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soatlar:
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Sinov birligi migdori: 4
Baholash shakli: Imtthon (yozma)
Fan tili: O‘zbek
Fanni maqsadi (FM)
Tibbiy robotlar turlarini, ulaming qo‘ilanilishi va tibbiy robototexnikadagi
zamonaviy texnologiyalami o‘rganish. Tibbiy robototexnikada qo‘llaniladigan
M kinematika, dinamikg va boshqaruv asoslarini egallash. Jarrohlik va diagnost_ika uchyp
robotlashtirilgan tizimlarni loyihalash, tahlil qilish va jony etish ko‘nikmalarini
rivojlantirish.  Sog‘ligni  saglashda robotlarning rolini tushunish va yangi
texnologtyalarni ishlab chigish bo‘yicha takliflar yaratish
Fanni o‘zlasahtirish uchun zarur boshlang‘ich bilimlar
1. Elektronika va sxemalar (EVS1306)
2. Dasturlash (DAS1110)
3. Robototexnika (ROB1506)

TA’LIM NATIJALARI (TN)

Tibbiy robototexnikaning asosty tushunchalarini tushunish: Talabalar turli xil tibbiy robotlar
TNI1 | turlanni, ularning jarrohlik va diagnostikada qo‘llanilishini tasvirlay olishadi, shuningdek,
tibbiy robototexnikaning asosiy paradigmalarini tushunishadi.

Tibbiy robotlar uchun kinematika va dinamika asoslarini egallash: Talabalar harakatni
TN2 | to‘g‘nidan-to'g i va teskari modellashtirish kabi kinematikaning asosiy tamoyillarini bilishadi
va tibbiy tizimlarda robotlarni boshgarish tamoyillarini qo*llay olishadi.

Tibbiy robotlarni dasturlash va boshqarish ko‘nikmalarini ishlab chiqish: Talabalar minimal
TN3 | invaziv jarrohlik va intervension radiologiyada robotlashtirilgan tizimlar uchun boshqarish
algoritmlarini ishlab chigish va joriy etish gobiliyatiga ega bo*lishadi.




Inson-mashina o°zaro ta'sirini (inson-mashina interfeyslarini) tushunish: Talabalar tibbiy

TN4 | robotlami boshqanish uchun interfeyslarni loyihalashni va ular bllan teleoperamya va
kooperativ manipulyatsiya kabi turli boshqaruv tizimlar orgali o‘zaro ishlashnm o‘rg hadi.
Robotlashtirilgan tizimlarda tibbiy vizualizatsiya texnologiyalarini qo‘llash: Talabalar turli

TNS5 | tibbiy vizualizatsiya usullan (MRT, UZI, KT va rentgen) va ulammg amq jarrohlik
aralashuvlan uchun robotlashtirilgan tizimlar bilan integratsiyasini tushuni
Robototexnika va tibbiy tasvirlardan foydalangan holda jarrohlik navigatsiyasi ko‘nikmalaﬁni

TN6 | egallash: Talabalar aniq jarrohlik operatsiyalari va radlo_]arrohllkm amalga oshirish uchun
navigatsiya, kuzatish va kalibrlash tizimlaridan foydalanishni o‘rganishadi
Yangi tibbiy robot texnologiyalanni yaratish va takhif qilish ko nikmalarini rivojlantirish:

TN Talabalar yangi tibbiy robotlashtirilgan texnologiyalar uchun konsepsiyalar va takliflamni
ishlab chiqish qobiliyatiga ega bo‘lishadi va ularni ilmiy va tibbiy jamoatchilikka taqdim
etishadi.

Tibbiy robototexnika sohasida samarali o°qish va ishlashga tayyorgarlik: Talabalar jarrohlik

TN8 | va boshga tibbly fanlar uchun robotlashtirilgan texnologiyalarni o‘gitishda qo‘llash,

huningdek, yangi o‘quv dasturlan va trenajorlar ishlab chigish ko‘nikmalarini egallashadi.
Mashg‘ulotlar shakli: ma’ruza (M) Soat
Tibbiy robototexnikaga kirish: lebly robotlardan foydatanishning asosiy sohalari.
M1 . 2
Tibbiy robototexnikaning parads

M2 Kinematika asoslari: To'g'ri va leskan kinematik modellashtirish. Harakatning 3

masofaviy markazi (RCM) konsenswasn

M3 | Robatlarni boshgarish lari | dans va admitansni boshqarish prinsiplari. 2

Muhandislar uchun xirurgiya: Kam invaziv xirurgiyaning asoslari. Xirurgiyada

M4 . . 2

robototexnikadan foydalanish.
Ms Muhandislar uchun intervension radiologiya: Radiologik amaliyotlar asoslari. 2
Intervenston radiologiyada robototexnikaning roli.

