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Кіріспе. Робототехника – жобалармен, құрылыспен, роботтардың жұмыс жасауын 

қадағалаумен айналысатын, автоматтандыру мақсатында пайдаланылатын электрониканың, 

механиканың және информатиканың бір саласы. Осы секілді компьютерлік ғылымдар 

басқару үшін қолданылады. Осы жұмыста мен таңдауларды орындайтын және 

тапсырмаларды орналастыратын реттелген резеңке тұтқасы бар интеллектуалды роботтың 

дизайнын қарастыруды ұсынамын. Бұл робот түрлі пішіндерге  ие кез-келген нысандарды 

басып алу үшін пайдаланылуы мүмкін. 

1 Жабдықтау талаптары 

Қозғалтқыш драйвері қозғалтқыштардың жұмысын басқару үшін қолданылады. 

Тұрақты ток қозғалтқыштарының айналуы L298N қозғалтқышының басқару тізбегі арқылы 

бақыланады. 

Роботты басқару үшін шамамен 4 тұрақты токтың қозғалтқыштары қолданылады. 

Резеңке тұтқасының пішінін реттеу үшін 2 тұрақты ток қозғалтқыштары қолданылады. 

Тұрақты ток арқылы берілген нұсқауларға сәйкес, екі қозғалтқыш айналады. Осы нысанның 

арқасында белдік нысанның объектісіне сәйкес автоматты түрде реттеледі. 

Алюминий тақтайшасы қолдың пальмасы сияқты әрекет ететін роботты қолымен 

жасауға арналған. Бұл тақтайшалар губкамен жабылған. Бұл губка роботтың қолы мен 

заттың арасындағы үйкелісті арттырады. Қысым қосқышы осы алюминий тақтайшасына 

қосылады. 

Алюминий тақтайшасында тӛрт қысымды ажыратқыш бар. Тұрақты ток арқылы 

берілген нұсқауларға сәйкес және нысанның қозғалтқыштарының пішініне сәйкес айналады 

және резеңке тұтқасының нысанын реттейді. Резеңке тұтқасы объектіні тығыз ұстағанда, ол 

қысымды ауыстырғышқа қысым кӛрсетеді. Қысым қосқышы орнатылған орнына тұрақты 

тоқ қозғалтқыштарының ӛзгеруі мен айналуы автоматты түрде тоқтатылады. 

Әдетте резеңке қол полисилоксалы кӛміртекті материалдан тұрады. Бұл резеңке қол 

икемді, ол нысанның оюъектісіне сәйкес ӛзін-ӛзі реттей алады. Резеңке белдікті тұрақты ток 

қозғалтқыштарына орнатады. Пәрменді дербес компьютер арқылы тасымалдайтын болсақ, 

тұрақты тоқ қозғалтқыштары айнала бастайды және белдік нысанның объектісіне сәйкес 

пішінін реттей бастайды. Таспа толығымен реттелгенде, қысым датчигі оны сезеді және 

қозғалтқыш айналуын тоқтатады. 

2 Тҥсіру ҥдерісі 

Таңдау және орналастыру процесі болып табылатын түсіру процесі келесі үш кезеңде 

жүзеге асырылады: 

1. Жоспарлау қадамы 

2. Түсіру қадамы 

3. Босату қадамы 

Барлық қалған есептер осы кезеңде аяқталады. Осы нақты параметр аяқталғаннан 

кейін процесс аяқталды, содан кейін нысан белгілі бір жерге орналастырылады. 

 

3 V-REP-PRO программасы  
Осы бағдарлама арқылы роботтардың сезіну процессін жасау. 

Barret Hand Pick and Place (робот тҥрі) 
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V-REP-PRO, ɫɤɟɬɱ: 

function sysCall_init() // ɢɧɢɰɢɚɥɢɡɚɰɢɹ ɠɚɫɚɭ 

sim.handleSimulationStart() //ɪɟɡɟңɤɟ қɨɥ ɨɪɧɚɬɭ 

    sim.openModule(sim.handle_all) //ɦɨɞɭɥɶ құɪɚɭ 

    sim.handleGraph(sim.handle_all_except_explicit, 0) //ɪɟɡɟңɤɟ қɨɞɵң ɝɪɚɮɢɝіɧ //ɠɚɫɚɭ 

