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MELIORATIV KANALLARIN iSLONMOSI VO TOMIZLONMOSINDO
NIVELIRLOMONIN APARAT VASITOLORI

Saloddin Qombar oglu Hiiseynov?, Nazim K6gari oglu ismayilov?, Tohid Yusif oglu Mommadov?,
Oli Fizuli oglu Forzaliyev*

XULASO
Tadgiqatin maqgsadi - Meliorativ kanallarin islonmasi Vo tomizlonmasinds nivelirlomonin aparat vasitolorinin
totbiginin analizi va somaraliliyinin giymatlondirilmosindon ibaratdir.
Tadgiqgatin metodologiyasi - Meliorativ islorin keyfiyyotini agsag1 salan amillodon biri kanallarin tomizlonmosi yaxud
qurulmasinda qrunt profilinin doqiq mévgelosdirilmasi hesab edilir.
Tadgiqatin tatbiqgi ahamiyyati - Ekskavatorlarin istismarinda ANS-in asas hallina: ANS 2D nazarat sistemina; ANS
peyk nozarat sistemino; ANS AUTO peyk nivelirlomo sistemine baxilir.
Toadgiqgat naticalari - ANS AUTO peyk nivelirlomo sistemi daha tokmil olmagla, yerino yetirilon isin keyfiyystin
insan amilindan praktiki olaraq asl olmadigini géstarmisdir. Homginin, islonmis topalorin maillik bucaginin layihods
geyd edilonds 1 m? —do ANS AUTO peyk nivelirlomo sisteminda, ANS 2D nozarat sistemindan (8,3%) vo ANS peyk
nozarat sistemindon (6%) forqli olaraq, daha kicik oldugu (2,4%) molum olmusdur. ANS qondarilmamig
ekskavatorlarda iso bu gdstorici 11,1% toskil etmisdir.
Tadgiqatin elmi yeniliyi - Ekskavatorlarin konstruksiyasina avtomatik nivelirloma sisteminin (ANS) daxil edilmasi
ilo modernlogdirilmasi olub, islorin yerina yetirilmosinin siratini vo dogigliyini, uygun olaraq mohsuldarligin
artmasini tamin edir.

Acar sozlar: meliorativ komplekslor, kanallar , modellosdirms, nivelirloms sistemi , keyfiyyot

Giris. Excavator — agrar sektorda meliorativ sistemlorin kanallarinin qurulmasi, hamginin
kanallarm tomizlonmasi islorinin yerina yetirilmasi G¢lin meliorativ sistemlarin istismar1 dovriinda
totbig edilon on genis yayilmis masinlardan biridir (Amarenxo, 2013; bBmoxun va b., 2007).
Torpaq qazma islorinin aparilmasinda xiisusi toyinathh mohsuldar masinlara tolobatin artmasi bas
verir (bypak va b., 2019; ITyaunckuii Vo b., 2017).

Avtomatik nivelirlomo sistemi soylo (ciddin cohdlo) mohsurlasmaga baslamuisdir. Insaat
masinlarinin mohsuldarliginin artirhmasi tsullarindan biri miiasir texnologiyalarin totbigi ilo
konstruksiyanm tokmillasdirilmasidir (XBanes vo b., 2017; Muxaiinenko Vs b., 2018).

Excavatorlarin konstruksiyasina avtomatik nivelirloma sisteminin (ANS) daxil edilmasi ilo
modernlosdirilmasi islorinin  yerino  yetirilmosi  suratini  vo doagigliyini eyni zamanda
mohsuldarligin da artmasini tomin edir. ANS-in excavatorlar i¢lin asas Ustiinlityli 6ziinii maginin
is¢i orqaninin verilmis layiha Saviyyasina nozoron sabit olaraq vizual goriintisunin verilmasinda
Vo homginin is¢i avadanligin verilmis voziyystds tutulmasinda tozahir etmasindoadir (Amaresko Vo
b., 2019). Butlin informasiya operatorun kabinasinds ekrana ¢ixarilmis olur.

Avtomatik nivelirloma sistemi ilo olagodar masalalorlo bir sira alimlor mosgul olmuslar.
P.S.Xvalyov va A.B.Satyukov kimi mualliflor tosdiq edir ki, ANS-in maliyyslosmasi (investisiya
colb edilmasi) vo istifadosi mohsuldarligr artirir, yerino yetirilon is¢i keyfiyyotini yiksaldir,
bununla bels istehsalatla vo personalin asagi ixtisasli olmasi ilo olagadar olan butin problemlori
hall etmir.
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Homg¢inin texnikanin movqgeyini dagiq toyin etmok Ucln GPS (GLONASS) — Global
movgetoyinetmo sistemindon istifado etmoklo ANS-in totbigi he¢ do homiso peyk yetorsizliyi
sababindan somarali olmur (Macnsauues va b., 2019).

