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Annotatsiya. Ushbu maqolada ishlab chigarish korxonalarida yuk ko ‘taruvchi qurilmalarni

avtomatlashtirish bilan tanishtirib olamiz.  Ishlab chigarish korxonalarida yuk ko'tarish

moslamalarini avtomatlashtirish og‘ir yuklarni tashish usulini ingilob gildi, samaradorlik va

xavfsizlikni oshirdi. Ishlab chigarish korxonalarida yuk ko'tarish moslamalarini avtomatlashtirishga

kirishishda ushbu jarayonlarni avtomatlashtirishning samaradorlikni oshirish uchun afzalliklariga

e'tibor garatilgan.

Kalit so’zlar: Pultga yonaltirilgan kabel, pult, tros, tormoz, yetaklovchi g ildirak,

garizamtal bo 'ylab harakatlantiruvchi gisim, yetaklanuvchi g ildirak, ko'prikli kran asosan magistral
tosin, mator, ilgak, asosiy ko prik, kabel, signallarni gabul giluvchi.

Kirish: - Bugungi kunda ishlab chigarish
korhonalarida  yuk  Kkotarish qurilmalarini
avtomatlashtirish deyarli barcha sohalarda keng

traktor, to‘rt oyoqli va kabelli) larni oz ichiga
oladi[1]. Yuk ko‘tarish mashinalari quyidagi
maxsus: yuk —gamragich (ilgakli, greyferli,

go’llanilmogqda. Yuk ko‘tarish mashinalari donali
yoki tarqog Yuklarni o°‘z radiusi doirasida
ko‘chirish uchun xizmat giladi. Mayda targoq
materiallarni  ko‘chirishda uzluksiz ishlovchi
transpot mashinalaridan foydalaniladi. Yuk
ko‘tarish. mashinalari yordamchi uskuna va
mexanizm (polispast, domkrat, chig‘ir) lardan
hamda turli toyifadagi kran (minorali, avtomobil,

panjali, elektromagnit); tortuvchi (po‘lat arqon va
zanjir); osuvchi va yo‘naltiruvchi (blok, baraban,
yulduzcha, —to‘xtatkich)  uskunalar  bilan
ta’minlangan = bo‘ladi. Yuk gamrovchi
moslamalar asosan yukni kamrab (ilib) olish
uchun xizmat giladi. Yuk gamragichlarning
quyidagi turlari keng targalgan: ilgakli, greyferli,
panjali va elektro magnit[2] (1-rasm).

1-rasm. Yuk gamragichlar: a-ilgakli; b-greyferli; d-elektro magnitli; e-panjali; 1-ilgak; 2-blok
korpusi; 3,5-gayka; 4-podshipnik; 6-kerpus qepqog ‘i; 7-sirg ‘a; 8-tutkich; 9-barmeq; 10-blok; 11-
rama; 12-gidrosilindr; 13-cho‘mich; 14magnit maydon hoesil gilgich; 15-elektr kabel; 16-ko ‘taruvchi
arqon; 17-metall bo ‘laKlari; 18-panjalar.
TAN, JAMIYAT VA INNOVAYSIYALAR
Volume 2 Issue 11 May 2024 39

@ WWW MICHASCIENCE.COM


mailto:elchinbekisaqov176@gmail.com

O -
. Go gle d e dOpenAIRE

Scholar

Ilgakli yuk gamragich (1,a-rasm) ning ilgagtziga tortib oladi. Elektr energiyasi uzilganda magnit
qo‘zg‘aluvchan qilib blok korpusining pastki gismmgydoni yo‘qoladi va natijada metallar o‘z og‘irligi
ulangan bo‘ladi. Korpus 2 ning ichiga blok 10 barmbg#h pastga tushadi[4].
yordamida o‘rnatilgan. Panjali yuk gamragichlar (1,e-rasm) gattiq mayda

Greyferli yuk gamragich (1,b-rasm) lar asosateriallarni yuklab tushirishda ishlatiladi. Bir nechta
tarqoq materiallarni ortish va tushirishda (odatdasus panjalar 18 qo‘zg‘aluvchan qilib korpusga
vagonlardan) ishlatiladi. U jag‘larga o‘rnatibgggflangan, korpus ichida o‘zak joylashtirilgan bo‘lib,
cho‘michlarni ochilib yopilishi hisobiga ishlaygianjalarni birlashgan joyi bilan ulangan. O‘zak elektro
Jag‘larni osib yopish gidrosilindr 12 orgali amedggnit energiya ta’sirida panjalarni ochib yopadi[5].
oshiriladi[3]. Usullari: Polispast. Bu oddiy yuk qo‘taruvchi