end 

function sysCall_actuation() // ɪɨɛɨɬɬɵ іɫɤɟ қɨɫɭ 

    sim.resumeThreads(sim.scriptthreadresume_default) 

    sim.resumeThreads(sim.scriptthreadresume_actuation_first) 

    sim.launchThreadedChildScripts() 

    sim.handleChildScripts(sim.syscb_actuation) 

    sim.resumeThreads(sim.scriptthreadresume_actuation_last) 

    sim.handleCustomizationScripts(sim.syscb_actuation) 

    sim.handleModule(sim.handle_all,false) 

    simHandleJoint(sim.handle_all_except_explicit,sim.getSimulationTimeStep()) -- 

DEPRECATED 

    simHandlePath(sim.handle_all_except_explicit,sim.getSimulationTimeStep()) -- 

DEPRECATED 

sim.handleMechanism(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.handleIkGroup(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.handleDynamics(sim.getSimulationTimeStep()) 

    sim.handleMill(sim.handle_all_except_explicit) 

end 

function sysCall_sensing() // ɪɨɛɨɬɬɵ ɡɨɧɞɬɚɭ 

    -- put your sensing code here 

sim.handleSensingStart() 

    sim.handleCollision(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.handleDistance(sim.handle_all_except_explicit) 

sim.handleProximitySensor(sim.handle_all_except_explicit) 
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    sim.handleVisionSensor(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.resumeThreads(sim.scriptthreadresume_sensing_first) 

    sim.handleChildScripts(sim.syscb_sensing) 

    sim.resumeThreads(sim.scriptthreadresume_sensing_last) 

sim.handleCustomizationScripts(sim.syscb_sensing) 

    sim.handleModule(sim.handle_all,true) 

    sim.resumeThreads(sim.scriptthreadresume_allnotyetresumed) 

sim.handleGraph(sim.handle_all_except_explicit,sim.getSimulationTime()+sim.getSimulatio

nTimeStep()) 

end 

 

function sysCall_cleanup() // ɨɩɬɢɦɢɡɚɰɢɹ ɠɚɫɚɭ 

    sim.resetMilling(sim.handle_all) 

    sim.resetMill(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.resetCollision(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.resetDistance(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.resetProximitySensor(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.resetVisionSensor(sim.handle_all_except_explicit) 

    sim.closeModule(sim.handle_all) 

end 

 

function sysCall_suspend() //ɠұɦɵɫɬɵ ɭɚқɵɬɲɚ ɬɨқɬɚɬɭ 

    sim.handleChildScripts(sim.syscb_suspend) 

    sim.handleCustomizationScripts(sim.syscb_suspend) 

end 

function sysCall_resume() //қɨɪɵɬɵɧɞɵ 

    sim.handleChildScripts(sim.syscb_resume) 

    sim.handleCustomizationScripts(sim.syscb_resume) 

end 

 

-- Мұɧɞа қɨɫыɦɲа ɠүɣɟɥіɤ қɨңыɪаɭɥаɪɞы аɧықɬаɣ аɥаɫыɡ: 

 

function sysCall_beforeCopy(inData)//ɞɟɣіɧɝі ɤɨɩɢɹ 

    for key,value in pairs(inData.objectHandles) do 

        print("Object with handle "..key.." will be copied") 

    end 

end 

function sysCall_afterCopy(inData) //ɤɟɣіɧɝі ɤɨɩɢɹ 

    for key,value in pairs(inData.objectHandles) do 

        print("Object with handle "..key.." was copied") 

    end 

end 

function sysCall_beforeDelete(inData) 

    for key,value in pairs(inData.objectHandles) do 

        print("Object with handle "..key.." will be deleted") 

    end 

    -- inData.allObjects indicates if all objects in the scene will be deleted 

end 

function sysCall_afterDelete(inData) 

    for key,value in pairs(inData.objectHandles) do 

        print("Object with handle "..key.." was deleted") 

    end 
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    -- inData.allObjects indicates if all objects in the scene were deleted 

end 

    