M6 Kam invaziv xirurgiya (MIS): Afzalliklari va muammolarni. Robototexnikaning bu 5
jarayonlardagi o‘mi.
Inson-mashina interfeyslari: Robotlashnnlgan tizimlar bilan o‘zaro aloga

M7 . 2

interfeyslarini ishlab chiqish prinsiplari.
Telejarrohlik: Robotlami masofadan boshqarish konsepsiyasi. Xirurgiya va

M8 . . P 2

diagnostikadagi go‘llanmalar.

M9 | Hamkorlikdagi ipulyatsiyalar: Inson va robotning birgalikdagi ishlash: 2

M10 MIS uchun portlarni joylashtirish: Kam invaziv jarrohlikda asboblarni optimal 2
joylashtinish.
Robot dizayni konsepsiyasi: Xirurgik robotlarni loyihalash asoslan. Komponent va

Mit materiallami tanlash mezonlan. 2
MISda video tasvirlar: Video tasvirlami qo‘llash va tahlil qilish. Xirurgiyadagi

MI12 . . . 2
kompyuterli ko*nish misollan.
Kengaytirilgan reallik (AR): Tibbiy amaliyotlarda AR texnologiyalan.

M3 Vizualizatsiya vositalan. 2
Kam invaziv xirurgiyani o‘qitish: Simulyatorlar va robototexnik trenajyorlar.

Mi4 Tibbiyot mutaxassislari uchun o‘quv dasturlarini ishiab chiqgish. 2
Tibbiy tasvir asosida intervensiyalar. Tibbiy tasvirlarga asoslangan aralashuv

Mi5s .. L 2
usullarining tahlili.

Jami 30




Dars shakllari: amaliy mashg'ulot (A)

Al

Tibbiy robototexnika asoslari va qo‘llash paradigmalari Amaliy
mashg‘ulot: Turli xil tibbiy robotlar turlarini va ulaming haqiqiy
tibbiy senariylarda go‘llashini tadqiq qilish va tahlil qilish.

A2

Tibbiy robotlar kinematikasi va dinamikasining asosiy
tushunchalari Amaliy mashg‘ulot: Dasturiy vositalar (masalan,
MATLAB yoki simulyatorlar) yordamida tibbiy robotlar uchun
kinematik zanjirlami modellashtirish.

Al

Tibbiy robotlarni boshqarish asoslari Amaliy mashg‘ulot: Impedans
va admitans nazoratidan foydalangan holda robot uchun asosiy
boshqaruv algoritmlarini amalga oshirish.

A4

Minimal invaziv jarrohlik uchun robotlar. Amaliy mashg‘ulot: '
Minimal invaziv operatsiyalar kontekstida robotni boshgarish
interfeysini loyihalash.

AS

Telemavjudlik va masofadan turib harakat markazi (RCM) orqali
boshqarish Amaliy mashg‘ulot: RCM yordamida jarrohlik robotlari
uchun teleprezentsiya tizimini amalga oshirish va sinovdan
o‘tkazish.

A6

Tibbiy robotlar uchun inson-mashina interfeyslarini loyihalash va
ishlab chiqish. Amaliy mashg‘ulot: Jarrohlik robotini boshqarish
interfeysini ishlab chiqish va sinovdan o‘tkazish.

A7

Tibbiy robotlar uchun kirish/chigish portlarini dasturlash Amaliy
mashg‘ulot: Tashqi sensorlar va bajaruvchi mexanizmlarni ulash
uchun kirish/chiqish portlarini dasturlash.

A8

Jarrohlik robotlari uchun navigatsiya tizimini amalga oshirish va
sinovdan o‘tkazish Amaliy mashg‘ulot: Tibbiy tasvirlardan
foydalanadigan robot uchun navigatsiya tizimini ishlab chigish va
tekshirish.

