositalari bilan birgalikda ishlashk o 6 zutlladi. Sxemadastrelkalar
yordamidaushbuuch blok orasidagib o g 6 Ikiodlriskdtt o d ggdmskar).
Ushbubloklar (2, 3, 4)jami manipulyator(yoki bir ganchamanipulyatorlayb o ¢ 1 i b
uk o 6ahigilayotganrobotlarningasosiyishchigismihisoblanadi

Robotlar korpusini harakatlantiruvchivositasi mavjudligidg u shuningdek
shaxsiy boshqgarishvositalari b o 0 | pakatgakeltiruvchi sistemalari yoki
dvigatellarigaegab o 0 lkerak h i

Robotlart o Galtamatlashtirilganyoki insonishtirokidai operatorishlashi
mumkin Yuqorida k 0 6 r s at iaVtognatik bodhgdsiladiganrobotlar uch
aviodgab o 0 | ,ibunesataraqqiyottarixi ketmaketligigab o g 6Bu bidgnchisi
ikkinchisi bilan almashtiriladj ikkinchisi uchinchisi bilan almashtiriladi degani
emas Aksinchg barchaavlodlarvaturlari i oddiydantakomillashtirilganigagarab

doimoma 0 Isehatarda) o 60 | | @oxntsiyidarirs daglabkeladi
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7.6-rasm
7.2Robotlarni magsadlimexanizmlari. Sanoatrobotlarnning gamrovChi
qurilmalari .
Mashinasozlikda sanoat robotlari gamrovchi qurilmalaaining asosiy
vazifasiishlov beriladigandetallarninguzatishjarayonidaushlabturish vazifasini

bajarishdaniboratdir. Texnologik jarayongag o 6 y italalglaadankelib chiggan
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holda gamrovchi qurilmaning turi ishlov berishga uzatiladigan detalning
o 60 | ¢ h, massagigaturigagarabaniglanadi
Qamrovchi qurilmalar harakatlanish prinsipiga garab quyidagilarga
bodl:i nadi
1) Mexaniqg(ishgalanistkuchiyordamidadetallarnigisishnatijasidaushlab
turishprinsipi asosidashlashiva qurilmaningb o 6 chtggatishchigismi
elementlaridafioydalanishprinsipigaasoslanilp.
2)  Vakuumli(bosimlarningfargi natijasidahosilb o 6 | akdchgaesaslani.
3)  Magnitli (magnittortishkuchiyordamidaishlash).
4)  Elastikkamerali
Ishchipozitsiydargaqgarabgamrovchiqurilmalarninghammasiguyidagi
turlargab o 6 1 :i nadi
- Bir pozitsiydi (bir ishchipozitsiyasigaegg.
- K o @aqzitsiydi (bir nechtapozitsiyayaegq.
Metal qirquvchi dastgohlar uchuin asosan mexaniq gamrovchi
gurilmalardanfoydalaniladj chunki ular zagotovkalarnimahkamlashdamashqgari
orientasiya, markazlashshlarini bajaradi Mexaniqgamrovchiqurilmalarkorobka

aylanuvchivallark o 6 r i n desllannidastgphga 6 r n aishiatdatdid a

Qamrovchi qurilmalarning k o dppzitsiyga mo 6 | | a lturlaa rk g @
go 61l | aniSamat qabatlarining ikkita gamrovchi qurilmalari turi
g o 6 | | a fhodgayyaktashalish jarayoni davri kamayadi Zamonaviysanoat

robotlari zagotovkalarni ushlab turadigan gamrovchi qurilmalardan tashqari
bloklarniyoki kallaglarnialmashtirishuchungamragichlahammavjud
Boshqgaturdagi detallargaishlov berish uchun sanoatrobotlarini tipovoy
gamrovchi qurilmalar t o 6 p bilamkomplektlashtiriladi Bu 06 znavbatida
gamragichlarnalmashtirishdailarnio 6 zamasibalki undagiishchielementlarni
(prizmalar gisgichlarva x.k.) almashtirishnk o 6 witdgan
Mexaniggamrovchiqurilmalarninghisobio Gichigagamralanuvchdetalni

mustaxkamlikkaaniglasimi tagozoetadi Bundantashgarigamrovchiqurilmadagi
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Yuritmaning gisgichlarva zagotovkaniutashuvjoyidagi kuchini, zagotovkayoki
detalninggamralishYuzasidagshikaslanishhisoblasimuhimahamiyatgaga

