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MEXANIZM VA MASHINALAR NAZARIYASI FANIDAN AMALIY VA TAJRIBA
MASHG‘ULOTLARINI O‘QITISHDA TA’LIM TEXNOLOGIYALARIDAN FOYDALANISH

Borotov Atxam Nurmuxammadovich
Toshkent davlat texnika universiteti

“Oliy ta’lim muassasalarining moddiy — texnik bazasini mustahkamlash va yuqori malakali mutaxassislar
tayyorlash sifatini tubdan yaxshilash chora-tadbirlari to‘g‘risida”gi O°zbekiston Respublikasining Prezidentining
2011-yil 20-maydagi 1533-sonli Qarorida oliy ta’lim muassasalari o°quv jarayoni va o‘quv-uslubiy faoliyatini
modernizatsiyalashning ustuvor yo‘nalishlarini belgilab berdi.

Jumladan, bugungi kunda oliy ta’lim muassasalari o‘quv amaliyotiga zamonaviy pedagogik va axborot-
kommunikatsion texnologiyalarni tatbiq etish, elektron o°quv modellari, o°quv-uslubiy majmualar, multimediya
ishlanmalarini yaratish, masofali o°qitish shakllarini joriy etish orqali ta’lim sifatini takomillashtirish, malakali
mutaxassislar tayyorlashga alohida e’tibor berilmogda. Shuning uchun ta’lim sifatini ta’minlash hamda malakali
mutaxassislar tayyorlash jarayoniga ta’sir etuvchi asosiy omillardan biri bu professor-o‘qituvchining tajribasi,
salohiyati, qolaversa, o‘zining bilim va ko‘nikmalarini kasbiy mahorati orqali yetkazib berishiga bog‘liqdir. Shu
asosda ta’limdagi zamonaviy yo‘nalishlar, interfaol o‘qitish metodlari, ularni tatbiq etish masalalari bugungi kun
o°qituvchisining kasbiy mahoratini bildiradi.

Umumtexnik fanlar jumlasiga kiruvchi Mexanizm va mashinalar nazariyasi fanini o°qitish jarayonida ham ta’lim
oldida turgan vazifalarni hal etish har bir ta’lim beruvchining faoliyatiga bogliqdir. Ta’lim beruvchi talabalarni
bilimini faollashtiradigan usul va uslublarni, ya'ni ta’limning turli xil vositalarini va vaziyatlarini izlab, ta’lim
jarayoniga ijodiy yondasha boradi. Bu bilan yangi innovatsion texnologiyalardan unumli foydalanish orqali
ko‘zlangan maqgsadlarga erishish mumkin.

O'qitish jarayonida ta'limning kontseptual asoslarini qo'llash orqali talabalarni sergaklik, gqiziqish va
intilishlarini orttirib boradi. Amaliy mashg‘ulotlarni o°qitish jarayonida interfaol ta’limning, jumladan, “sinkveyn”,
“Venna diagrammasi”, “insert usuli”, “blits-so‘rov” kabi usullardan foydalanish interfaol o°qitishda samara beradi.
Ushbu fanni to‘liq o°‘rganish va fan bo‘yicha kerakli har tomonlama ijodiy yondashuvni talab etadi. Bunday malaka
va ko‘nikmaga ega bo‘lishda ta’lim beruvchida yuksak bilim va mahorat talab etadi. Masalan, kinematik zanjirlar va
ularning turlarini bilgan holda mexanizmlarga ta’riflar berish, zvenolar va ularning kinematik juftlari, tekislikdagi
mexanizmlaming tuzilishini tekshirish, tekis mexanizmlarning klassifikatsiyalarini aniglash va hokazo. Ta’lim
beruvchi tomonidan talabalarga individual ravishda tarqatma materiallar berib, ularni zvenolarga ajrata bilishini
nazorat qilish va ta’lim usullariga bog°liq ravishda yetkaza bilish mahoratini ko‘rsatadi. Masalan, zvenolar va quyi
kinematik juftlarni belgilashda:
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1-shakl. 2-shakl.

