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1 Интегральный робот 

Введение. Термин робот (robot, robota – принудительный труд, раб) придумал 

чешский писатель К. Чапек, который использовался в первом смысле слова 

«квалифицированный рабочий» – антропоморфная, человекоподобная машина; 

автоматизированное, сложное, ориентированное на тяжелую работу, сложное устройство, 

которое управляется поведением и движением людей. 

Робот частично или полностью выполняет функции и действия человека (животных) 

при общении с окружающим миром. Первые роботы повторяли движение и внешний вид 

человека. Они использовались в развлекательных целях. В настоящее время многие люди в 

сообществе, которые заботятся о детях с ограниченными возможностями и младенцах и т.д. 

Позже были созданы и интеллектуальные роботы, способные заменять людей 

интеллектуального труда. 

С появлением теории робототехники и инструментария роботизированных 

технологий, были определены три основных типа – поколения роботов. Это: 

1. Роботы-манипуляторы с жестким программным управлением; 

2. Роботы, управляемые человеком – антропоморфные, а роботы, способные 

адаптироваться к заранее незнакомым условиям окружающей среды и рабочего места, 

называемые адаптивные роботы; 

3. Роботы, которые работают без помощи человека, посредством элементов 

искусственного интеллекта (ИИ), иногда их называют интегральными роботами, а иногда 

интеллектуальными (интеллектными) роботами. 

2 Интегральные роботы – как объекты кибернетических систем 

Интегральные роботы, как технические объекты, относятся к кибернетическим 

системам (КС), а именно – к техническим системам (ТС) – частным случаям КС. Согласно 

обновлѐнной классификации, предложенной профессором Аубакир Д.А [1], КС бывают трѐх 

типов: 

 
 

Принадлежность произвольных систем к КС определяется по специальному критерию 

К-ППП (Критерий попарного присутствия процессов), также предложенному в [1, с. 169-

170]. 

Согласно этим научным концепциям, интегральные роботы, другими словами 

интеллектуальные роботы есть объекты интеллектуальных или же интеллектных систем. 

Причѐм, эти объекты занимают самое высшее положение: 
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Ɋɢɫɭɧɨɤ 1 – Ʉɥɚɫɫɢɮɢɤɚɰɢɹ ɬɟɯɧɢɱɟɫɤɢɯ ɫɢɫɬɟɦ, ɱɚɫɬɧɨɝɨ ɫɥɭɱɚɹ Ʉɋ 

 

3 ɇɟɨɛɯɨɞɢɦɵɟ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɟ 

1. ɉɥɚɬɚ ARDUINO Uno R3 (ɞɚɥɟɟ ɩɥɚɬɚ 1); 
2. ɉɥɚɬɚ ɞɥɹ ɞɜɢɝɚɬɟɥɟɣ L298N (ɞɚɥɟɟ ɩɥɚɬɚ 2); 
3. Ȼɥɸɬɭɡ ɦɨɞɭɥɶ HC-05/06 (ɞɚɥɟɟ ɛɥɸɬɭɡ); 
4. Ɋɟɡɢɫɬɨɪ 1kOhm; 
5. ɉɥɚɬɮɨɪɦɚ ɷɥɟɤɬɪɨɤɚɪɚ; 
6. Ɇɨɬɨɪɵ (2 ɢɥɢ 4, ɯ 48); 
7. Ʉɨɥɟɫɚ (2 ɢɥɢ 4); 
8. Ⱥɤɤɭɦɭɥɹɬɨɪ ɫ ɡɚɪɹɞɧɵɦ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨɦ ɢɥɢ ɛɚɬɚɪɟɣɧɵɣ ɨɬɫɟɤ ɫ ɛɚɬɚɪɟɣɤɚɦɢ ɬɢɩɚ ȺȺ; 
9. ɉɪɨɜɨɞɚ (ɩɚɩɚ-ɩɚɩɚ, ɦɚɦɚ-ɩɚɩɚ).   
ȼɫɺ ɷɬɨ ɫɜɟɞɺɦ ɜ ɫɥɟɞɭɸɳɭɸ ɬɚɛɥɢɰɭ: 

 