A9

Jarrohlik navigatsiyast uchun tibbiy tasvirlardan foydalanish
(masalan, KT, MRI) Amaliy mashg‘ulot: Segmentatsiya dasturiy
ta’minoti yordamida jarrohlik sohasi xaritasi va modelini yaratish
uchun tibbiy tasvirlarni tahlil gilish va ulardan foydalanish.

Jami

Mustaqil ish (MI)

Soat

Turli tibbiy robotlar turlan (jarrohlik, reabilitatsiya, diagnostika robotlan) ulaming
xususiyatlari va go'llanilish sohalarini tahlil qilish va sharhlab berish.

MATLAB yoki boshqa simulyatorlar yordamida tibbiy robotning kinematikasi va
dinamikasini ifodalovchi ik modelni ishlab chigish.

Tibbiy robotlarni boshqarishning turli usullarini (impedansli, admitansli boshqaruv
va ulaming jarrohlikdagi go'llanilishi) o'rganish va solishtirish.

Minimal invaziv operatsiyalar uchun boshqaruv tizimini o'rganish, shu jumladan
kichik kirish joylari bilan amalga oshiriladigan operatsiyalarga robotlashtirilgan
tizimlami integratsiyalash imkoniyatlarini tadgiq qilish.

Jarrohlaming robotlar bilan operatsiya paytida o'zaro ishlashi uchun interfeyslarni
loyihalashning mavjud usullarini tahlil qilib, takomillashtirish takliflarini ishlab
chigish. Tibbiyotda robotlardan foydalanish bilan bog'liq etik va huquqiy masalalar
(xavfsizlik va javobgarlik masalalan) bo'yicha tadgiqot o'tkazish.

Teleoperatsiya texnologiyasini o'rganib, tibbiy robotlarni masofadan samarali
boshqarish tizimi uchun algoritmlar ishlab chigish. Operatsiyalar yoki jarohatlardan
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keyin harakat funksiyalarini tiklash uchun tibbiy robot yordamida reabilitatsiya
tizimi konsepsiyasini ishlab chiqish.

M17

Tibbiy vizualizatsiya usullarini (MRT, KT, ultratovush) va ulaming tibbiy robotlar
navigatsiya tizimlariga integratsiyasini o'rganish.

MI 8

Operatsiyalar anigligini va tibbiy robotlar yordamida navigatsiyani yaxshilash
uchun kengaytinilgan haqgiqat texnologiyasining qo'llanilishini tadqiq qilish va tahlil 6
qilish.

MI9

Jarrohlik operatsiyalari paytida robotlami aniq pozitsiyalash uchun tibbiy
tasvirlami kalibriash va registratsiya qilish usullarini o'rganish.

MI 10

Robotlashtirilgan tizimlar yordamida radiojarrohlik texnologiyalarini tahlil qilib,
bunday usullarming afzalliklari va kamchiliklarini tadqiq gilish.

Ml 11

Jarrohlik robotlari uchun boshqaruv tizimlanni (feedback signal filtrtash va
xatolami tuzatish algoritmlarini o'z ichiga olgan holda) tadqiq qilish.

M1 12 | interfeys konsepsiyasini ishlab chigish. Tibbiy robotlaming turli tibbiy uskunalar 6

Jarroh va bemormi tizim bilan o'zaro ishlashiga imkon beradigan tibbiy robot uchun

(rentgen apparatlan, ultratovush skanerlan) bilan mosligini 1adqiq gilish.

Jami: 72

Mustagil ish ma’ruza va amally mashg‘ulotlardan berilgan vazifa bo‘yicha referat, mustaqil ish va
tagdimot shaklida talabaning individual bajaradigan ishi hisoblanadi.