1. Zvenolarni belgilash. 1) Ikki kinematik juft hosil giluvchi harakatlanuvchi zveno (1-shakl,a);
2) uchta kinematik juft hosil giluvchi harakatlanuvchi zveno (1-shakl, b);
3) qo°zg"almas zveno (1-shakl,g.d).
2. Quyi kinematik juftlarni belgilash. 1) Ikkita harakatlanuvchi zvenoning aylanma kinematik juft hosil qilishi
(2-shakl,a);
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2) qo‘zg‘almas va qo‘zg aluvchan zvenolarning aylanma kinematik juft hosil qilishi (2-shakl, b,v);

3) qo‘zgaluvchan zvenolarning ilgarilama kinematik juft hosil qilishi (2-shakl,g,d).

Shu kabi elementar tushunchalardan boshlab murakkab mexanizmlarga otish, ya’ni Assur guruhlarini bayon
qilish hamda shu asosda masala va topshiriglar berish orqali talabalarga bilim berishda, fanga yanada chuqur
yondashishi hamda o°z ustida ishlashida faolligini oshiradi.

Tajriba mashg‘ulotlarida esa, masalan, fazoviy mexanizm (manipulyator) larning tuzilishini tekshirish
mavzusida kinematik sxema asosida uni tashkil qilgan kinematik juft va zvenolarning turlari hamda o°zaro
birikishini o‘rganish va uning erkinlik darajalari sonini, harakatchanlik, xizmat ko‘rsatish burchagi va koeffitsentini
aniqlashga to‘g ri keladi. Bunda ma’ruza mashg‘ulotlaridagi vizual materiallar asosida olgan bilim va ko‘nikmalarini
qo‘llash orqali manipulyatorning tuzilish sxemasi yoki sanoat robotining kinematik sxemasi tuzilib, qo‘zg‘aluvchan
zvenolar soni, kinematik juftlarning sinflari, fazoviy mexanizm (manipulyatorining) erkinlik darajasi soni
aniglanadi. Ya'ni bunda robotlar barmogqlari harakatini erkinlik darajasini e'tiborga olib, “Universal-15" va “M-901"
markali sanoat robotlarining kinematik sxemalaridan foydalanish tavsiya etiladi.

3-shakl.

3-shaklda barmoqlarining ham harakatini hisobga olganda oltita erkinlik darajasiga ega bo‘lgan sonoat
robotining manipulyatori mexanizmini nusxasi tasvirlangan. Bunday manipulyatorning asosiy elementlari O-
qo°zg‘almas stanina; 1-aylanuvchi stol; bo‘g‘inlar 2, 3, 4 dan tuzilgan qo‘l; 5-panja; 6-barmoqli changal.

Tajriba mashgulotlaridan keyin Blits-so‘rov, “B.B.B” usullaridan foydalanib, talabalaming olgan bilim va
ko‘nikmalari baholanadi.

Mashg‘ulot jarayonida talabalarni “B.B.B” usulida nazorat qilish
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Amaliy va tajriba mashgulotlari jarayonida talabalarning olgan nazariy bilim va ko‘nikmalarini interfaol
o‘qitish usullari orqali baholashda, ulardagi ko‘nikma va tushunchalarni necha foizga o‘zlashtirilganligini ham bilib
olish mumkin. Shu asosda oqitishning ilg‘or, ya'ni interfaol usullaridan foydalanishda talabalarning ertangi kunida
xoh ishlab chiqgarish, xoh ilmiy-tadqiqod ishlarida bo‘lsin o‘z ustida mustagqil ish olib borishida ham asqotib,
mahoratini oshiradi va kerakli ko‘nikma hamda malakalarga ega bo‘lishlariga imkoniyat yaratib beradi.
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