Ɍɚɛɥɢɰɚ 1 

ɇɟɨɛɯɨɞɢɦɵɟ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɟ 

№ ɇɚɢɦɟɧɨɜɚɧɢɟ ɞɟɬɚɥɢ ɏɚɪɚɤɬɟɪɢɫɬɢɤɢ 

1. ɉɥɚɬɚ ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ ARDUINO  Uno R3 

2. ɉɥɚɬɚ ɞɥɹ ɞɜɢɝɚɬɟɥɟɣ  L298N 

3. Ȼɥɸɬɭɡ ɦɨɞɭɥɶ HC-05/06 

4. Ɋɟɡɢɫɬɨɪ  1kOhm 

5. ɉɥɚɬɮɨɪɦɚ ɷɥɟɤɬɪɨɤɚɪɚ ɲɚɫɫɢ 

6. Ɇɨɬɨɪɵ 2 ɢɥɢ 4, ɯ 48 

7. Ʉɨɥɺɫɚ 2 ɢɥɢ 4 

8. Ⱥɤɤɭɦɭɥɹɬɨɪ ɫ ɡɚɪɹɞɧɵɦ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨɦ ɢɥɢ 
ɛɚɬɚɪɟɣɧɵɣ ɨɬɫɟɤ 

ɫ ɛɚɬɚɪɟɣɤɚɦɢ ɬɢɩɚ ȺȺ 

9. ɉɪɨɜɨɞɚ ɩɚɩɚ-ɩɚɩɚ, ɦɚɦɚ-ɩɚɩɚ 

 

  

ɂɫɤɭɫɫɬɜɟɧɧɵɟ   
(ɬɟɯɧɢɱɟɫɤɢɟ)   

ɫɢɫɬɟɦɵ   

  

Ⱥɩɪɢɨɪɢ - ɚɤɬɢɜɧɵɟ   

ɫɢɫɬɟɦɵ   
(ɞɜɨɣɫɬɜɟɧɧɵɟ ɫɢɫɬɟɦɵ)   

  
Ⱥɩɨɫɬɟɪɢɨɪɢ - ɩɚɫɫɢɜɧɵɟ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

(ɢɫɯɨɞɧɵɟ ɫɢɫɬɟɦɵ)   

  
ɋɢɫɬɟɦɵ ɫɜɹɡɢ     ɂɧɮɨɪɦɚɰɢɨɧɧɵɟ ɫɢɫɬɟɦɵ   

ɤɨɦɦɭɧɢɤɚɛɟɥɶɧɵɟ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  ɢɡɦɟɪɢɬɟɥɶɧɵɟ ɫɢɫɬɟɦɵ   

  

ɋɢɫɬɟɦɵ ɬɟɫɬɢɪɨɜɚɧɢɹ 
(ɩɪɨɮɢɥɚɤɬɢɤɢ)   

  ɋɢɫɬɟɦɵ 
ɞɢɚɝɧɨɫɬɢɪɨɜɚɧɢɹ   

ɫɚɦɨɬɟɫɬɢɪɭɸɳ ɢɟɫɹ   

ɫɢɫɬɟɦɵ   

  ɫɚɦɨɞɢɚɝɧɨɫɬɢɪɭɸɳ ɢɟɫɹ   

ɫɢɫɬɟɦɵ   

  

ɋɢɫɬɟɦɵ ɧɚɫɬɪɨɣɤɢ ɢ 
ɪɟɝɭɥɢɪɨɜɚɧɢɹ   

  ɉɟɪɟɫɬɪɚɢɜɚɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

ɫɚɦɨɧɚɫɬɪɚɢɜɚɸɳɢɟɫɹ , 

ɫɚɦɨɪɟɝɭɥɢɪɭɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  ɫɚɦɨɨɪɝɚɧɢɡɭɸɳɢɟɫɹ   
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  

ɋɢɫɬɟɦɵ ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ     ɋɢɫɬɟɦɵ ɧ ɚɛɥɸɞɟɧɢɹ   

ɫɚɦɨɭɩɪɚɜɥɹɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  ɫɚɦɨɧɚɛɥɸɞɚɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  

ɋɢɫɬɟɦɵ ɚɞɚɩɬɚɰɢɢ     ɋɢɫɬɟɦɵ ɪɚɫɩɨɡɧɚɜɚɧɢɹ   

ɫɚɦɨɚɞɚɩɬɢɪɭɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  ɫɚɦɨɪɚɫɩɨɡɧɚɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  