Ԕɨɪɵɬɵɧɞɵ. ɀɨԑɚɪɵɞɚ ɚɬɚɥԑɚɧ ɛɚɪɥɵԕ ɬɚɥԕɵɥɚɭ, ɛɿɡ ɨɡɵԕ ɪɨɛɨɬɬɚɥԑɚɧ ԕɚɪɭ 
ɤɨɦɦɟɪɰɢɹɥɚɧɞɵɪɭԑɚ ɤɟɞɟɪɝɿ ɤɟɥɬɿɪɟɬɿɧ ɦԥɫɟɥɟɥɟɪ ԕɚɪɚɥɞɵ, ɠԥɧɟ ɨɫɵ ԕɢɵɧɞɵԕɬɚɪɞɵ ɠɟңɭɝɟ 
ɤԧɩɬɟɝɟɧ ɡɟɪɬɬɟɭɲɿɥɟɪ ԕɚɛɵɥɞɚԑɚɧ ԥɪ ɬԛɪɥɿ ɬԥɫɿɥɞɟɪɞɿ ԕɚɪɚɩ, ɩɪɚɤɬɢɤɚɥɵԕ ɧɟɝɿɡɿɧɞɟ ɲɟɲɿɦɿɧ 
ɬɚɩɬɵԕ, ɫɨɧɞɚɣ-ɚԕ, ɦɵɫɚɥɵ, ԕɚɡɿɪɝɿ ɡɚɦɚɧԑɵ ɬɟɯɧɨɥɨɝɢɹɥɚɪ, ɨɥ ɬɚңɞɚɭ ɩɪɨɛɥɟɦɚɫɵɧ ɲɟɲɭ 
ԛɲɿɧ  ԕɚɪɚɩɚɣɵɦ ɪɨɛɨɬɬɵ ԝɫɵɧɞɵ. Ȼԝɥ ɪɨɛɨɬ ɛɟɣɿɦɞɟɥɭ ɦɟɧ ɢɤɟɦɞɿɥɿɤɬɿң ɬɢɿɦɞɿ 
ɟɪɟɤɲɟɥɿɤɬɟɪɿɧɟ ɛɚɣɥɚɧɵɫɬɵ 95% ɬɚɛɵɫɬɚɪɵ ɛɚɪ ɧɚԕɬɵ ԧɦɿɪɞɿң ɬԛɪɥɿ ɧɵɫɚɧɞɚɪɵɧ ɬԝɪɚԕɬɵ 
ɬԛɪɞɟ ɛɚɫɵɩ ɲɵԑɚɪɚɞɵ. 

 

Ԕɨɥɞɚɧɵɥԑɚɧ ɞɟɪɟɤɤԧɡɞɟɪ ɬіɡіɦі: 
1. V-REP_PRO_V3_5_0_Setup_15926 

2. ɉɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧɢɟ ɫ ɩɨɦɨɳɶɸ STEP 7 v 5.3. Siemens AG, – 2004. –602c 

3. Ԥɭɛԥɤɿɪ Ⱦ.Ԥ. ɀԛɣɟɥɟɪ ɬɟɨɪɢɹɫɵɧɵң ɧɟɝɿɡɞɟɪɿ. Ɉɫɧɨɜɚɧɢɢ ɬɟɨɪɢɢ ɫɢɫɬɟɦ. Bases of 
system theory. Ɉԕɭɥɵԕ/ ɍɱɟɛɧɢɤ/ Textbook. Aɫɬɚɧɚ: ȿԜɍ ɛɚɫɩɚɫɵ, 2011, 500 ɛ. 

 

 

ɍȾɄ 004.7:307.02.12  
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ɋɬɭɞɟɧɬ Ʉɚɪɚɝɚɧɞɢɧɫɤɨɝɨ ɝɨɫɭɞɚɪɫɬɜɟɧɧɨɝɨ ɬɟɯɧɢɱɟɫɤɨɝɨ ɭɧɢɜɟɪɫɢɬɟɬɚ, 
Ʉɚɪɚɝɚɧɞɚ, Ʉɚɡɚɯɫɬɚɧ  

ɇɚɭɱɧɵɣ ɪɭɤɨɜɨɞɢɬɟɥɶ – ɋɧɢɰɚɪɶ Ʌ.Ɋ. 
 