D.Q.Mixaylenko vo A.Q.Lenivsev kimi mdiolliflor iso buldozerin laydirmmn miasir
avtomatik idaroedilmasi sisteminin analizini apararaq, daha boyik doagigliyi konstruksiyasinda
lazer suasi texnologiyasmin istifads edildiyi avadanligin tomin etdiyini muoyyon etmislor.

Texnoloji masmlar parki ilo rabito (slags) keyfiyyatini tomin edon stansiya sobakasinin
paylanmasi maginlarin mévqeyinin dagiq toyin edilmasins imkan verir (bykpees va b., 2011).

A.P.Maslyanitsin vo E.l.Filatov lazer nivelirlomonin totbiqi soraitinin diapazonunu
geniglondirmays vo yalniz diizxotli deyil, eyni zamanda oyrixatli sothlorin do formalagmasina
imkan veran buldozerin harokatli lazer gobuledici gurgusunun prinsiplorini tosvir etmislor
(Cesproruna va b.,2020)

Bu gobuledicini excavatorlarda da istifado etmok olar. O keyfiyyati vo topanin (bandin)
profilinin doqiqgliyini yaxsilagdira bilar.

[.A.Bukreev Topcon Postioning System sirkatinin mohsulunun timsalinda ANS-in isini vo
qurulmasi prinsipini tosir etmisdir. O avtomatik nivelirloma sisteminin toyinatini, xassalarini va is
prinsipini tosvir etmis vo olago ilo texnoloji masmmn idaroetmo sisteminin blok — sxemini
islomisdir (Anmarenko va b., 2019).

ANS-in tatbigi oshamiyyatli Gstinliklor vermis olur:
1.Torpaq gazma islorindo keyfiyyats araliq nozarat morhalalarinin logvi.
2.Isin yerino yetirilmasinin cari orofosi haqqinda “real zamanda” informasiyanin almmasinin
mumkunliya.
3.Aparilan islorin tohllkasizliyinin yiuksalmasi.
4.Qruntun miimkiin artiq gazilmasinin aradan qaldirilmasi.

Bu amillar siibhasiz ki, ekskavatorun isinin mohsuldarligini artirir.

Tadgigatin maqgsadi: mixtalif név meliorativ islorin yerino yetirilmosindos tok calovlu
ekskavatorlarda avtomatik nivelirloma sisteminin tatbiginin analizi vo somaraliliyinin
giymotlondirilmoasinin aparilmasidir.

Material vo metodlar. Baxilan tadgigatlarda baza kasmo nazoriyyssi, masmlarm etibarliligi
vo risklor istifado edilmisdir. Excavatorun ANS-in igi ¢alovun, qillonin va dostayin cari
vaziyyatinin tayinina va insaat obyektinin konstruktiv tobagolorinin layiha yaxud riyazi modells
gars1 qoyulmaya soykanir. Excavatorun is¢i elementlarinin vaziyyatinin tayini G¢lin bucaq vericisi,
calovun mailliyinin vericisi, calovun vericisi, lazer gobuledicisi, qtllonin mailliyinin vericisi vo
dénmoanin vericisi istifado edilir.

Signallarin emali kontrollers yazilmig xiisusi alqoritmlo hoyata kegirilir. Almmmig naticalorin
vizuallagdirilmasi operatorun displeyindo bas vera Vo homginin istismargi toskilatin (sirkatin)
kompditerlarinin monitorunda tasvir edilo bilar.

Tadqiqat metodlar1 ekskavatorlarin istismarinda totbiq edilon (i¢ asas ANS halli tG¢lin tagdim
edilir:

1. ANS 2D nazarat sistemi. Sistemin torkibino asagindaki cihazlar daxil edilir: operatorun
kabinasindaki idareetmo l6vhosi; calov, doastok, qullo vo excavatorun kabinasi arasindaki
bucaqlarin komiyyatini Olgon dord bucaq vericisi; lazer gobuledici (CAN — port vasitasilo
qusulur); komunikasiya qovsagi (CAN — sini iizro rabito). 2D indikatorlu sistemdon istifado
olunmasina qruntun cari islonms (qazilma) parametrlorini idarsetmo I6vhasina vermak olar ki, bu
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da baxis sahosindo dayagq noqtesinin daima tutulmasina imkan verir. Isin yerino yetirilmosi
daqiqliyi ekskavatorun magnistinin ixtisasindan asili olur.