ɋɢɫɬɟɦɵ ɨɛɭɱɟɧɢɹ     ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɟ 
ɫɢɫɬɟɦɵ (ɫɢɫɬɟɦɵ   ɂɂ)   

ɫɚɦɨɨɛɭɱɚɸɳɢɟɫɹ 
ɫɢɫɬɟɦɵ   

  ɢɧɬɟɥɥɟɤɬ ɧɵɟ ɫɢɫɬɟɦɵ   
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Ɋɢɫɭɧɨɤ 2 – ɇɟɨɛɯɨɞɢɦɵɟ ɤɨɦɩɥɟɤɬɭɸɳɢɟ ɢ ɫɯɟɦɚ ɫɛɨɪɤɢ ɂɊ – ɪɨɛɨɬɚ-

ɷɥɟɤɬɪɨɦɨɛɢɥɹ. 
 

4 ɉɨɲɚɝɨɜɚɹ ɢɧɫɬɪɭɤɰɢɹ ɩɨ ɤɨɧɫɬɪɭɢɪɨɜɚɧɢɸ ɢ ɫɛɨɪɤɟ ɂɊ-ɪɨɛɨɬɚ-

ɷɥɟɤɬɪɨɦɨɛɢɥɹ 

ɉɨɲɚɝɨɜɚɹ ɢɧɫɬɪɭɤɰɢɹ ɤ ɫɛɨɪɤɟ ɢ ɩɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧɢɸ ɪɨɛɨɬɚ-ɷɥɟɤɬɪɨɦɨɛɢɥɹ: 
1. ɉɪɢɩɚɹɬɶ ɱɟɪɧɵɣ ɢ ɤɪɚɫɧɵɣ ɩɪɨɜɨɞ ɤ ɞɜɭɦ «ɭɲɤɚɦ» ɦɨɬɨɪɚ (ɩɨɥɹɪɧɨɫɬɶ ɧɟ ɢɦɟɟɬ 

ɡɧɚɱɟɧɢɹ ɞɚɧɧɨɦ ɫɥɭɱɚɟ); 
2. Ɂɚɤɪɟɩɢɬɶ ɦɨɬɨɪɵ ɫ ɧɢɠɧɟɣ ɫɬɨɪɨɧɵ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ ɫ ɫɩɟɰɢɚɥɶɧɵɦɢ ɤɪɟɩɟɠɚɦɢ ɢ 

ɡɚɤɪɟɩɢɬɶ ɤɨɥɟɫɚ ɧɚ ɨɫɢ ɤɚɠɞɨɝɨ ɦɨɬɨɪɚ; 
3. Ɂɚɤɪɟɩɢɬɶ ɩɥɚɬɭ ɞɥɹ ɞɜɢɝɚɬɟɥɟɣ ɧɚ ɜɟɪɯɧɟɣ ɫɬɨɪɨɧɟ ɩɥɚɬɮɨɪɦɵ; 
4. Ɂɚɤɪɟɩɢɬɶ ɱɟɪɧɵɣ ɢ ɤɪɚɫɧɵɣ ɩɪɨɜɨɞɚ ɧɚ ɜɵɯɨɞɚɯ 2, 3 (out 2 and 3) ɩɥɚɬɵ.  

ɉɪɢɦɟɱɚɧɢɟ: ɜ ɡɚɜɢɫɢɦɨɫɬɢ ɨɬ ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɹ ɦɨɬɨɪɚ ɦɨɠɧɨ ɦɟɧɹɬɶ ɩɨɥɹɪɧɨɫɬɶ 
ɩɪɨɜɨɞɨɜ – ɤɪɚɫɧɵɣ / ɱɟɪɧɵɣ); 

5. Ɂɚɤɪɟɩɢɬɶ ɤɪɚɫɧɵɣ ɩɪɨɜɨɞ ɧɚ ɜɵɯɨɞɟ ɜ 12 v ɢɥɢ 5 v ɜ ɡɚɜɢɫɢɦɨɫɬɢ ɨɬ ɛɚɬɚɪɟɢ, 
ɱɟɪɧɵɣ ɧɚ ɝɪɚɭɧɞɟ. 

