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ТАНЫМПАЗ ЖҤЙЕЛЕРДІҢ СҦЛБАЛАРЫН ARDUINO МИКРОКОНТРОЛЛЕРІНІҢ 

КӚМЕГІМЕН ЖАНДАНДЫРУ  

 

Әбдірахманова Айерке 

a_aierke@mail.ru 
Л.Н. Гумилев атындағы ЕҰУ Физика-техникалық факультетінің студенті 

Ғылыми жетекшісі - Әубәкір Д. Ә. 

 

Кіріспе. Заманауи интеграцияланған қорғаныс жүйелерінің бағдарламалық-

аппараттық жүйелері кез келген ӛнеркәсіптік, қоғамдық және күнделікті техникаларды әр 

түрлі қиындықтағы тапсырмаларды орындай алады. Қорғаныс комплекстерінің ең маңызды 

бӛлігі ретінде видеобақылау жүйелері болып табылады. Интеллектуалды жүйенің базалық 

принципі – танымпаздық пен суреттерді анализдеу негізіндегі видеоаналитика. Оның ең 

басты жүйесі – танымпаздық. 

1. Танымпаздық  

Танымпаздық – персонаны беті арқылы тану және фотобейнелерде автоматты 

локализациялау үшін қолданылатын практикалық бағдарлама. Бұл жүйелердің пайда болуы 

электрондық есептегіш машиналар мен оның жалғасы болып табылатын компьютерлік 

техиканың жасалуымен, дамуымен тікелей байланысты. Алдымен мәтінді ӛз бетінше тани 

алатын жүйелерді жасақтау қолға алынды. Мәтіндерді танудан кейін сызбаларды, 

сұлбаларды, суреттерді тануға кӛшті, сонымен қатар дыбыстарды, тозығы жеткен нота 

түрінде жазылған музыкалық шығармалар танылып, қайта жаңғыртылды. Соңында бұл іс 

техниканың кӛмегімен бейнелерді тануға дейін жетілдірілді. Танып білудің техникалық 

жолдары мен құралдары бейімделудің техникалық құралдарының жасалуына жол ашты. 

Қоршаған ортаға бейімделе алатын, алдын ала белгісіз жағдайларға дағдылана алатын 

техникалық жәдігерлер жасау қолға алынды. Ол үщін арнайы әдістер жасалды, олардың 

алгоритмдері жасақталып, бағдарламалық жолмен танып білу және бейімделу мүмкін болды. 

Бұндай техникалық жетістік роботтардың жаңа түрін дүниеге әкелудің басы болды, соның 

арқасында адаптивті – бейімді, бейімделгіш робот (роботтардың екінші буыны) және 

интегралданған робот (роботтардың үшінші буыны) пайда болды. Олар роботтардың бірінші 

буыны болып есептелетін манипуляциялық роботтардың жалғасы ретінде жетілдірілді.  

 
1-сурет - Танымпаздық жүйесі 

 

Танымпаздық жүйесінің тұжырымдамалық сұлбасы: 
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Ɍɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɫɿɧɿң ԕԝɪɵɥɵɦɞɵԕ-ɮɭɧɤɰɢɹɥɵԕ ɫԝɥɛɚɫɵ: 
 

 
 

2 Ɍɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɫіɧіԙ ɫԝɥɛɚɫɵɧ ɠɚɧɞɚɧɞɵɪɭɞɵ                                              
Ɍɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɛɚɣɥɚɧɵɫ ɠԛɣɟɫɿɧ ɋ++ ɬɿɥɿɧɞɟ ɠɚɡɭ ԛɲɿɧ ɬɨɥɵԕɬɚɣ ɠɟɤɟ ɩɪɨɟɤɬ 

ɠɚɫɚԑɚɧ ɠԧɧ. Ɉɥ ɩɪɨɟɤɬ ɬɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɫɿ ɫɯɟɦɚɫɵɧ ɠɚɧɞɚɧɞɵɪɭɞɵ ɠԛɡɟɝɟ ɚɫɵɪɚɞɵ. Ȼԝɥ 
ɫɟɦɟɫɬɪɥɿɤ ɬɚɩɫɵɪɦɚɧɵң ɤɨɦɩɢɥɹɰɢɹɥɚɭɲɵ ɩɪɨɝɪɚɦɦɚɫɵ PROTEUS ɛɨɥɵɩ ɬɚɛɵɥɚɞɵ. 