Qamrashqurilmalari ishlov beriladigandetdlarni, buyumarni tutib turish
usullarigagarabquyidagiturlarigab o 6 1 ;i na d i
detallar buyumarni ishgalanish kuchi hisobiga yoki qulflovchi kuch bilan
changallabturadigan gamrashqurilmalari (lablar, barmoqglay ombirlar va x.k.
ishchigismlart a 6 stutilo turatlig
detallarni gismasdanularning quyi gismidan chiqgib turgan ushlash mumkin
b o 0 I gpralaridanyoki undagiteshiklardanfoydalanib (ilmoglar, sirtmog ayri
vaXx.k. yordamida tutib turadiganqurilmalar,
Robotlarning gamrovchi qurilmalari ularning ish pozitsiydarini soniga garab
ketmaket, parallelvaaralashshlaydiganbir vak o pqzitsiydib o 61 a d i

Qamrashqurilmalario 6 z g d & s h iqunlm&laa va mexanizmlarning
mavjudligiga garab texnologik ishlarni (payvandlashb o 6 yva g.lk) bajarish
uchunmuljallanganmoslamalabilanjihozlangarb o 6 1 a d i

Detallarga ishlov berish va y i g 6jaraydnlarini avtomatlashtirilgan
sistemalarida foydalaniladigan sanoat robotlarining k o otargalgan gamrash
qurilmalarimavjud

Metal girquvchi dastgohlargaval va flaneslar uchun ikki hil gamrovchi
gurilmalardan foydalaniladi qisgichli va kulachokli (7-5irasn). Detallarni
markazgéeltirish va ularni gamrashdaggisishkuchi hisobidanfarq giladi. Bunga
sababyuklashniavtomatlashtirishdaagotovkanioki ishlov beriladigandetalning
0 0 cgamrasho 0 cpilan t o 6 ckémaydi (qgisish kuchi Qs ni aniglashda
o6gdoshl i kni

O 06 g d o sHisbbgdolgan holda gisish kuchi Qx ni hisoblashdaajriba
asosidaniglanadigarkoeffisientkirgiziladi.

Qisgichli gamrashuchwn (7.5-rasm a) « = 30+ 45¢ atrofida gabul
gilinadi. U holda

Qx = 1.36(0.632 + {;ﬁ;]’) G +1)K; (7.1)
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Ikki richagli kulachokligamrashuchun(7-5i rasmb) @ = 65 + 75°¢
atrofidagabulgilinadi.

Q= 17202 [ (157 + 2) + (057 + 1) k; (7.2)

Bu erdaQ i zagotovkao grligi, N; a, a;, v, viI richagli elementning
o061 c,hmanii zagotovka(deta)ning diametri m; w i gamrashharakatini
tezlinishi m/s> f i qgamrashlablari yuzasi bilan zagotovkaniishgalanish
koeffisenti; K i gamrashva detal o 6 q loarqid o s hisolgga oluvchi
koeffisient (K=1.6 daeO 2nam K=2 dae= 2 . Bd).5

! {
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] i 7 > A b
/f‘d\\ 7 Z / A v <
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2 ’ & N7
Fg ‘aat - __ 3
L r [
= 11 El | &E
“ b |l“ \._\}. =
a, I - e | ¥
{3 l }
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r_._.-L_\_______‘ _‘L_l - e l __ -
a) d)