6. Ɂɚɤɪɟɩɢɬɶ ɩɥɚɬɭ 1 ɢ ɛɥɸɬɭɡ ɦɨɞɭɥɶ ɧɚ ɩɥɚɬɮɨɪɦɟ. 
7. ɋɨɟɞɢɧɢɬɶ ɩɪɨɜɨɞɚ ɢ ɪɟɡɢɫɬɨɪ (ɤɚɤ ɪɟɲɟɧɢɟ ɪɟɡɢɫɬɨɪ ɦɨɠɧɨ ɩɪɢɩɚɹɬɶ) ɤɚɤ ɭɤɚɡɚɧɨ 

ɧɚ ɫɯɟɦɟ ɧɢɠɟ: 
8. ɉɪɨɜɟɪɢɬɶ ɤɪɟɩɥɟɧɢɟ ɞɟɬɚɥɟɣ; 
9. ɋɨɟɞɢɧɢɬɶ ɩɥɚɬɭ 1 ɫ ɉɄ; 
10. Ɉɬɤɪɵɬɶ ɫɤɪɢɩɬ ARDUINO ɢ ɡɚɝɪɭɡɢɬɶ ɜ ɩɥɚɬɭ 1; 
11. Ɉɬɤɪɵɬɶ ɦɨɧɢɬɨɪ ɩɨɪɬɚ (ɞɚɥɟɟ – ɦɨɧɢɬɨɪ), ɩɨɫɬɚɜɢɬɶ ɫɤɨɪɨɫɬɶ ɫɨɟɞɢɧɟɧɢɹ 57600 

ɛɚɭɞɪɟɣɬ, ɢ ɧɨɜɭɸ ɫɬɪɨɤɭ (NL – new line); 

12. ȼ ɦɨɧɢɬɨɪɟ ɩɪɨɩɢɫɚɬɶ «Echo on»ɢ ɧɚɠɚɬɶ ɨɬɩɪɚɜɢɬɶ (Enter), ɞɨɥɠɧɨ ɜɵɣɬɢ «Echo 
is on», ɟɫɥɢ ɧɟɬ, ɩɪɨɜɟɪɶɬɟ ɫɨɟɞɢɧɟɧɢɟ ɢɥɢ ɩɨɦɟɧɹɣɬɟ ɫɤɨɪɨɫɬɶ ɧɚ 37400 ɢ ɞɪ; 

13. ȼ ɦɨɧɢɬɨɪɟ ɩɪɨɩɢɫɚɬɶ «Device» ɢ ɧɚɠɚɬɶ ɨɬɩɪɚɜɢɬɶ (Enter), ɞɨɥɠɧɨ ɜɵɣɬɢ 
«Connected to: ArduinoRover»; 

14. ȼ ɦɨɧɢɬɨɪɟ ɩɪɨɩɢɫɚɬɶ «AT»ɢ ɧɚɠɚɬɶ ɨɬɩɪɚɜɢɬɶ (Enter), ɞɨɥɠɧɨ ɜɵɣɬɢ «OK» ɝɞɟ-

ɬɨ ɱɟɪɟɡ ɩɚɪɭ ɫɟɤɭɧɞ; 
15. ȼɵɛɨɪɨɱɧɨ: ȼ ɦɨɧɢɬɨɪɟ ɩɪɨɩɢɫɚɬɶ «AT+NAMESkillProcar1» ɢ ɧɚɠɚɬɶ ɨɬɩɪɚɜɢɬɶ 

(Enter), ɞɨɥɠɧɨ ɜɵɣɬɢ «OKsetname» ɝɞɟ-ɬɨ ɱɟɪɟɡ ɩɚɪɭ ɫɟɤɭɧɞ, ɷɬɨ ɡɧɚɱɢɬ ɢɦɹ ɦɚɲɢɧɤɢ 
(ɛɥɸɬɭɡ ɦɨɞɭɥɹ ɞɥɹ ɩɨɢɫɤɚ) SkillProcar1. 