2.1 ARDUINO ɆɄ ɫɤɟɬɱ-ɮɚɣɥɵ: 
int R = 7; //ɫɜɟɬɨɞɢɨɞ 

int D = 6; //ɫɜɟɬɨɞɢɨɞ 

charval; 

void setup() { 

  // put your setup code here, to run once: 

Serial.begin(9600); //ɩɨɪɬ ɦɨɧɢɬɨɪɵ 

pinMode(R,OUTPUT); //ɫɜɟɬɨɞɢɨɞ ɲɵԑɵɫɵ 

pinMode(D,OUTPUT); //ɫɜɟɬɨɞɢɨɞ ɲɵԑɵɫɵ 

Serial.println("Akbolaetoti?"); //ɩɨɪɬɦɨɧɢɬɨɪɵ 

} 

 

void loop() { 

if(Serial.available()){ //ɬɚɧɭ ɠԛɣɟɫɿɧɿң ɮɭɧɤɰɢɹɫɵ 

val = Serial.read(); 

Serial.println(val); 

  } 

if(val == 'A'){ //ɟɝɟɪ ɲɚɪɬ ɨɪɵɧɞɚɥɫɚ ɬɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɫɿ ԕɨɫɵɥɚɞɵ 

digitalWrite(R, HIGH); 

digitalWrite(D, HIGH); 

  } 

if(val == 'T'){//ɟɝɟɪ ɲɚɪɬ ɨɪɵɧɞɚɥɫɚ ɬɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɫɿ ɫԧɧɟɞɿ 
digitalWrite(R, LOW); 

digitalWrite(D, LOW); 

    } 

} 

 
                                                  ɬɚɧɭ ԛɞɟɪɿɫɿ 

 
    ɤɿɪɿɫ ɚԕɩɚɪɚɬ                                                                                          ɲɵԑɵɫ ɚԕɩɚɪɚɬ 

  (ɬɚɧɭ ԥɞɿɫɬɟɪɿ, ɚɥɝɨɪɢɬɦɞɟɪɿ,                                                 (ɬɚɧɭ ɧɵɫɚɧɵɧɵң  

   ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɚɪɵ)                                ɬɚɧɵɥԑɚɧ ɠɚɣ-ɤԛɣɿ)       
 

ɌɌԔ Ɍɇ 

˃̦̌уд̼ң те̵̛̦к̌л̼қ 
құ̬̌лд̬̼̌ 

˃̦̌у ̦̼̭̦̼̌ 

˃̦̼̥̌п̌̚д̼қт̼ 
е̭ке̬е от̼̬̼п, 

̙ұ̥̼̭ і̭теу 

 

˃̦̌у 
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Ȼԝɥ ɠɚɡɵɥԑɚɧ ɩɪɨɝɪɚɦɦɚ ɧɟɝɿɡɿɧɞɟ ɬɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɫɿ ɚɪɧɚɣɵ ɫɟɧɫɨɪɥɚɪ ɤԧɦɟɝɿɦɟɧ 
ɛɟɥɝɿɥɿ ɨɛɴɟɤɬɬɟɪɞɿ ɬɚɧɢ ɚɥɚɞɵ. Ʉɟɥɟɫɿ ɦɵɫɚɥɞɚɪɞɚ ɛɟɪɿɥɝɟɧ ɩɪɨɟɤɬɬɿң PROTEUS 
ɩɪɨɝɪɚɦɦɚɫɵɧɞɚԑɵ ɫɤɪɢɧɲɨɬ ɠԥɧɟ ɥɚɛɨɪɚɬɨɪɥɵԕ ɤɚɛɢɧɟɬɬɟ ɠԝɦɵɫɬɵ ɩɪɚɤɬɢɤɚɥɵԕ ɬɟɤɫɟɪɭ 
ɦɟɡɟɬɿ ɤԧɪɫɟɬɿɥɝɟɧ: 