Ƚɨɫɭɞɚɪɫɬɜɟɧɧɚɹ ɩɪɨɝɪɚɦɦɚ «ɐɢɮɪɨɜɨɣ Ʉɚɡɚɯɫɬɚɧ» ɛɵɥɚ ɩɪɢɧɹɬɚ 12 ɞɟɤɚɛɪɹ 2017 
ɝɨɞɚ ɢ ɧɚɰɟɥɟɧɚ ɧɚ ɩɨɜɵɲɟɧɢɟ ɭɪɨɜɧɹ ɠɢɡɧɢ ɤɚɠɞɨɝɨ ɠɢɬɟɥɹ ɫɬɪɚɧɵ ɡɚ ɫɱɟɬ ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɹ 
ɰɢɮɪɨɜɵɯ ɬɟɯɧɨɥɨɝɢɣ. ɉɪɨɝɪɚɦɦɚ ɫɨɫɬɨɢɬ ɢɡ 5-ɬɢ ɨɫɧɨɜɧɵɯ ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɣ, ɨɞɧɢɦ ɢɡ ɤɨɬɨɪɵɯ 
ɹɜɥɹɟɬɫɹ «Ɋɚɡɜɢɬɢɟ ɱɟɥɨɜɟɱɟɫɤɨɝɨ ɤɚɩɢɬɚɥɚ» – ɪɚɡɜɢɬɢɟ ɧɨɜɵɯ ɤɨɦɩɟɬɟɧɰɢɣ ɢ ɰɢɮɪɨɜɨɣ 
ɝɪɚɦɨɬɧɨɫɬɢ ɧɚɫɟɥɟɧɢɹ ɛɥɚɝɨɞɚɪɹ ɢɧɧɨɜɚɰɢɹɦ ɜ ɨɛɪɚɡɨɜɚɧɢɢ. ɇɚ ɞɚɧɧɵɣ ɦɨɦɟɧɬ ɭɪɨɜɟɧɶ 
ɰɢɮɪɨɜɨɣ ɝɪɚɦɨɬɧɨɫɬɢ ɧɚɫɟɥɟɧɢɹ ɫɨɫɬɚɜɥɹɟɬ 77% ɢ ɧɟɨɛɯɨɞɢɦ ɟɝɨ ɪɨɫɬ. ɉɨɞɪɨɛɧɵɣ ɚɧɚɥɢɡ 
ɬɟɤɭɳɟɣ ɫɢɬɭɚɰɢɢ ɢ ɩɥɚɧɵ ɧɚ ɛɥɢɠɚɣɲɢɟ ɝɨɞɵ ɩɨ ɩɨɜɵɲɟɧɢɸ ɰɢɮɪɨɜɨɣ ɝɪɚɦɨɬɧɨɫɬɢ ɜ 
ɫɪɟɞɧɟɦ, ɬɟɯɧɢɱɟɫɤɨɦ ɢ ɩɪɨɮɟɫɫɢɨɧɚɥɶɧɨɦ, ɜɵɫɲɟɦ ɨɛɪɚɡɨɜɚɧɢɢ ɨɬɨɛɪɚɠɟɧɵ ɜ ɬɚɛɥɢɰɟ 1. 

Ⱦɥɹ ɨɫɭɳɟɫɬɜɥɟɧɢɹ ɞɚɧɧɨɣ ɡɚɞɚɱɢ Ɇɢɧɢɫɬɟɪɫɬɜɨ ɨɛɪɚɡɨɜɚɧɢɹ ɢ ɧɚɭɤɢ Ɋɟɫɩɭɛɥɢɤɢ 
Ʉɚɡɚɯɫɬɚɧ ɩɥɚɧɢɪɭɟɬ ɨɫɭɳɟɫɬɜɢɬɶ ɪɹɞ ɢɧɢɰɢɚɬɢɜ. 