16. ȼɵɩɨɥɧɢɬɟ ɩɨɢɫɤ ɧɨɜɨɝɨ Ȼɥɸɬɭɡ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ ɧɚ ɬɟɥɟɮɨɧɟ, ɩɨɫɥɟ ɩɨɹɜɥɟɧɢɹ ɜ 
ɧɨɜɵɯ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚɯ SkillProcar1, ɧɚɠɦɢɬɟ ɧɚ ɧɟɝɨ ɢ ɩɪɨɢɡɜɟɞɢɬɟ ɫɨɩɪɹɠɟɧɢɟ, ɩɚɪɨɥɶ 
ɫɨɩɪɹɠɟɧɢɟ ɨɛɵɱɧɨ 1234 ɢɥɢ 0000. 
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17. Ɂɚɝɪɭɡɢɬɟ ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɟ I-racer advanced, ɜ ɧɚɫɬɪɨɣɤɚɯ ɬɢɩɚ ɦɚɲɢɧɵ ɜɵɛɟɪɢɬɟ 
Rover; 

18. ȼɵɩɨɥɧɢɬɟ ɫɨɩɪɹɠɟɧɢɟ ɫ SkillProcar1 ɜ ɫɩɢɫɤɟ ɛɥɸɬɭɡ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜ ɢ ɦɚɲɢɧɚ ɝɨɬɨɜɚ 
ɤ ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɸ (ɭɞɨɛɧɟɟ ɜ «ɥɟɠɚɱɟɦ» ɩɨɥɨɠɟɧɢɢ); 

 

 
Ɋɢɫɭɧɨɤ 3 – ɋɤɪɢɧɲɨɬ ɫɨ ɫɤɟɬɱɟɦ ɜ ɩɪɨɝɪɚɦɦɨɣ ɜ ɫɪɟɞɟ ARDUINO UNO 

 

Ɂɚɤɥɸɱɟɧɢɟ. Ȼɵɥɢ ɩɪɨɜɟɞɟɧɵ ɩɚɬɟɧɬɧɵɟ ɩɨɢɫɤɢ ɢ ɧɚɣɞɟɧɚ ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɚɹ ɢɧɮɨɪɦɚɰɢɹ 
ɞɥɹ ɪɚɛɨɬɵ. ɂɧɬɟɝɪɚɥɶɧɵɟ ɪɨɛɨɬɵ ɨɱɟɧɶ ɫɥɨɠɧɵɟ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ, ɧɨ ɫ ɩɨɦɨɳɶɸ 
ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ ARDUINO ɛɵɥ ɫɦɨɞɟɥɢɪɨɜɚɧ, ɫɩɪɨɟɤɬɢɪɨɜɚɧ ɢ ɫɤɨɧɫɬɪɭɢɪɨɜɚɧ 
ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨ ɭɩɪɚɜɥɹɟɦɵɣ ɂɊ ɜ ɜɢɞɟ ɪɨɛɨɬɚ-ɷɥɟɤɬɪɨɦɨɛɢɥɹ ɟɝɨ ɫɟɧɫɨɪɧɚɹ ɫɢɫɬɟɦɚ ɫ 
ɷɥɟɦɟɧɬɚɦɢ ɢɫɤɭɫɫɬɜɟɧɧɨɝɨ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɚ. ȼɢɡɭɚɥɶɧɚɹ ɫɯɟɦɚ ɟɝɨ ɞɟɣɫɬɜɢɣ ɛɵɥɚ ɫɨɡɞɚɧɚ ɜ ɫɪɟɞɟ 
ɩɪɨɝɪɚɦɦɵ PROTEUS, ɚ ɚɥɝɨɪɢɬɦ ɢ ɩɪɨɝɪɚɦɦɚ ɜ ɜɢɞɟ ɫɤɟɬɱɚ – ɜ ɫɪɟɞɟ ɩɪɨɝɪɚɦɦɵ ɆɄ 
ARDUINO UNO. ȼɧɚɱɚɥɟ ɛɵɥ ɫɨɡɞɚɧ ɢ ɡɚɩɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧ ɷɫɤɢɡ. Ɍɚɤɢɦ ɨɛɪɚɡɨɦ, ɜ ɞɚɧɧɨɣ 
ɪɚɛɨɬɟ ɩɨɥɧɨɫɬɶɸ ɫɦɨɞɟɥɢɪɨɜɚɧ, ɫɩɪɨɟɤɬɢɪɨɜɚɧ ɢ ɫɤɨɧɫɬɪɭɢɪɨɜɚɧ ɪɨɛɨɬ-ɷɥɟɤɬɪɨɦɨɛɢɥɶ, 
ɤɨɬɨɪɵɣ ɥɟɝɤɨ ɭɩɪɚɜɥɹɟɬɫɹ ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨ ɱɟɪɟɡ Bluetooth. 
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