7.7-rasm Qisqichli va kulachokligamrovchiqurilmalar.
Yo 6 nal tkulachoklaod&gi(7.7-rasm a) ishgalanishkuchini hisobga
olganholdakulachokligamragichhisoblanad(7.7-rasm b).
Richaglitizimgaegab o 0 lkgaghokligamragichngisishkuChi:

Qay H(%+ 1){§+ 1)
= R ; (7.3)
(7-a

Klinli mexanizmgagab o 6 lkgaahokligamragichlar
h '
Qﬂnﬁﬁ_{%-'-lj
i
?f-l'ﬂ
tglm+ )

= ; 7.4
+.:—d+ﬂ—E ( )

Bu erdah i y o 6 nuachi kulachoklarniuzunligi, m; n i kulachoklarsoni f i

ishgalanisrsirpanishkoeffisienti.

7.3 Yukni tushiruvchi mexanizmlar va avtooperatorlar.
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Avtomatlashtirish jarayonida detallargat o 06 ishioy berilganidans o0 6 n g

ishchi pozitsiyalan chigarish y a outaini tushirish zarur Buning uchunb a 6 z i

hollarda maxsusqurilma i yukni tushiruvchilardanfoydalanishgat o 6 kgefadi i
Ularning konstruksiyasiyuklovchilarga nisbatanbiroz oddiyrog chunki Yukni

tushirish jarayonida mahsulotlar orientirini y o dilggla ruhsat etiladi. YUKk

tushiruvchilar sifatida k o 6 p i addsyhitaruvchilar, tashlab Yuboruvchilar va
boshgalardarfoydalaniladi Lekin shundayoperatsyalar borki, tushirib olishni

mexanizalyalashkattaahamiyatgaga masalarsovuglayinshtamplovchishlar.

Bir gator holatlardashtamplangardetal puansonyoki matrisadagoladi va

tushirib yuborish kerak Shtamplangandetallarni tushirib olish uchun (g o 6 |

hizmatidanfoydalanilgandaketadigarvaqtoddiy shtamplardaishbuoperatsy a 6 n i

bajarish uchun ketadigan umumiy vaqtning 35-50% (ordamchi vaqtlar bilan
birgalikdg tashkiletadi

Ushbu vaqtni kamaytirish shtamplangandetalni tushirib olishda inson
bevosita ishtirok etishini y o 6 q oyoki texmologik chigindilarni kamaytirish
uchunshtampganaxsusnexanizmlakiritish y o ®ilan bajarishmumkin

Tushirib olishni mexanizaiyalash unumdorlikni oshiradi va mehnat
sharoitini yaxshilaydj g o dnkehnati bilan detallarni tushirib olishda ehtimoli
b o 60 | mpl@n xodisalarnit o 6 bartagaf etadi Shtamp konstruksiyalari va
shtamplanadiganletallar shakllari turlichab o 6 | g salmablidegallarni tushirib
olish uchunturli-tumanmexanizmlamavjud

Avtooperatorlar. Avtooperatorlarningish jarayoni anchamurakkab ular
mashinagayuklashhamdayukni tushirib olishni bajaradjb a 6 zsag @ 6 s h |
transportlastoperatsyasinibajaradi

Avtooperatorningsh jarayoniquyidagilardanborat shesternyalargahlov
berishjarayonitugallangachgisgichb o 6 s h,aletalkl caddti avae avtoopetator
tutgichi daggoh ishchi zonasiga detal tagiga kiritiladi. Shundans o 6 tatgjch
k o 6 t avadethlmmdashinalararéraspartyorga 0 t k g tzanspaatybmashina
tomonidan barcha tarmoq uchun bir tizimda joylashtiriigan b o & Idastigohlar

ishlamaydiganzonadajoylashgan detal ungatushiriladi Bunday holatdatutgich
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zagotovkanbir gadamgeasiljishi va yanayangi zagotovkanjoylashtirishgamkon
yaratadiva uni mashinanishchizonasiga 6 t k ,aigqechdi gqurilmatushiriladi
Avtooperatorlar xalgalarga ishlov berish uchun keng qo 61l |.ani

