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Annotatsiya. Mazkur maqolada texnik ko‘rish tizimlarining matematik modeli hamda tasvirni qayta 
ishlash algoritmlari tahlil qilinadi. Tadqiqot davomida texnik ko‘rish tizimining asosiy komponentlari, 
kamera proyeksiya modeli, tasvirni filtrlash, segmentatsiya va obyekt parametrlarini aniqlash 
jarayonlari ko‘rib chiqildi. Olingan natijalar texnik ko‘rish tizimlari yordamida obyektlarning geometrik 
koordinatalarini aniqlash mumkinligini ko‘rsatdi. Tadqiqot natijalari sanoat avtomatlashtirish 
tizimlarida, robototexnikada va qishloq xo‘jaligi mahsulotlarini saralash jarayonlarida qo‘llanishi 
mumkin. 
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Abstract. This paper analyzes the mathematical model of a machine vision system and image processing 
algorithms. The study examines the main components of a machine vision system, including the camera 
projection model, image filtering methods, segmentation, and object parameter detection. The obtained 
results show that machine vision systems make it possible to determine the geometric coordinates of 
objects with high accuracy. The research results can be applied in industrial automation systems, 
robotics, and agricultural product sorting processes. 
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KIRISH 
Sun’iy intellekt va kompyuter ko‘rish texnologiyalarining rivojlanishi texnik ko‘rish 

tizimlarining amaliy qo‘llanilish sohasini sezilarli darajada kengaytirdi [1,2]. Texnik ko‘rish 
tizimi real muhitdagi obyektlardan vizual ma’lumotlarni qabul qilish, ularni qayta ishlash 
hamda natijalar asosida avtomatik qaror qabul qilish imkonini beruvchi apparat-dasturiy 
majmua hisoblanadi [3]. 

Hozirgi kunda bunday tizimlar sanoat ishlab chiqarishi, robototexnika, transport 
monitoringi va qishloq xo‘jaligi jarayonlarida keng qo‘llanilmoqda. Ayniqsa mahsulot sifatini 
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avtomatik nazorat qilish, obyektlarni aniqlash va texnologik jarayonlarni boshqarishda texnik 
ko‘rish tizimlarining ahamiyati ortib bormoqda [4]. 

Texnik ko‘rish tizimlarining samaradorligi ko‘p jihatdan tasvirni qayta ishlash 
algoritmlarining aniqligi va tezligiga bog‘liq. Zamonaviy tizimlarda tasvirni filtrlash, 
segmentatsiya, konturlarni aniqlash hamda mashinaviy o‘qitish usullaridan foydalaniladi [5,6]. 

Mazkur maqolaning maqsadi texnik ko‘rish tizimining matematik modelini ishlab 
chiqish hamda tasvirni qayta ishlash algoritmlarini tahlil qilishdan iborat. 

METODOLOGIYA 
Tadqiqotda texnik ko‘rish tizimining ishlash jarayoni matematik modellashtirish usullari 

asosida o‘rganildi. Tizim quyidagi asosiy komponentlardan tashkil topadi: 
 optik kamera 
 yoritish tizimi 
 tasvirni qayta ishlash moduli 
 boshqaruv bloki 
 foydalanuvchi interfeysi 

Optik kamera obyekt tasvirini qabul qiladi va uni raqamli signal ko‘rinishida qayd 
etadi. Kamera optikasining markaziy proyeksiya modeli asosida fazodagi obyekt 

nuqtasi tasvir tekisligiga proyeksiyalanadi. Agar obyekt koordinatalari (𝑿, 𝒀, 𝒁) 
bo‘lsa, tasvir tekisligidagi koordinatalar quyidagi formula orqali aniqlanadi: 

𝑥 =
௙௑

௓
; 𝑦 =

௙௓

௓
;   (1) 

Tasvirni raqamli shaklda ifodalash uchun tasvir piksel qiymatlaridan iborat matritsa 
sifatida qaraladi: 

𝐼(𝑥, 𝑦) = ൦
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൪   (2) 

bu yerda 𝑝௜௝  — tasvirning 𝑖-qator va 𝑗-ustun pikselining yorqinlik qiymatini bildiradi. 

Konturlarni aniqlash uchun tasvir gradienti quyidagicha aniqlanadi: 

𝐺(𝑥, 𝑦) =
ଵ

ଶగఙమ
𝑒
ି
ೣమశ೤మ

మ഑మ    (3) 

bu yerda 𝜎 — filtrning dispersiyasi hisoblanadi. 

Gradient moduli esa: 

∇𝐼 = ቈ
೏಺

೏ೣ
೏಺

೏೤

቉  (4) 



Proceedings of MMIT’26 International Conference 6 June 2026y. 
 

60 
 

Stereo ko‘rish tizimida obyektgacha bo‘lgan masofa quyidagicha hisoblanadi: 

𝑍 =
௙஻

ௗ
;   (5) 

bu yerda 𝑑 — ikkita kamera tasvirlari orasidagi koordinata farqi (disparity) hisoblanadi. 

NATIJALAR 
Tadqiqot natijalariga ko‘ra texnik ko‘rish tizimi yordamida obyektlarning 

koordinatalarini yuqori aniqlikda aniqlash mumkinligi aniqlandi. Obyekt koordinatalari tasvir 
koordinatalariga asoslangan holda quyidagicha aniqlanadi: 

𝑋 =
௓௫

௙
; 𝑌 =

௓௬

௙
;   (6) 

Tajriba natijalari tasvirni oldindan filtrlash obyekt konturlarini aniqroq aniqlash 
imkonini berishini ko‘rsatdi. Gauss filtridan foydalanish shovqin darajasini kamaytirib, tasvir 
segmentatsiyasi jarayonini yaxshilaydi. 

Tasvir markazini aniqlash uchun og‘irlik markazi usuli qo‘llanildi: 

1 1

; ; 
n n

c i i c i i
i i

x x I y y I
 

    (7) 

Natijalar ko‘rsatishicha, ushbu usul piksel darajasidagi xatoliklarni kamaytirib, 
subpiksel aniqligiga erishish imkonini beradi. 

MUHOKAMA 
Olingan natijalar texnik ko‘rish tizimlarining obyektlarni aniqlash va ularning 

parametrlarini baholashda samarali ekanligini ko‘rsatdi. Tizim aniqligi kamera parametrlariga, 
tasvir sifatiga va algoritmlar samaradorligiga bog‘liq. 

Texnik ko‘rish tizimlari sanoat ishlab chiqarishida mahsulot sifatini nazorat qilish, robot 
manipulyatorlarini boshqarish hamda qishloq xo‘jaligi mahsulotlarini saralash jarayonlarida 
keng qo‘llanilishi mumkin. 

Kelajakda sun’iy intellekt va chuqur o‘rganish algoritmlaridan foydalanish orqali texnik 
ko‘rish tizimlarining aniqligi va ishlash tezligini yanada oshirish mumkin. 

XULOSA 
Mazkur tadqiqotda texnik ko‘rish tizimining matematik modeli hamda tasvirni qayta 

ishlash algoritmlari o‘rganildi. Tadqiqot natijalari obyekt koordinatalarini aniqlash jarayonida 
tasvirni filtrlash, segmentatsiya va og‘irlik markazi usulidan foydalanish tizim aniqligini 
oshirishini ko‘rsatdi. 

Olingan natijalar texnik ko‘rish tizimlarini sanoat avtomatlashtirish tizimlarida, 
robototexnikada hamda qishloq xo‘jaligi mahsulotlarini saralash jarayonlarida qo‘llash 
mumkinligini tasdiqlaydi. 
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