2. ANS peyk nazarat sistemi. Sistemin torkibino asagidaki cihazlar daxil olur: 6lgmo
diapazonu 360 ° olan dord bucaq vericisi; insaat sahosindo masinin orientasiyasi vo movgetayini
Uclin GNSS — antenna vo qibuledici; operatorun kabinasindaki idarsetma lovhosi. Calovun
disindan layihada verilon saviyyoyadok olan masafo idarsetmo l6vhasinds tosvir edilir. Daqiq
informasiyanin tosviri mumkinddr: layiha Gzro sahonin plani, islonon profil vo en kosik. Peyk
nozarat sistemindan istifado edilmosi formalasdirilan sathin keyfiyyatini izlomok Gclin xondokda
insanin istirakini istisna etmays imkan verir. Ekskavatorun operatorunun ixtisas saviyyasi dolayisi
ilo yerina yetirilon isin dogigliyino tosir edir.

3. ANS AUTO peyk nivelirlama sistemi. Sistemo asagidaki cihazlar daxildir: idaroetmo
paneli; peyk antenna; iki otalotli verici; kontroller; idaroetmo ¢ubuglar1 (jostiklor); elektromagnit
klapani (is¢i avadanligin hidrosilindri, paylayict vo dastok arasinda qondarilir).

ANS AUTO tutma rejimini dostokloyir ki, bu zaman miioyyon qazma diapazonunda isci
avadanlhigm avtomatik rejimds tutulmasi (avtomatika verilmis layiha giymatindan dorin qazmaga
imkan vermir) vo qullonin is¢i gedisinds ¢alovu sabit hiicum bucagi altinda vo ekskavatorun
dastayini tutan, ¢alov rejimi bas verir. Operator yalniz qiilloni idars edir, avtomatika isa verilmis
bucagi dastokloyir.

ANS AUTO daha universal va gabaqcil hesab edilir. ANS AUTO istifado edilmoasinda
yerina yetirilon igin keyfiyyati insan amilindon asili olmur.

Mixtolif tip ANS-in migayiso edilmoasi ilo tocriibs sahasinds (poligonda) topalorin
yuksaldilmasi (qaldirilmasi) iigiin ANS — lo modernizo edilmis JCB JS205 ekskavatoru todgiq
edilmisdir. Aparilmis tocriibalorin daha tam mugayisasi t¢iin hamginin ANS qondarilmamis JCB
JS205 ekskavatoru istifado edilmisdir.

Layiha giymotindon meyletms bucagmin 6lgiilmasi Uglin geodeziya nivelirindan istifads
edilmisdir. Verilmis layiho mistovisi saquli miistaviya nozaran 90 ° bucaq taskil edon “horizont”
hesab edilir. Boyuk variasiya ti¢iin topanin planlasdirilmasinda (diizlondirilmasi) bes cohd izra bes
tocribi 6lcmo hoyata Kkegirilir. Bitln eksperiment orzindo masmi eyni bir adam idaro
etdiyindon,alinmis molumatlarin obyektivliyino tosir edon amil Kimi operatorun tacriibasine
baxilmir.

Naticalar va muzakiralar. Todqgigatin noticasi islonon topanin (tékmo gruntun) hor 1 m2-do
verilmis layiho bucagmndan %-lo meyletmonin 6lgiilmasindon ibarotdir. Idaroetmo sisteminin
aparat vasitalori vo blok — sxemi sokil 1-do toqdim edilmisdir.Eksperiment masma ANS-in dord
texniki tochizat variantin1 : ANS olmayan ekskavatorla; ANS 2D nozarat sistemi ilo; ANS peyk
nozarat sistemi ilo; ANS AUTO peyk nivelirloma sistemi ils.

Hor bir eksperiment varianti {iglin is¢i eskizlor qurulmusdur (sok.2). Toponin islonmasinda
bucaqglarin 6l¢iilmasi asasinda qurulmug eskizlor analiz edilorok asagidaki notico hasil edilir: ANS
no godar muasir olarsa, toponin maillik bucagina bir o qodar dagiq riayat etmok olar (cadval 1,sokil
3).