Elektromagnitli yuk gamragichlar (1,d-rasmglama bo‘lib, u qo‘zg‘aluvchan 2 va qo‘zg‘almas 1
asosan temir mahsulotlarini ortib tushirishda ishlatitidklar tizimi va ularni bog‘lovchi arqondan 3 tashkil
Bunda maxsus korpus ichiga joylashtirilgan g‘altakopgan bo‘ladi (2-rasm). Ularning kuchdan yutuvchi
magnitga elektr energiyasi kabel 15 orgali berffija-rasm) va tezlikdan yutuvchi (2,b-rasm) turlari
magnit maydoni hosil gilinadi va bu maydon metalkmxnzjud.

=

2-rasm. Polispastlar: a-kuchdan yutuvchi; b-tezlikdan yutuvchi; 1-qo‘zg‘almas bloklar; 2-
qo‘zg ‘aluvchan bloklar; 3-arqon; 4-chig‘ir; 5-ilgak; 6-elektr motor; 7-reduktor.

Polispastning asosiy ko‘rsatkichi uning karralar Vintli domkrat (3,a-rasm) korpus 1 ichida
sonidir. Karralar soni qo‘zg‘aluvchan va qo‘zg‘alaydsnuvchi trapesiya shakldigi tishga ega bo‘lgan vint 2
bloklar orasidagi tekislikni kesib o‘tgan arqonlar mewdliastak 10 yordamida burash orqali harakatga keladi.
bilan aniqlanadi. Dastakning bir tomonga harakati kvadrat 4 ga

Ko‘tariladigan yuk, ilgak 5 ulanib, chig‘ir 4‘gaatilgan tishli g‘ildirak 6 ni buruvchi tilchali surgich
ulangan arqon 3 orqali chig‘irning aylanishi hisob®a orqali amalga oshiriladi. Dastak orqaga
ko‘tariladi[6]. harakatlanganda tilchali surgich prujina 11 ni kuchini

Domkratlar. Yuklarni uncha katta bo‘lmagarib, keyingi tishlashish uchun tayyor bo‘ladi[7].
masofaga ko‘tarish uchun xizmat qiladi. Ular asosan- Vintli domkratlarning F.I.LK 45% dan oshmaydi,
mashinani ta’mirlash ishlarida ishlatilib, qo‘l kutdming maksimal yuk ko‘tarish qobiliyati 29 t bo‘lib,
yordamida boshgariladi.Ularning vintli va gidraylikni 0,2...0,6 m masofaga ko‘tarib beradi.
turlar keng tarqalgan (3-rasm).
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3-rasm. Domkratlar: a-vintli; 1-korpus; 2-vint; 3-gayka; 4-kvadrat; 5-kallaki; 6-tishli g “ildirak;

7-barmog; 8-tutkich; 9-taglik; 10-dastak; 11-prujina; 12-tilchali surgich; b-gidravlik; 1-silindr; 2-yuk
ko ‘taruvchi porshen; 3-kran; 4-moy haydovchi porshen; 5-dastak; 6-moy va uning idishi; 7,8-
klapanlar.

Gidravlik domkratlar o‘ta og‘ir bo‘lgan yukblkasi, m; D-domkrat porshenining diametri, m; d-
(300 t gacha) ko‘tarib tushirishda ishlatiladi, ko‘pduisjer porshenining diametri, m; n-sistemaning F.1.K.
masofasi 0,15...0,2 m oraliqda bo‘ladi. Gidravlik domkratYukni zarur balandlikka ko‘tarish uchun kerak
(3,b-rasm) ni ishlatishdan oldin quyidagilarga ebobladigan suyuqlik miqdori quyidagi formula yordamida
berish zarur: bunda korpus 1 ning ichida joylashtiamgglanadi:

moy idishi moy bilan to‘ldirilgan va tutashtiruvchi kran 3 V= mD? H m3
berkitilgan bo‘lishi kerak[8]. Shundan so‘ng, dasfak 5 4

ning chap tomonga harakati yordamida porsh€n 4 w J .
harakatga keladi va natijada u idishdagi moyni klap8H yerda N'- yukni ko*tarish balandligi, m.

