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5. Лабораторный образец  

 
Рисунок 8 – Образец-макет «Умного замка» 

 

Вывод. Как показано на предыдущей иллюстрации, мы сконструировали 

лабораторный образец «Умного замка». Следующим нашим шагом будет являться 

централизованное обеспечение электронной системы двери, то есть создание серверного 

обеспечения по технологии Wi-Fi. 
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Кіріспе. Интегралдық робот бағдарламаға сәйкес жұмыс істейді, анықтау 

принциптерін арналған автоматты құрылғы басып, ұстап тұрыңыз және ӛндіру жӛніндегі 

операцияларды әртүрлі түрлерін орындауға арналған, зиянды, қауіпті немесе басқа орталарда 

кезінде нысандарды жылжыту және сенсорлар (тірі организмдердің сезім техникалық 

әріптестері) арқылы қоршаған кеңістік жағдайы мен жай-күйі туралы ақпаратты қабылдайды 

1 Интегралдық робот бейімделу жҥйесінің теориясы 

ИР, әдетте, қоршаған ортаның жай-күйі туралы датчиктер арқылы (тірі 

организмдердің сезім органдарының техникалық аналогтары) ақпарат алады. Робот адамның 

еңбегін ішінара немесе толығымен алмастыратын ӛндірістік және басқа операцияларды 

дербес жүзеге асыра алады [1], [2]. Бұл жағдайда робот оператормен байланыс орнатуға, 

одан командаларды қабылдауға (қолмен басқару) немесе белгіленген бағдарламаға 

(автономды бақылауға) сәйкес дербес әрекет етуі мүмкін. 
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Ɋɨɛɨɬɬɚɪɞɵ ɬɚԑɚɣɵɧɞɚɭ ԥɪɬԛɪɥɿ ɛɨɥɭɵ ɦԛɦɤɿɧ, ɨɣɵɧ-ɫɚɭɵԕ ɩɟɧ ԕɨɥɞɚɧɛɚɥɵ ɠԥɧɟ ɬɚɡɚ 
ԧɧɞɿɪɿɫ. Ɋɨɛɨɬɬɚɪɞɵң ɩɚɣɞɚ ɛɨɥɭɵ ɤɟɡ-ɤɟɥɝɟɧ ɧԥɪɫɟ ɛɨɥɭɵ ɦԛɦɤɿɧ, ɛɿɪɚԕ ɤԧɛɿɧɟɫɟ ɬɨɪɚɩɬɚɪ 
ԕԝɪɵɥɵɫɵɧɞɚ ɬɚɩɫɵɪɦɚ ԛɲɿɧ ԕɨɥɚɣɥɵ ɬԛɪɥɿ ɬɿɪɲɿɥɿɤ ɢɟɥɟɪɿɧɿң ɚɧɚɬɨɦɢɹɫɵɧɵң ɷɥɟɦɟɧɬɬɟɪɿɧ 
ԕɚɪɵɡԑɚ ɚɥɚɞɵ. 

Ⱥԕɩɚɪɚɬɬɵԕ ɬɟɯɧɨɥɨɝɢɹɞɚ «ɪɨɛɨɬɬɚɪ» ɤɟɣɛɿɪ ɚɜɬɨɧɨɦɞɵ ɨɩɟɪɚɰɢɹɥɵԕ ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɚɪ, 
ɦɵɫɚɥɵ, ɛɨɬɬɚɪ ɧɟɦɟɫɟ ɿɡɞɟɭ ɪɨɛɨɬɬɚɪɵ ɞɟɩ ɚɬɚɥɚɞɵ. 

2 ɂɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬ ɛɟɣіɦɞɟɥɭ ɠԛɣɟɫіɧіԙ ɩɪɚɤɬɢɤɚɫɵ 

ɂɊ ɠԝɦɵɫ ԕɨɡԑɚɥɵɫɵ ɠԛɣɟɫɿɧ ɛɟɪɭ. ȿɝɟɪ ɪɨɛɨɬ ɬɟɤ ɬɟɝɿɫ ɠɟɪɝɟ ԕɨɡԑɚɥɫɚ, ɞԧңɝɟɥɟɤɬɟɪ 
ɧɟɦɟɫɟ ɠɨɥɞɚɪ ɠɚԕɫɵ ɧԝɫԕɚ ɛɨɥɚɞɵ. Ⱦԧңɝɟɥɟɤɬɟɪ ɧɟɦɟɫɟ ɠɨɥɞɚɪ ɟɝɟɪ ɨɥɚɪ ɠɟɬɤɿɥɿɤɬɿ ԛɥɤɟɧ 
ɛɨɥɫɚ, ԧɪɟɫɤɟɥ ɠɟɪɞɟ ɠԝɦɵɫ ɿɫɬɟɣ ɚɥɚɞɵ. Ȼɿɪɚԕ ɤԧɛɿɧɟɫɟ ɪɨɛɨɬɨɬɟɯɧɢɤɚ ɨɥɚɪɞɵң ɚɹԕɬɚɪɵ 
ɬɭɪɚɥɵ ɨɣɥɚɣɞɵ, ԧɣɬɤɟɧɿ ɨɥɚɪ ɛɟɣɿɦɞɟɥɭɝɟ ɨңɚɣ. 

3 ARDUINO ɆɄ ɠԥɧɟ PROTEUS ȻȻ ɨɪɬɚɫɵɧɞɚ  
ɂɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵԙ ɛɟɣіɦɞɟɥɭ ɠԛɣɟɫіɧ ɧɨɛɚɣɥɚɭ 
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1-ɫɭɪɟɬ – ɂɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵң ɛɟɣɿɦɞɟɥɭ ɠԛɣɟɫɿɧ ɧɨɛɚɣɥɚɭ 

 

 

 
2-ɫɭɪɟɬ – ɂɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵң ɡɟɪɬɚɯɚɧɚɥɵԕ ɬԛɪɞɟ ɨɪɵɧɞɚɥɭɵ 

 

Ԕɨɪɵɬɵɧɞɵ. Ȼԝɥ ɠԝɦɵɫɬɚ ɂɊ-ɞɿң ɚɬԕɚɪɭ ɠԛɣɟɫɿ ARDUINO ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɟɥɥɟɪɿɧɞɟ 
ɫɤɟɬɱ ɬԛɪɿɧɞɟ ɠɚɡɵɥɵɩ, PROTEUS ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɵԕ ɛԝɣɵɦ ɨɪɬɚɫɵɧɞɚ ɂɊ-ɞɿң ɮɭɧɤɰɢɹɫɵ 
ɧɨɛɚɣɥɚɧɞɵ. ɀԝɦɵɫɬɵң ɛɚɪɥɵԕ ɧԥɬɢɠɟɫɿ ɟɫɟɩ ɛɟɪɭɞɟ ɤԧɪɫɟɬɿɥɿɩ, ɩɪɢɧɬɟɪɞɿң ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɵԕ 
ɚɬԕɚɪɭ ɠԛɣɟɫɿ ɤɨɦɩɶɸɬɟɪ ɠɚɞɵɧɞɚ ɫɚԕɬɚɥԑɚɧ. 
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