ADAU-nun ELMI OSORLORI
ISSN 2310-4104 E-ISSN 2790-5799

DOI:10.30546/2790-5799.1.2024.0096

Olcma xatalart Dayaq sothi

y
v N -
Verici » Emal 2 siizgencdon kegirmo Idaraetmonin
y hesabatt
v
Masm |4 Hidrosilindirlor e Hidropaylayic1
: blok
F Y

Dinamik va
statistik
hayacanlanmalar

Sak.1 Texnoloji masinin aks alaga ilo idaraetma sisteminin biok — sxemi:
1- bucaq vericisi; 2 — calovun mailliyinin vericisi; 3 — ¢alovun vericisi; 4 — lazer gabuledici; 5 —
kontroller ; 6 — qullonin maillik vericisi; 7 — dénmo vericisi.
Toponin planlagdirilmasmin hoqiqi maillik bucaginin hor bir eksperiment ugiin layiho
giymatindon meyletmasinin daha obyektiv asaslandirilmasi magsadilo agsagidaki diisturdan istifado
edilir:

Bi = o5+ 100% (1)
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Burada £; — muxtalif ndv ANS-don istifado edilmasinds toponin faktiki maillik bucaginin
layiha giymotindan faizlo meyletmasi; ¢; — layiha giymatindon bucagla meyletmadir.
Faizlo meyletmonin median giymatini w, asagidak: ifadodon tapilir:

w, = Bat4Biva 10004 )

900

Meliorativ iglor Uciin avtomatik nivelirlomo sisteminin (ANS) totbiq olundugu mixtolif
masin istehsalgilarinin malumatlarinin analizi naticalori Gzra texnikanin mohsuldarligimin 200%
yuksaldiyi, yerina yetirilon iglarin dagigliyinin isa 2 dofo artdigi miiayyon edilmisdir.

Sak.2 Tapanin profilinin islanmasi prosesinin modellasdirilmasi:
1 — toponin verilmis layiha profili; 2 — ANS tatbiq edilmamakls tapanin profili; 3 — ANS 2D
nozarst sisteminin tatbiq ilo topanin profili; 4 — ANS peyk nozarat sisteminin tatbigi ilo topanin
profili; 5 — ANS AUTO tatbiqi ilo tapanin profili
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Cadval 1.
Muxtalif n6v ANS — lar Gigtin tapanin bucaginin faktiki meyletmasi, %
Olgmolorin sira ndmrasi Orta
ANS variant1 1 2 3 2 5 qiymoti, %
ANS gondarilmamis ekskavator 11 10 | 125 | 11,5 | 10,5 11,1
ANS 2D nozarat sistemi ilo tochiz edilmis
ekskavator 8 86 | 74 | 88 | 93 8,42
ANS peyk nozarat sistemi ilo tochiz edilmis
ekskavator 5 69 | 56 | 68 6 6,06
ANS AUTO peyk niverlirlomo sistemi ils tohciz
edilmis ekskavator 2 3 2,4 38 | 11 2,46

Sok.3.Eksperimentlar asasinda tapalarin profilinin modellasdirilmasi:
1 — topanin arxa layiha profili; 2 — topanin alinmis profili; a — ANS olmadan (eksperiment 1); b -
ANS 2D nozarat sistemli (eksperiment 2); v — ANS peyk nazarat sistemli (eksperiment 3); q -
ANS AUTO peyk nivelirloma sistemli (eksperiment 4).

NOTICOLOR

1. Avtomatlasdirilmis nivelirloms sisteminin qurasdirilmasi (qondarilmasi) konstruksiyani
tokmillagdirir vo ekskavatorun texnoloji xarakteristikasini yiiksaldir.

2. Ug osas hallin: ANS 2D nozarat sisteminin, ANS peyk nozarat sisteminin vo ANS AUTO
peyk nivelirlomo sisteminin analizi gostorir ki, axirme1 daha tokmildir:

- ANS AUTO-dan istifado edilmoasinds yerino yetirilon igin keyfiyyati insan amilindon asili
olmur;

- Islonan topanin meyletmos bucagi layihods verilon bucagdan 1 m?-do ANS gondarilmayan
ekskavator Gglin 11,1 %, ANS AUTO peyk nivelirloma sistemi olduqda iso bu gdstarici 2,46 %,
ANS 2D nozarot sistemi oldugda 8,42 %, ANS peyk nozarat sistemi oldugda isa 6,06 %
hiidadunda yerlosir.