jjTal deb, oddiy yuk ko‘taruvchi mexanizmga

orqali so‘radi. Dastakning o‘ng tomonga harakati or a %d1 a uning -qol (kuchi /hamda elektrik
va u u

porshen 4 o‘z oldidigi moyni siqgadi va natijada kla; _ g ’
yopilib, klapan 8 ochiladi, shunda bosim ostidagi bt arilidigan turlari maVJu(‘l (4-ragms C .
katta silindr ichiga tushib, yuk qo‘yilgan porsher iOdatda 1 t.gacha bo lgar} jKlarni ko tarl‘shda
ko‘taradi (bunda silindr ichidagi bosim 392 kPa(? e boshqarl!adlgan ghervy gy uzatmaga ega bo lga‘?
etishi mumkin). Bu harakat yukni kerakli balandfi iy f‘O‘ydaI?lnll’fl‘dl '(4,arasm). Bu{lda tal 11gal'<' 6 orqa}1
ko‘tarilgungacha davom ettiriladi. Porshen 2 ni tus %%a }hnadl, Sldirak ,7_ ga'bog la'r}gan Z"‘,mJ,l ro 910 !
uchun kran 3 ochiladi, shunda katta silindir ichidagy #} ‘?m i8a harakafgefgfiladi va natij ade‘l'g 1‘ld1r‘a k bllag
moy idishiga o*tadi[9]. og‘langan chervyak 8 phyeryyak g ildiragi 5 ni
Gidravlik domkratning ko‘tarish kuchi @" 1 jiidegetICrvyak g‘ﬂ(‘il'ragl Vahget yuldu; .Cha“
quyidagi formula orgali aniqlash mumkin (3,b-ras m%’ll rak 4 mahkamlangan bo‘lib, u yuk ko‘taruvchi ilgak

L D2 ning yulduzchali g‘ildiragi bilan zanjir 2 orqali
G=F1-&n bofNangan[10].
1) Elektrik tal (4,b-rasm) asosan ikki qismdan tashkil

bu yerda F - ishchining dastakka ta’sir ettoygltin bo‘ladi: birinchisi yuk ko‘tarish mexanizmi,
kuchi, KkN; L-dastakning uzunligi, m; I-turtkictkkitgchisi yurish aravachasi. Yuk ko‘tarish mexanizmi
yukni ko‘tarib tushirishga xizmat qiladi va u quyidagi
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qismlardan tashkil topgan; chig‘ir, reduktor, gkeltéia aravacha orqali yurish imkoniyatiga ega bo‘lib, uni
dvigateli, elektro magnitli to‘xtatkich va elgklc dvigateli reduktor orqali harakatga keltiradi[11].
qamragichdan. Yuk ko‘tarish mexanizmi maxsus temir

M m\'.m_wéllt
g |

4-rasm. Tallar: a-chervyagi qo‘lda boshqariladigan; 1,6-ilgaklar; 2,9-zanjirlar; 3-to ‘xtatish
mexanizmi; 4-yulduzcha; 5-chervyak g‘ildiragi; 7-boshgaruv g‘ildiragi; b-elektrik boshgaradigan tal;
1-temir yo‘l; 2-aravacha; 3,4-elektr dvigatellari; 5-chig‘ir; 6-reduktor; 7-balandlikni chegaralovchi
moslama; 8-blok; 9-ilgak; 10-boshgaruv pulti

Chig¢irlar. Chig‘irdan argonni galtakka oymashi ko‘tarish uchun g‘altakni aylantirish kerak buning
yoyish va to‘xtatish uchun foydalaniladi. Ularningiaih muftaga havo bosimi yuboriladi va natijada u
kuchi ‘va mexanik boshqgariladigan turlari ma/plthkka sigilib uni aylantiradi, bunda to‘xtatish
Mexanizm yordamida ishlaydigan chig‘irning umuaexignizmi ochiqg bo“lishi kerak. Yuk kerakli balandlikka
ko‘rinishi - 5-rasmda ko‘rsatilgan bo‘lib, u quykddgrilgandan so‘ng muftaga havo berish to‘xtatiladi va
tartibda ishlaydi; val 5 ga mahkamlangan smuftalandlikda ushlab turish uchun to‘xtatish mexanizmi
mashinaning uzatmalari tomonidan doimiy haraishiga tushiriladi. Ko‘tarilgan yukni tushirish uchun
bo‘ladi, podshipniklarga o‘rnatilgan g‘altak toiiigtish mexanizmi bo‘shatiladi va yuk 0‘z og‘irligi
to‘xtatuvchi mexanizmi 2 yordamida ushlab tuti$atidan pas;gatushadi[lZ].