Zagotovkali patron dastgoh patronlar kulachogi zonasiga kirib, zagotovkani
b o 6 s heat uaiddastgoh patronlari tayanchiga sigadi Zagotovka dastgoh
patronlarigasiqgilgach itargich orqagai daslabki holatiga qaytadi SHu bilan
avtooperatorishi yakunlanadi Dastgoh shpindeli aylana boshlaydj shpindelli
barabamo 6 g i waylklasthpozitsiyasigaishlov berilganxalgabilan navbatdagi
shpindelkeladi S o 6 Imagchajarayontushirishva o 6 r n galytarikadi Ishlov
berilgan va zagotovkani tayyorlashni avtooperatgr boshga shpindellarda
xalgalargaishlov berilayotgan vaqtda bajariladi y a 6qa 6 s h iismwdyta

sarflanmaydi
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8-bob. Y i g &vanadorat gilish jarayonlarini avtomatlashtirish.
8.1 Mashinasozlik korxonalarida y i shaiayonlari .

Mashinasozlikkorxonalaridamahsulotishlab chigaristda metallarni kesib
ishlashvay i g texnsldgikjarayonlarimuximrolo 6 y n.aMetliarni  kesib
ishlashtexnologikjarayoniuchunharxil turdagidastgohlaruskunalayavtomatva
aviomatik liniyalar mavjud Bu jarayonlarni avtomatlashtirishdarajasi boshga
turdagitexnologikjarayonlarganisbataranchaYugori.

Yi g 0 jarsylonlari o 6 z i mmiurakgabligi bilan boshqga texnologik
jarayonlardanajralib turadi Bu texnologik jarayondagiyigd i | a dietat)\ea n
birikmalar xilma xilligi sababliular uchun umumiy bir o 6 z g atexno#ogiya
yaratishanchagqiyin. Ular uchunumumiy texnologik jihoz ham yaratishmumkin
emas Bular o 6 znavbatida y i g O jaraybnlarini mexanizaiyalash va
avtomatlashtish darajasinianchapasaytiribyuboradi Shu sabablibu jarayonlar
asosarg o Kuchiyordamidabajarilib kelinmoqgda

OO0z ar oal ma sprinsiplarigataliaagarholda yugori aniglikdagi
y i g fanayoriyalpivak o 8epiyalikorxonalarideolib boriladi.

Mayda  seriyali donalb  ishlab  chigarish  korxonalarida
00z ar oal ma sphnsiplari\gtsddiy jixatdahk yaxshi natijalar bermaydi
Bu korxonalardadetallarasosaruniversalo 6 | casboblariyordamidabajariladi
Shuning uchun ishlov berilayotgandeal yuzalari k o &@llarda ruxsat etilgan
0 01 ¢ h owshib keth@i Bu o 0 mavbatiday i g §Garagoni davrida detal
Yuzalarigag o 6 s h ishhoebereshnitagazoetadiy a Goyidakeraklio 6 | ¢ h a mg a
(prigonkg yetkazsh kerak O 6 | cgh yethaash usuli seriyali korxonalardaham
ishlatilishi mumkin, chunki ayrim xollarda oraliq masofalarnikichikligi (dopusk
igtisodiy jihatdanqulayrogb o 6 lvariantiardarfoydalanishntagozoetadi

Agarday i g garayomidagianiglik o 6 | ¢ hyatkagsh usuli yordamida
bajarilsao 6 | adnjridagidetallarniortiriigan oraliqg masofaligilib tayyorlanadi

m-1

Sd .
= *holat uchun talab etilgan

a, =

Zanjirdagi oxirgi zvenoningoralig masofasi

ddankattab o 6 |Baal dnavbatida® =% - %
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