Asosiy adabiyotlar va resurslar

1 Muhammad Ali Mazidi, Rolin D. McKinlay, and Danny Causey, PIC Microcontroller And
Embedded Systems — Using Assembly And C For PIC18, MicroDigitalEd, 2016,
2 Barry B. Brey, Applying PIC18 Microcontrollers Architecture, Programming and interfacing
Using C and Assembly, Prentice Hall, 2008.
3 Dogan Ibrahim, Advanced PIC Microcontroller Projects in C:
from USB to RTOS with the PIC18F Series, Elsevier, 2008.
Qo'shimcha tavsiya etilgan adahiyatlar
Mupaunéen 11.M. Tankuauii Taxyinn, KaTeHil TApTHE-MHTHIOM Ba axCHii xkanoGrapnuk — xap 6up
paxbap GaonMATHHHUHT Ky HIANHMK Kovnacu Gynumiu xepak. Yibexucron Pecnybnuxacu Basupnap
4 | Maxxamacuuunr 2016 fiun skyunapu sa 2017 ifun netukGonnapura farniunasral MaxiIucKaru
V36exucton Pecnybnmkacn [NpeanneHTHHRHT HyTKH. // Xank cy3u razeracu. 2017 finn 16 susaps,
Nell.
5 | Vabexucton Pecriybnuxacu Koncruryumscu - T.: Vabexucton, 2017.- 46 6.
Y3ibexucton Pecnybnnkacu Baimpnap Maxkamacuuunr 2019 fiun 18 smsapaarm 48-com
6 | «V36ekucton Pecriy6nukacuaa “AKILTH 11aXap™ TEXHONOTMANIAPHM XKOPHH ITHIN KOHLIENLIMACKHU
TACAMKNAL Ty FPHCHOA»TH KAPOPH.
Vafexucron Pecrynukacu Baampnap Maxxamacanusr 2019 fiun 15 wonnaru 589-con
7 «JlacTypuit MaxcynoTiap sa ax60pOT TEXHONOTMANAPH TEXHOJIOTHK NapKku GaonUATHHY TalKun
3THII YOpa-TaAGUPNapH TYFPHCHAANTH KAPOPH.
Elektron resurslar
1. | https://ru.coursera org :

Talabaning fan bo‘yicha o‘zlashtirish ko‘rsatkichini nazorat qilishda
quyidagi mezonlar tavsiya etiladi
a) 5 baha olish uchun talabaning bilim darajasi quyidagilarga javob berishi lozim:
fanning mohiyati va mazmunini to'liq yonta olsa;
fandagi mavzulari bayon qilishda ilmiylik va mantigiylik saglanib, ilmiy xatolik va

chalkashlikiarga yo'l qo‘ymasa;

bo‘lsa;

fan bo'yicha mavzu materiallarining nazany yoki amaliy ahamiyati hagida aniq tasavvurga ega

fan doirasida mustagqil erkin fikrlash qobiliyatini namoyon eta olsa;
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berilgan savollarga aniq va lo‘'nda javob bera olsa;

konspektga puxta tayyorlangan bo‘lsa;

mustaqil topshiriglami to‘liq va aniq bajargan ho‘lsa;

fanga tegishli qonunlar va boshqa me’yoriy-huquqiy hujjatlarni to‘liq o‘zlashtirgan bo‘lsa;

fanga tegishli mavzulardan bin bo‘yicha ilmiy maqola chop ettirgan bo‘lsa;

tarixiy jarayonlarni sharxlay bilsa.

b) 4 baho olish uchun talabaning bilim darajasi quyidagilarga javeb berishi lozim:

fanning mohiyati va mazmunini tushungan, fandagi mavzulami bayon qilishda ilmiy va mantiqiy
chalkashliklarga yo‘l qo‘ymasa;

fanning mazmunini amalty ahamiyatini tushungan bo'lsa;

fan bo‘yicha berilgan savollarga to'g‘ni javob bera olsa;

fan bo‘yicha berilgan vazifa va topshiriqlamni o‘quv dasturi doirasida bajarasa;

fan bo*yicha konspektga puxta shakllantirgan bo'lsa;

fan bo‘yicha mustaqil topshiriglarni to‘liq bajargan bo'lsa;

fanga tegishli qonunlar va boshqa me’yoriy-huquqgiy hujjatlami to‘liq o‘zlashtirgan bolsa;

) 3 baho olish uchun talabaning bilim darajasi quyidagilarga javob berishi lozim:

fan hagida umumiy tushunchaga ega bo'lsa;

fandagi mavzulami tor doirada yoritib, bayon qilishda ayrim chalkashliklarga yo'l qo'ysa;

bayon qilish ravon bo‘lmasa;

fan bo‘yicha savollarga mujmal va chalkash javoblar olinsa;

fan bo‘yicha matn puhta shakillantiriimagan bo*lsa.