2 !

s
) S S
(=} S L
6
S-rasm. Chig‘ir: 1-havo kamerali mufta; 2-to ‘xtatishmexanizmi; 3-arqon; 4-g‘altak; 5-val; 6-
podshipnik.
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Yuk ko‘tarib tushruvchi kranlar. Og‘ir xartum 9 tushirilgan holatda bo‘ladi. Shundan so‘ng,
katta hajmdagi yakka (donali) holdagi qurilifloshgaruv joyi 6 va posangi 3 lar o‘rnatiladi. Aylanish
materiallar maxsus kranlar (minorali, ko‘prikhlatformasiga o‘rnatilgan chig‘irlardagi po‘lat
kabelli, chorpoyali, avtomobil va boshqa) yokiqonlar tegishli polispastlar bilan ulanadi. Shu ishlar
avtoyuklagichlar yordamida yuklab, tushiriladi. ~ bajarilgandan so‘ng, hartum, uni ko‘taruvchi po‘lat

Minorali kranlar, asosan binolar qurilishidaqonni chig‘iri yordamida qo‘tarilib, kran ish
ishlatilib, temir yo‘lda harakatlanadi. Uning umumiiplatiga keltiriladi[13].
ko‘rinishi ~ 7.6-rasmda  ko‘rsatilgan. — Oldindan  Yukni ko‘taruvchi po‘lat arqon polispasti,
o‘rnatilgan temir yo‘lga kran o‘rnatilib, ishlashgartum va minoradagi bloklar orqali o‘tib, chig‘ir
tayyorlanadi. Uni o‘rnatishda avtomobil kranlariddmlan bog‘lanadi. Xartumning gorizontga nisbatan
foydalaniladi. Temir yo‘lga kranni yurituvcbg‘ish burchagi oshishi bilan kranning qulochi
aravacha 1 o‘rnatilgandan so‘ng, unga aylani¥lamaysada, uni yukni ko‘tarish balandligi va massasi
platformasi 2 bilan birga minora 7 mahkamlanadirtadi. Kran platforma o‘qi atrofida 360° burchakka
Bunda minoraga qo‘zg‘aluvchan qilib o‘rnatilgdmrila oladi.

Platforma va yurish aravachalariga harakat tegishli reduktorlar yordamida elektr motorlar orqali
beriladi.

6- rasm. Minorali kranning umumiy ko ‘rinisi: 1-yurish aravachasi; 2-aylanish platformasi; 3-
posangi; 4-xartum polistpasti; 5-blok; 6-boshgarish joyi; 7minora; 8-tirkovich; 9-xartum; 10-
argon; 11-yuk polispasti 12-yuk gamragich; 13yuk.

Elektr dvigatellariga tok, kabel orqali elektr bu yerda m - ko‘tariladigan yukning massasi, t; ky -
tarmogqlari orqali uzatiladi. Elektr tarmoqlari krandan foydalanish koeffitsienti; td - bir davr ish
bo‘lmagan joylarda kranni tok bilan ta’minlash,  bajarishga sarflangan vaqt, s
ko‘chma dizel elektr stansiyalari orqali amalga
oshiriladi. Krandagi barcha mexanizmlar, to‘xtatishKranning bir davr ish bajarishiga sarflangan vaqtni
uskunalari bilan ta’minlangan. Ayrim minorali quyidagi formula yordamida aniqlash mumkin:
kranlarning xartumi qo‘zg‘almas bo‘lib, uning ostki td = ti(k+t) + tpy + tpg + tkyh + + tkgh +
qismiga temir yo‘l o‘rnatilgan bo‘ladi. Bu temir yofida+e) + trb, s 3)
esa yuk qamragichli aravachalari harakatlanib, yukning bu yerda ti(k+t) - yuk gamragich ilgagini
o‘zatish qulochini uzaytirish yoki qisqartirish ko‘tarish wva tushirishga sarflangan vaqt, s; tpy-
imkoniyatiga ega[14]. platformani yuk bilan birga burilishiga sarflangan vaqt,