 

        
 

2 – ɫɭɪɟɬ – PROTEUS ɩɪɨɝɪɚɦɦɚɫɵɧɞɚԑɵ ɫɤɪɢɧɲɨɬ ɠԥɧɟ ɥɚɛɨɪɚɬɨɪɥɵԕ ɤɚɛɢɧɟɬɬɟ 
ɠԝɦɵɫɬɵ ɠԝɡɟɝɟ ɚɫɵɪɭ 

 

Ԕɨɪɵɬɵɧɞɵ: Ȼԝɥ ɠԝɦɵɫɬɚ ɬɚɧɵɦɩɚɡɞɵԕ ɠԛɣɟɥɟɪɿɧ ɠɚɧɞɚɧɞɵɪɭ ɮɭɧɤɰɢɹɫɵ 
ARDUINO ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɟɥɥɟɪɿɧɞɟ ɫɤɟɬɱɿ ɠɚɡɵɥɵɩ, PROTEUS ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɵԕ ɛԝɣɵɦ 
ɨɪɬɚɫɵɧɞɚ Ɍɚɧɵɦɩɚɡ ɠԛɣɟɥɟɪɞɿң ɫԝɥɛɚɥɚɪɵ ARDUINO ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɿɧɿң ɤԧɦɟɝɿɦɟɧ 
ɠɚɧɞɚɧɞɵɪɵɥɞɵ. 

 

Ԕɨɥɞɚɧɵɥԑɚɧ ԥɞɟɛɢɟɬɬɟɪ ɬіɡіɦі 
1. ɉɪɨɝɪɚɦɦɢɪɨɜɚɧɢɟ ɫ ɩɨɦɨɳɶɸ STEP 7 v 5.3. Siemens AG, 2004. 602 c.  

2. Ԥɭɛԥɤɿɪ Ⱦ.Ԥ. ɀԛɣɟɥɟɪ ɬɟɨɪɢɹɫɵɧɵң ɧɟɝɿɡɞɟɪɿ. Ɉɫɧɨɜɚɧɢɟ ɬɟɨɪɢɹ ɫɢɫɬɟɦ. Bases of 
systems theory. Ɉԕɭɥɵԕ/ ɍɱɟɛɧɢɤ/ Textbook. Ⱥɫɬɚɧɚ: ȿԜɍ ɛɚɫɩɚɯɚɧɚɫɵ, 2011, 500 ɛ. ISBN 

9965-31-382-2. 

 

 

ԤɈɄ 621.391.037.3 

ɄȼȺɇɌɌɕԔ ɄɈɆɉɖɘɌȿɊɅȿɊȾȿȽІ ɄȼȺɇɌɌɕԔ ɆȿɏȺɇɂɄȺ ɇȿȽІɁȾȿɊІ 

 

ɀɚԕɩɚɟɜ Ԕɭɚɧɵɲ Ɋɚɢɦɛɟɤԝɥɵ 

kuanish.zh@mail.ru 

ȱ.ɀɚɧɫԛɝɿɪɨɜ ɚɬɵɧɞɚԑɵ ɀɟɬɿɫɭ ɦɟɦɥɟɤɟɬɬɿɤ ɭɧɢɜɟɪɫɢɬɟɬɿ, Ɍɚɥɞɵԕɨɪԑɚɧ, Ԕɚɡɚԕɫɬɚɧ 

Ԑɵɥɵɦɢ ɠɟɬɟɤɲɿɫɿ – ȿ.ɋ. Ⱥɧɞɚɫɛɚɟɜ 

 