ȼ ɫɪɟɞɧɟɦ ɨɛɪɚɡɨɜɚɧɢɢ ɜ ɰɟɥɹɯ ɪɚɡɜɢɬɢɹ ɭ ɦɨɥɨɞɨɝɨ ɩɨɤɨɥɟɧɢɹ ɬɜɨɪɱɟɫɤɢɯ 
ɫɩɨɫɨɛɧɨɫɬɟɣ ɢ ɤɪɢɬɢɱɟɫɤɨɝɨ ɦɵɲɥɟɧɢɹ ɛɭɞɟɬ ɩɨɷɬɚɩɧɨ ɜɜɟɞɟɧ ɩɪɟɞɦɟɬ «Ɉɫɧɨɜɵ 
ɩɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧɢɹ», ɧɚɱɢɧɚɹ ɫɨ 2-ɝɨ ɤɥɚɫɫɚ. Ɍɚɤɠɟ ɛɭɞɭɬ ɚɤɬɭɚɥɢɡɢɪɨɜɚɧɵ ɩɪɨɝɪɚɦɦɵ, ɜ 
ɱɚɫɬɢ ɩɟɪɟɫɦɨɬɪɚ ɹɡɵɤɨɜ ɩɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧɢɹ ɫ ɭɱɟɬɨɦ ɜɤɥɸɱɟɧɢɹ STEM-ɷɥɟɦɟɧɬɨɜ. ȼ ɰɟɥɹɯ 
ɪɚɡɜɢɬɢɹ ɢ ɩɨɞɞɟɪɠɤɢ ɬɚɥɚɧɬɥɢɜɨɣ ɦɨɥɨɞɟɠɢ ɛɭɞɭɬ ɩɪɨɜɨɞɢɬɶɫɹ ɪɟɝɭɥɹɪɧɵɟ ɯɚɤɚɬɨɧɵ, 
ɨɥɢɦɩɢɚɞɵ ɢ ɤɨɧɤɭɪɫɵ, ɚ ɬɚɤɠɟ ɪɚɡɥɢɱɧɵɟ ɤɪɭɠɤɢ ɩɨ ɪɨɛɨɬɨɬɟɯɧɢɤɟ ɢ ɩɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧɢɸ. 

ȼ ɫɮɟɪɟ ɬɟɯɧɢɱɟɫɤɨɝɨ ɢ ɩɪɨɮɟɫɫɢɨɧɚɥɶɧɨɝɨ ɨɛɪɚɡɨɜɚɧɢɹ ɛɭɞɭɬ ɩɪɨɜɨɞɢɬɶɫɹ ɬɟ ɠɟ 
ɦɟɪɨɩɪɢɹɬɢɹ ɩɨ ɭɜɟɥɢɱɟɧɢɸ ɞɨɫɬɭɩɚ ɫɬɭɞɟɧɬɨɜ ɤ ɪɟɫɭɪɫɚɦ ɢ ɡɧɚɧɢɹɦ, ɱɬɨ ɢ ɞɥɹ ɫɪɟɞɧɟɝɨ 
ɨɛɪɚɡɨɜɚɧɢɹ. Ʉɪɨɦɟ ɬɨɝɨ, ɛɭɞɭɬ ɚɤɬɭɚɥɢɡɢɪɨɜɚɧɵ ɬɢɩɨɜɵɟ ɭɱɟɛɧɵɟ ɩɥɚɧɵ ɢ ɩɪɨɝɪɚɦɦɵ ɧɚ 
ɨɫɧɨɜɟ ɩɪɨɮɟɫɫɢɨɧɚɥɶɧɵɯ ɫɬɚɧɞɚɪɬɨɜ ɢ ɬɪɟɛɨɜɚɧɢɣ ɪɵɧɤɚ ɬɪɭɞɚ. ɇɨɜɵɟ ɬɢɩɨɜɵɟ ɭɱɟɛɧɵɟ 
ɩɥɚɧɵ ɢ ɩɪɨɝɪɚɦɦɵ ɛɭɞɭɬ ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɵ ɧɚ ɩɨɞɝɨɬɨɜɤɭ ɫɩɟɰɢɚɥɢɫɬɨɜ, ɜɥɚɞɟɸɳɢɯ ɡɧɚɧɢɹɦɢ ɜ 
ɨɛɥɚɫɬɢ ɩɪɨɟɤɬɢɪɨɜɚɧɢɹ, ɚɞɦɢɧɢɫɬɪɢɪɨɜɚɧɢɹ ɢ ɬɟɫɬɢɪɨɜɚɧɢɹ, ɫ ɭɱɟɬɨɦ ɪɚɡɜɢɬɢɹ ɧɚɜɵɤɨɜ 
ɤɨɞɢɪɨɜɚɧɢɹ. ȼɦɟɫɬɟ ɫ ɬɟɦ, ɜ ɰɟɥɹɯ ɨɛɭɱɟɧɢɹ ɛɚɡɨɜɵɦ ɰɢɮɪɨɜɵɦ ɧɚɜɵɤɚɦ ɫɩɟɰɢɚɥɢɫɬɨɜ ɫ 
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