Kranning texnik ish unumdorligi quyidags; tpg- platformani yuksiz burilishiga sarflangan vaqt, s;
tkyh- kranni yuk bilan birgalikdagi harakatlanishiga
sarflangan vaqt, s; tkgh- kranni yuksiz qaytishiga

K sarflangan vaqt, s; ty(ute) - yukni ildirish va
&, t/soat bo‘shatishga sarflangan vagqt, s (40...150 s); tkb - kranni
tq boshqarishga sarflangan vaqt, s (10...15 s). Yuk

formula yordamida aniqlanadi

U1 =3600
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gamragich ilgagining ko‘tarish va tushirishga saflangan bu yerda ty - kranning yuk bilan ko‘chish
vaqtni quyidagi formula orgali aniglash mumkin: masofasi, m ¢4 - kran-
ning yuksiz gaytish masofasi, m; vy- kranning yuk
he  he bilan birgalikdagi tezligi, m/s; vq - kranning yuksiz
ligkty =5 T30S orgaga gaytish tezligi, m/s.
(4)

Avtomobil kranlari, aylanish platformasining

o‘qi atrofida to‘liq aylana oladigan xartumli kran bo‘lib,

bu yerda hy - ilgakning ko‘tarilish balandligifuiili rusumli avtomobillarga o‘rnatilgan bo‘ladi (7-

he - ilgakning tushirish masofasi, m; vk- ilgakrdag).
ko‘tarilish tezligi, m/s; v¢- 1lgakning tushish tezligi, m/s.
Platformani yuk bilan birga va yuksiz gayt

burilishiga sarflangan vaqtlarni quyidagi formuféf1

yordamida aniglash mumkin:

Natijalar: Kranning yuk ko‘tarish argonini
fashda, ko‘tariladiganyukning massasi va
oﬁspastdan o‘tgan po‘lat arqonlar soni hisobga olinadi.

Yukni ko‘tarishda, chig‘irga o‘raladigan po‘lat
Lods o arqonga ta’sir _etadig_an maksima_ll kuchni quyidagi
Loy = 3600, PY’S va tformula yordamida aniglash mumkin:

L-cosa
3600 - vp, Pq S (5)

Gy my,- g
Fnax = —2 ==~ kN
max nmz-1 nmZ-1

()

| bu yer_da L -xarFumr!ing uzunligi, m; a-Xartumni- py yerda Gyy - yukning og‘irlik kuchi, kN; my -
gorizont bilan tashkil gilgan ‘burchagi, grad.; y@kning massasi, t; n - polispastdan o‘tgan po‘lat
platformani yuk bilan birgalikdagi burilish burchaginlar soni (karralisi); 1 - blokning F.1.K; z - umumiy

grad; bloklar soni.
Qq - platformani yul_(s_iz qayta burilish burchagi, grad; Vo po¢lat argonni tanlash uchun kerak bo‘ladigan
-platformaning tezligi, m/s. kuchni quyidagi formula yordamida aniglanadi:

Kranni yuk bilan birga va yuksiz orqaga gaytishga For = K Fax : KN
sarflanadigan vaqtlarni quyidagi formula orgali anig83h
mumkin:

] : bu yerda k- ehtiyotlik koeffitsienti, (k=4.,5...6).
tigh ===,S VA tigh = -=,S Avtomobil kranlarining, bir ish joydan boshga ish

v )
(6) g jqoyiga ko‘chirishdagi tezligining yugori bo‘lishi va uni
ish holatiga Keltirish- uchun sarflanadigan vagtning

kamligi ularni yutug*‘i hisoblanadi[15].
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7-rasm. Trasport holatidagi avtomobil kranlarining umumiy ko ‘rinishi: a-teleskopik xartumli;
b-xartumi gidravlik ko ‘tariladigan; 1-avtomobil; 2-yuk qamragich; 3-polispast; 4-xartum; 5-yuk
ko ‘taruvchi po ‘lat arqon; 6-boshqaruv joyi; 7-aylanish platformasi; 8-tayanch mexanizmi; 9-aylanish
mexanizmi; 10-avtomobilning asosiy ramasi.

