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O’zbekiston Respublikasi Oliy va O’rta maxsus ta’lim vazirligi  oily o’quv 

yurtlaaro ilmiy-uslubiy birlashmasi faoliyatini Muvofiqlashtiruvchi 

kengashining 2023 yil 03 noyabr 341 a/f  buyrug’iga asosan chop etishga tavsiya 

etilgan. 
 

Ro`yhatga olish raqami 341 a/f – 094 
*** 

Mazkur o‘quv qo‗llanma O‘zbekiston Respublikasi Davlat ta‘lim standartlari va ishlab 

chiqilgan namunaviy fan dasturi talablari asosida tuzilgan bo‘lib, texnika oliy o‗quv yurtlarining 

uchuvchisiz uchish apparatlarini sanoat tarmoqlarida qo‗llash bilan shug‗illanadigan 

mutaxassislar va balakavriat talabalariga moljallangan.  

O‗quv qo‗llanmada uchuvchisiz uchish apparatlarini yaratilish tarixi, tasniflanishi, 

Konstruktsiyasi, bortida va yerda qo‗llaniladigan jihozlar va uskunalar hamda global navigatsion 

tizimlar to‗g‗risida ma‘lumotlar keltirilgan.  

*** 

Настоящее учебное пособие составлена согласно Государственного стандартного 

образование Республики Узбекистан и разработана на основе требований образовательной 

программы предмета, предназначенные для студентов бакалавриата технических высших 

учебных заведений и занимающихся специалистам с применением беспилотных 

летательных аппаратов в промышленных отраслях. 

В учебной пособие приведены сведения об истории создание беспилотных 

летательных аппаратов,классификации,устройство,приборы и оборудование применяемые 

на борту и на земле а также глобальные навигационные системы.   

*** 

This study guide was compiled in accordance with the State Standard Education of the 

Republic of Uzbekistan and developed on the basis of the requirements of the educational 

program of the subject, intended for undergraduate students of technical higher educational 

institutions and professionals involved in the use of unmanned aerial vehicles in industrial 

sectors. 

In the study guide given  information about the history of the creation of unmanned 

aerial vehicles, classifications, devices, instruments and equipment used on board and on the 

ground, as well as global navigation systems. 
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KIRISH 

 

Uchuvchisiz uchish apparatti - bu bortida ekipaj bo‗lmagan uchish 

apparati. Oddiy so‗zlar bilan aytganda uchuvchisiz uchish apparatlarini 

―bezpilotnik‖ yoki ―drone‖ deb ataladi. Hozirgi kundagi bortida ekipaj bo‗magan 

mashina, traktor, suv kemalari, suvosti kemalari, taksilar to‗g‗risida ma‘lumotlar 

o‗qish mumkin. Bularning barchasini sekin asta hayotimizga, mehnat 

faoliyatimizga, iqtisodiyotning turli tarmoqlariga kirib kelmoqda. 

Mazkur o‗quv qo‗llanmada asosan havoda uchadigan uchuvchisiz uchish 

apparatlari (UUA) ko‗rib chiqiladi. 

XX-XXI asrlar chegarasida aviatsiya texnikasi, robototexnika, elektronika, 

aloqa vositalarining avtomatlashtirilishi, "sun‘iy intellekt" tarmog‗ining keskin 

rivojlanishi, tarmoqning uchuvchisiz uchish apparatlarini loyihalash, ishlab 

chiqarish va qo‗llanilishini keskin o‗sishiga sabab bo‗ldi. 

Hozirgi kunda dronlar iqtisodiyotimizning turli xil jabhalarida qo‗llanilib 

kelinmoqda: aviatsiya, favqulodda vaziyatlar, qishloq xojaligi, suv sathlarini 

o‗rganish, o‗rmon xojaliklarini nazorat qilish, ekologik monitoring, geodeziya, 

kartografiya, harbiy maqsadlarda, aerofoto suratlar olishda va boshqalar. 

Uchuvchisiz uchish apparatlarning keng qo‗llanilishi ularning arzonligi va eng 

avvalo, havfsizligi asosiy omil bo‗lib kelmoqda. 

Masalan, harbiy maqsadlarda qo‗llaniladigan, yuqori murakkablikka ega 

bo‗lgan UUA narhi tahminan 5-6 million dollarni tashkil etsa, shu vazifalarni 

bajaruvchi harbiy qiruvchi samolyot narhi esa 100 million dollarni tashkil etadi. 

Bunga yana uchuvchilarni o‗qitish, samolyotni texnik soz xolatini saqlab turish 

harajatlari, yoqilg‗i-moylash materiallari xarajatlarini qo‗shsa harbiy samolyotlar 

ancha qimmatga tushishi ayon bo‗ladi. Bundan tashqari UUA operatori o‗z 

hayotini hatarga qo‗ymasdan xafsiz holda faoliyat yuritadi. UUA ning asosiy 

kamchiligi-masofadan boshqarish tizimining foydalanish jarayonida ishdan 

chiqishi hisoblanadi. Bu ayniqsa harbiy UUA da muhim ahamiyatga ega. 

Hozirgi kunda ommaviy axborot vositalarida va kundalik hayotda 

uchuvchisiz uchish apparatlaridan foydalanish, yoki ulardan iqtisodiyot va 

xavfsizlik sohasidagi har qanday vazifalarni bajarish uchun foydalanish, yoki 

uchuvchisiz uchish apparati yordamida olingan ma‘lumotni iste‘molchi sifatida 

ishlatish masalasini muhokama qilishingiz mumkin. 
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