d) quyidagi hollarda talabaning bilim darajasi qoniqarsiz 2 bahe bilan baholanishi
mumkin:

fan bo'yicha mashg‘ulotlarga tayyorgarlik ko‘rilmagan bo‘lsa;

fan bo'yicha mashg’ ulotlarga doir hech qanday tasavvurga ega bo‘Imasa;

fan bo‘yicha matnlarni boshqalardan ko‘chirib olganligi sezlib tursa;

fan bo‘yicha matnda jiddiy hato va chalkashliklarga yo'l qo*yilgan bo‘lsa;

fanga doir berilgan savollarga javob olinmasa;

Topshiriq Maksimal ball O‘tkazish vaqti

Topshirig Nel: Teleoperatsiya tizimi va
interfeyslar o'zaro ta'sirini hisohga olgan holda
boshqaruv arxitekturasini loyihalash
Topshirigni bahalash. MAX 5 ball.

1. Berilgan topshiriqqa optimal yondoshish — 1 5

ball;

2. Xulosa va foydalangan adabiyotlami

yoritilganlik — | ball,

3. Topshirigni himoya gilish — 3 ball.
Topshiriq Ne2: Tibbiy robot uchun navigatsiya
tizimiga integratsiyalash algoritmini qo'llash
Topshirigni baholash. MAX 5 ball.

1. Benlgan topshiriqqa optimal yondoshish — 1

O'quv jarayoni grafigi
bo‘yicha

ball, 5
2. Xulosa va foydalangan adabiyotlarni
yortilganlik — 1 ball;
3. Topshirigni himoya gilish — 3 ball.
Topshiriq Ne3: Jarrohdan robotga minimal
kechikish bilan real vaqgt rejimida buyruglami 5

uzatadigan boshqaruv tizimini ishlab chiqish
Topshirigni baholash. MAX § ball.




1. Berilgan topshiriqgqa optimal yondoshish - 1
ball;

2. Xulosa va foydalangan adabiyotlami
yoritilganlik — 1 ball;

3. Topshirigni himoya qilish— 3 ball.

Topshiriq Ned: Bemorga qulay bo'lgan va
robotning asosiy funksiyalarini nazorat gilish
imkonini beradigan interfeysni ishlab chigish
Topshirigni haholash. MAX 5 ball.

1. Berilgan topshiriqgga optimal yondoshish - 1 5
ball;
2. Xulosa va foydalangan adabiyotlami
yoritilganlik — 1 ball;
3. Topshirigni himoya gilish — 3 ball.
Oralig nazorat be‘yicha maksimal ball 10 O‘quv jarayoni grafigi
Mustagqil ish 20 bo‘yicha
Mustagqil ish Nel Mustaqil ish ma’ruza va
Amaliyot mashg‘ulotlardan berilgan vazifa
bo‘yicha referat, mustagil ish va tagdimot
shaklida talabaning individual ishi.
Mustagqil ishni baholash. MAX 10 ball.
1. Mavzu bo‘yicha mustaqil topshirigni to’lig 10
va aniq bajargan bo’lsa -2 ball;
2. fan doirasida mustaqil erkin fikrlash
gobiliyatini namoyon eta olsa - 2 ball;
3. berilgan savollarga aniq va lo’nda javob
berishi -6 ball.
Mustaqil ish Ne2 Mustagqil ish ma’ruza va
amaliyot mashg ‘ulotlardan berilgan vazifa
bo‘yicha referat, mustaqil ish va tagdimot
shaklida talabaning individual ishi.
Mustaqil ishni baholash. MAX 10 ball.
1. Mavzu materiallarining nazary yoki
amaliy ahamiyati haqida aniq tasavvurga 10
ega bo'lishi - 2 ball;
2. fanga tegishli gonunlar va boshqa
me’yony-huquqiy hujjatlami to’liq
o'zlashtirish -2 ball.
3. fan doirasida mustaqil erkin fikrlash
qobiliyatini namoyon eta olishi - 6 ball.
Yakuniy nazorat bo‘yicha maksimal ball 50
Jami: 100 Jami:
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