Avtomobil kranidan samarali foydalanifiog'lash ~ sohasida  ishlatiladi. = Ko'tarish
uchun, unga qulay ish joyini tayyorlash zarwgurilmalari turli shakllarda bo'lishi mumkin:
Kranning ish joyi aniglangandan so‘ng, shu joydaansport qurilmalari: Avtomobillar, metro, avio,
avtomobil keltiriladi va uning ramasida joylashgaa suv transporti, = shuningdek, - ko'chma-
tayanchlar tushirilib, kran massasi ularga yuklanadio'paytirish — qurilmalari, elektrikli.transport
Shundan so‘ng, yuk qamragich bo‘shatilibgsitalari.
tortkichdan  chiqariladi.  Haydovchi  kranningxnologik ko'tarish qurilmalari: Bu qurilmalar,
boshqaruv joyiga o‘tib, uni boshgaradi. Bunda u, krdizimlar, serverlar, kompyuterlar, kompyuter
xartumini ko‘tariish bilan birga aylanish platformasigurilmalari -~ (masalan, ~ prosessorlar, grafika
ortiladigan yoki tushiriladigan yuk tomonga burikartalari) va boshga texnologiyalar bo'lishi
yuk qamragichga ulangan ilgagini yuk bilan bog‘lagshumkin.

uchun tushiradi[16]. Arzonlashtirish qurilmalari: Energiya, suv, gaz
XULOSA va boshga resurslar ko'tarilishini o'rganish, yashil
Ko‘tarish  qurilmalari har  xil shartlarda energiya (shu  jumladan, shamollantirish

foydalanish magsadida ishlatiladigan turli turdagi
qurilmalardir. Bu qurilmalar o'z ichiga bir nechta
texnologiyalarni, usullarni va- uskunalarni o'z
ichiga oladi. Bunday qurilmalar - umumiy
ravishda, transport, texnologiya, va hayvonot

gurilmalari), energiya tasarrufi va boshqalar.
Ko'tarish  qurilmalari ~ _insonlar  hayotini
osonlashtirish, texnologiyalarni rivojlantirish,
ijtimoiy muammolarga javob topish va yashirin
energetikani-~ samarali  ishlatishga yordam
berishda katta ro'l o'ynaydi.

FOYDALANILGAN ADABIYOTLAR

1.Alijon o‘g‘l1, E. O., & Sodiq o'g'li, M. U. (2024). Uarm robots in python data base formation
electrical principle and structure scheme design. European Journal of Emerging Technology and

Discoveries, 2(2), 43-47.

URL.:https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/42

AN, JAMIYAT VA INNOVAYSIYALAR
Volume 2 [ssue 11 May 2024

45
@ WWW MICHASCIENCE.COM



o P
- e digital object - B
- Go g|€ - OEE=TE d OpenAIRE !15:':':/;

2.Alijon o°g‘li, E. O. (2023). Robototexnik tizmlarning tashqi ob’ektlarga ta’sir ko’rsatishida
gidroyuritmalardan foydalanish usullari. Mexatronika va robototexnika: muammolar va rivojlantirish
istigbollari, 1(1), 102-104.

URL.:https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/43

3.Ergashev, O. A. O. G. L. (2022). Robototexnik tizimlarning tashqi obyektlarga ta’sir
ko’rsatishida suyuqlik ogimlaridan foydalanish usullarini tadqiq etish. Science and Education, 3(6), 399-
402.

4. Alijon o'g'li, Ergashev Odiljon, va Qo'ldashboev Raxmatullox Zafarbek o'g'li. "quyos paneli
monitoring mexatron moduli loyihalanish™. Rivojlanayotgan texnologiyalar va kashfiyotlar Yevropa
jurnali 2.4 (2024): 68-77.

5. Aljjon o'g'li, Ergashev Odiljon, va Juraev Asilbek Xotamjon o0'g'li. “Zamonaviy scada tizimida
isiliklarni loyihalashtirish”. Rivojlanayotgan texnologiyalar va kashfiyotlar Yevropa jurnali 2.4 (2024):
36-43.

6.0diljon, Ergashev. "Sut maxsulotlari ishlab chigarish zavodlarida ultrtovushli dizinfeksiyalash
tizimini loyihalsh.” fan, jamiyat va innovatsiyalar 1.9 (2024): 24-28.

7.Xolmatov Oybek Olim o‘g‘li, & Xoliqov Izzatulla Abdumalik o‘g‘li. (2023). Quyosh paneli
yuzasini tozalovchi mobile robaoti taxlili. Innovations in Technology and Science Education, 2(7), 791—
800.