3.Avtomatik nivelirloma sisteminin totbiq edilmasi texnikanin mohsuldarliginmn 200 %
yerina yetirilon islorin dogiqliyini iso 2 dofo artirmaga imkan verir.
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LEVELING iIMPLEMENTS USED FOR DEVELOPING AND
CLEANING RECLAMATION CANALS

Huseinov Saladdin Qambar* Ismayilov Nazim Kochari?, Mammadov Yusif Tohid®, Farzaliev Ali
Fizuli

SUMMARY
The purpose of the research - hardware leveling tools for the development and cleaning of reclamation canals
The methodology of the research - one of the main factors that reduces the quality of reclamation work is the
accuracy of positioning of the soil profile during clearing and construction of canals..
The practical importance of the research - three main ASN solutions for the operation of excavators are considered:
ASN 2D control system; ASN satellite monitoring system; ASN AUTO satellite leveling system.
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The results of the research - showed that the ASN AUTO satellite leveling system turned out to be the most
advanced, since when used, the quality of the work performed practically does not depend on the human factor. Also,
the angle of deviation of the embankment being developed from the design specified angle per 1 m2 for an excavator
with an ASN AUTO satellite leveling system was less (2.4%) in contrast to the ASN 2D control system (8.3%) and
ASN satellite control system (6%). For an excavator without ASN, this figure was 11.1%.

The scientific novelty of research - s the modernization of excavators by introducing automatic leveling systems
(ALS) into their design. which allows you to increase the speed and accuracy of work, and therefore productivity.

Keywords: reclamation complexes , channel , modeling, leveling systems , quality

AnnapaTHble CpeACTBa HUBEJINPOBAHMS NPH pa3padoTke
U 0YMCTKE MeJTHOPATUBHBIX KAHAJIOB

Camanaun Tam6ap ormer I'yceitnos?, Hasum Kowapu ormsr cmaiinos?, Toun FOcud orisr
Mawmenos® A ®uzymn orisr Papzannes?

PE3IOME

Ilenpi0o MccIeqOBaHMSI COCTOMT - amnmapaTHbIe CPEJACTBA HUBEIUPOBAaHHS NpPU pa3paboTKe H  OYHCTKE
MCJIMOPATUBHBIX KaHAJIOB
MeToosiorusi MccJieIOBaHUsI — OJHUM W3 OCHOBHBIX (DAKTOPOB, CHIDKAMOIIMX KayeCTBO MEIMOPATUBHBIX palorT,
SBJIETCSl TOYHOCTh ITO3UIIMOHUPOBAHUS NPOGHISL IPYHTHI IPU PACUUCTKE U YCTPOHCTBE KaHAJIOB.
IIpuxjgagHoe 3HAYEeHUS HCCIEJOBAHUSI — PACCMOTPEHBI TpU OCHOBHBIX pemieHus ACH mpu skciuryaranmun
skckaBaropoB: ACH 2D cucrema konrpons; ACH cryrHukoBast cuctema koutpois; ACH AUTO cnyrHukoBas
CHCTEMa HUBEJIUPOBAHUAL. .
Pe3yabraThl HccieqoBaHMsl - TOKasaid, 4to HauOosee coBepuieHHOM oxazanmoch ACH AUTO cnyrHukoBas
CHCTEMa HUBEIMPOBAHHUS, MOCKOIbKY HpH €€ MCIOIb30BAHMM KauyeCTBO BBIIOJIHACMBIX pabOT NPaKTHYECKH He
3aBUCHUT OT 4eoBeueckoro (axropa. Taxke yron OTKIOHEHHUs pa3pabaThiBaeMOil HACKIIH OT IIPOEKTHOI'O 33aHHOTO
yra Ha 1 M? ay1s skckaBatopa ¢ ACH AUTO cryTHMKOBOM CHCTEMbl HMBEIMPOBAHHMS COCTABMII MEHBIIIE 3HAYCHUE
(2.4%) B ommmune or ACH 2D cucrtembr kontpois (8,3%) u ACH cnyTHuKOBO# cucteMbl KOHTponst (6%). s
sKkckaBatopa 6e3 ACH stot noka3zarens cocrasmia 11,1%.
Hayuynass HOBH3HA McCC/IEOBAHMSI — SBJIIETCS MOJCPHU3AIMSA SKCKABATOPOB BHEAPEHHEM B HMX KOHCTPYKLHUIO
aBTOMaTHUYECKUX cucTeM HuBenupoBaHus (ACH), KOTopoe MO3BOJSET yBEIHIUTh CKOPOCTh M TOYHOCTH BBIOTHEHHS
paboT, cIenoBaTeNbHO, U IPOU3BOAUTEIHLHOCTD.

Kniouesvie cnosa. MenvopaTHBHbIE KOMIUIEKCH , KaHAJbl , MOACIUPOBAHUE , CHCTEMbl HHUBEIHPOBAHUSA ,
Ka4ecTBO