Ʉɜɚɧɬɬɵԕ ɤɨɦɩɶɸɬɟɪ ɞɟɝɟɧіɦіɡ - ɤɜɚɧɬɬɵԕ ɫɭɩɟɪɩɨɡɢɰɢɹ ɠԥɧɟ ɤɜɚɧɬɬɵԕ ɲɚɬɚɫɭ 
ɩɪɢɧɰɢɩɬɟɪɿɧ ԕɨɥɞɚɧɵɩ, ɚԕɩɚɪɚɬɬɵ ɬɚɪɚɬɭ ɠԥɧɟ ԧңɞɟɭɝɟ ɚɪɧɚɥԑɚɧ ɟɫɟɩɬɟɭɿɲ ԕԝɪɵɥԑɵ. 
Ɍɪɚɧɡɢɫɬɨɪɥɚɪɞɵң,ɤɥɚɫɫɢɤɚɥɵԕ ɤɨɦɩɶɸɬɟɪɥɟɪɞɿң ɠԥɧɟ ɛɚɫԕɚ ɞɚ ɷɥɟɤɬɪɨɧɞɵԕ 
ԕԝɪɵɥԑɵɥɚɪɞɵң ɩɚɣɞɚ ɛɨɥɭɵ ɤɜɚɧɬɬɵԕ ɦɟɯɚɧɢɤɚ ɦɟɧ ɤɨɧɞɟɧɫɿɪɥɿ ɤԛɣ ɮɢɡɢɤɚɫɵɧɵң ɠɟɬɿɫɬɿɝɿ 
ɛɨɥԑɚɧɵɦɟɧ,ɦԝɧɞɚɣ ɷɥɟɦɟɧɬɬɟɪɿ ɛɚɪ ɠԛɣɟɥɟɪɞɿң ɚɪɚɫɵɧɞɚ ɚԕɩɚɪɚɬ ԕɚɪɚɩɚɣɵɦ ɲɚɦɚɥɚɪ 
ɚɪԕɵɥɵ,ɹԑɧɢ ɷɥɟɤɬɪ ɤɟɪɧɟɭɿ ɚɪԕɵɥɵ ɛɟɪɿɥɟɞɿ. 

Ɍɨɥɵԕ ɠɟɬɿɥɞɿɪɿɥɝɟɧ ԥɦɛɟɛɚɩ ɤɜɚɧɬɬɵԕ ɤɨɦɩɶɸɬɟɪɥɟɪ ԕɚɡɿɪɝɿ ɭɚԕɵɬɬɚ ɬɟɨɪɢɹ 
ɠԛɡɿɧɞɟɝɿ ԕԝɪɵɥԑɵ ɛɨɥɵɩ ɬɚɛɵɥɚɞɵ. Ɉɧɵң ɠԛɡɟɝɟ ɚɫɭ ɦԛɦɤɿɧɞɿɝɿ ɤɜɚɧɬɬɵԕ ɬɟɨɪɢɹɧɵң ɤԧɩ 
ɛԧɥɲɟɤɬɟɪɞɿң ԕɨɡԑɚɥɵɫɵɧɵң ɡɟɪɬɬɟɥɭɿɧɟ ɬɿɤɟɥɟɣ ɛɚɣɥɚɧɵɫɬɵ; ɚɥ ɨɧɵ ԕԝɪɚɫɬɵɪɭ ԕɚɡɿɪɝɿ 
ɮɢɡɢɤɚɞɚ ɠɚɫɚɥԑɚɧ ɠɚңɚ ɚɲɵɥɭɥɚɪ ɦɟɧ ɠɟɬɿɫɬɿɤɬɟɪɝɟ ɛɚɣɥɚɧɵɫɬɵ. Ԕɚɡɿɪɝɿ ɬɚңɞɚ, ԕɢɵɧɞɵԑɵ 
ɚɡ, ɛɟɥɝɿɥɟɧɝɟɧ ɚɥɝɨɪɢɬɦɞɿ ɨɪɵɧɞɚɣ ɚɥɚɬɵɧ ɬɟɤ ɛɿɪɧɟɲɟ ɬԥɠɿɪɢɛɟɥɿɤ ɠԛɣɟɥɟɪ ɠԛɡɟɝɟ 
ɚɫɵɪɵɥɞɵ. 
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