URL:https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/424

8.Xolmatov Oybek Olim o°g‘li, & Vorisov Raxmatulloh Zafarjon o‘g‘li. (2023). Kalava ipi ishlab
chigarishda paxtani sifatini nazorat gilish muammolarining taxlili. Innovations in Technology and
Science Education, 2(7), 801-810.

URL.: https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/425

9.XommaroB Oitbek Onum yrm, & MmuaOB Xoamypoadek Dnmypoaoex yrim. (2023).
OKCTpakiys XJOMKOBOIO Maciia ¢ NCHOIb30BAHUEM TEXHOJIOTUN CYOKPUTHYECKON BOJbI.9KCTPAKIIUs
XJIOTIKOBOTO MacJia C MCI0JIb30BaHUEM TEXHOJIOTHH CyOKpuTHUecKo# Boabl. INnovations in Technology
and Science Education, 2(7), 852-860.

URL: https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/432

10.XonmatoB Oiibex Onum yriu, & Xacanos Kamonupaua @azautaud yru. (2023).
ABTOMaTHYECKas CUCTEMa OUYMCTKH COJIHEUHBIX MaHenel Ha 0ase arduino uis yaaaeHus mbuUTH.
Innovations in Technology and Science Education, 2(7),

URL: https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/433

11.Xolmatov Oybek Olim o°g‘li, & Jo'rayev Zoxidjon Azimjon o‘g‘li. (2023). Machine learning
yordamida idishni sathini aniglash. Innovations in Technology and Science Education, 2(7), 1163-1170.

URL: https://humoscience.com/index.php/itse/article/view/477

12.XonmmatoB O.0., Mytanumos @.VY. “Co3aanue moxapHoro MUHH-aBTOMOOUJISL Ha TiaTdopme
Arduino” Universum: TexHuuecKre HayKH : 3JIeKTPOH. Hay4H. ®ypH. 2021. 2(83).

URL.: https://7universum.com/ru/tech/archive/item/11307

13.XonmatoB O.0., /lapBumies A.b. “ABromaru3aiiisi yMHOTO 1o0Ma Ha OCHOBE PAa3JIMYHBIX
naT4rkoB U Arduino B KayecTBe rIaBHOTO KOHTposuepa” UNIVErsum: TeXHHYECKHE HAYKH : DJIEKTPOH.
HayyH. xKypH. 2020. 12(81).

URL.: https://7universum.com/ru/tech/archive/item/11068

14.XonmatoB O.0., BypxoHoB 3.A. “IpoeKTsl THHOBAIIMOHHBIX MAPKOBOK JUIsI aBTOMOOUIEH”
Me:xnyHapoaHbIi Hay4dHbIN kypHan «BectHuk Haykm» Ne 12 (21) Tom 4 JIEKABPD 2019 1.

URL.: https://www:.elibrary.ru/item.asp?id=41526101

15.Kholmatov O.0O., Burkhonov Z., Akramova G. “The search for optimal conditions for
machining composite materials” science and world International scientific journal, Nel1(77), 2020, Vol.l

URL:http://en.scienceph.ru/f/science_and_world_no_1 77 january vol_i.pdf#page=28

16.XonmatoB O.0, Bypxonos 3, AkpamoBsa I” “aBTomaru3anus u ynpasjieHue

TAN, JAMIYAT VA INNOVAYSIYALAR
Volume 2 Issue 11 May 2024 46

@ WWW MICHASCIENCE.COM



O o
Gghm gle d e dOpenAlRE

MPOMBIIIICHHBIME poOoTamu Ha matdopme arduino” science and education scientific journal
volume #1 ISSUE #2 MAY 2020

URL.: https://www.openscience.uz/index.php/sciedu/article/view/389

17.Kabynos H. A., Xommaros 0.0 “AUTOMATION PROCESSING OF HYDROTERMIC
PROCESSES FOR GRAINS” Universum: TexHu4YecKHe HayKu xKypHa Aexkadbps 2021 Bemyck: 12(93)
DOI - 10.32743/UniTech.2021.93.12.12841

URL: https://7universum.com/ru/tech/archive/item/12841

DOI - 10.32743/UniTech.2021.93.12.12841

AN, JAMIYAT VA INNOVAYSIYALAR
Volume 2 Issue 11 May 2024 47

@ WWW MICHASCIENCE.COM



