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ӘОК 621.391.037.3 

ИНТЕГРАЛДЫҚ РОБОТТЫҢ ОҚЫП-ҤЙРЕНУ ЖҤЙЕСІНІҢ ФУНКЦИЯСЫН 

ARDUINO МК НОБАЙЛАУ 

 

Базарбаева Шандоз 

shandoz1999@gmail.com   

Л.Н. Гумилев атындағы ЕҰУ РЭТ кафедрасының студенті, Нұр-Сұлтан, Қазақстан 

Ғылыми жетекшісі – Әубәкір Д.Ә.  

 

Кіріспе. Роботты басқарудың интеллектуалды жүйесінің блок-сұлбасының ерекшелігі 

– бұл сенсорлық құрылғылардың кӛмегімен нысанды және оның күйін тану функциясын 

және орындалатын іс-әрекеттерді ӛзінше үйрене алады – оқушы баланың нақ ӛзіндей: 

бірнәрсені оқыған соң бірнәрсеге үйренгені секілді. Бұл робот түрі әмбебап және қоршаған 

ортаға бейімделеді, сондай-ақ роботты оңай басқаруға болады, ӛйткені ол кӛп қимыл-

әрекетке ӛзі-ақ үйренеді. 

1 Интегралдық роботтың оқып-ҥйрену жҥйесінің функциясы 

Қазіргі заманауи ӛмірді ақпараттық технологияларсыз елестету ӛте қиын. Қоғамның 

ақпараттандыруға қарқынды ӛтуі ақпараттық технологиялардың адам қызметінің түрлі 

салаларына барынша терең енуін негіздейді. 

Н.Ә. Назарбаев «Қазақстанның үшінші жаңғыруы: жаһандық бәсекеге қабілеттілік» 

атты Қазақстан халқына Жолдауында «Әлемде кезекті, Тӛртінші ӛнеркәсіптік революция 

басталды. Табысты ӛткен екі жаңғыру арқылы баға жетпес тәжірибе жинақтадық. Біз енді 

алға батыл қадам басып, Үшінші жаңғыруды бастауға тиіспіз. Біз цифрлық технологияны 

қолдану арқылы құрылатын жаңа индустрияларды ӛркендетуге тиіспіз» деп атап кӛрсетті. 

Сол себепті, бүгінгі таңда білім беру ұйымдарында тӛртінші ӛнеркәсіптік революцияның 

элементтерін: автоматтандыру, роботтандыру, жасанды интеллекті ендіру дамудың негізгі 

факторы ретінде қарастырылуда. 

Робототехника – математика, физика, информатика, технология, инженерия және т. б. 

негіздерін ӛзара ықпалдастыруды кӛздейтін пәнаралық курс. Қазақстандық білім беру 

бағдарламаларында робототехника маңызды мәнге ие болып отыр. Қазіргі таңда жасанды 

интелектті жобалауға арналған бірден-бір бағдарлама – ARDUINO модулі. Бұл жобаның 

негізі – мамандандырылған тілде контроллер үшін код жазуға болатын базалық аппараттық 

модуль және бағдарлама, әрі ол бұл модульді қосуға және бағдарламалауға мүмкіндік береді. 

2 Зерделі-санаттық – интеллектуалды жҥйелер [5, 30 б.] 

а) Тұжырымдамалық сұлба:  
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ԥ) Ԕԝɪɵɥɵɦɞɵԕ-ɮɭɧɤɰɢɹɥɵԕ ɫԝɥɛɚ: 
 

 

 

Ȼԝɥ – ɡɢɹɬɤɟɪɥɿɤ – ɡɟɪɞɟɥɿ-ɫɚɧɚɬɬɵԕ – ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɞɵ ɧɟɦɟɫɟ ɢɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬ, 
ɹԑɧɢ ɠɚɫɚɧɞɵ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬ ɷɥɟɦɟɧɬɬɟɪɿ ɛɚɪ ԛɲɿɧɲɿ ɛɭɵɧ ɪɨɛɨɬɵ. ɀɚɫɚɧɞɵ ɤԧɡɛɟɧ, ɧɟɦɟɫɟ 
ɛɚɫԕɚ ɞɚ ɫɟɧɫɨɪɥɵԕ ԕԝɪɵɥԑɵɥɚɪɞɵң ɤԧɦɟɝɿɦɟɧ ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚɧɵ ɬԛɫɿɧɿɩ, ɬɚɧɢ ɚɥɚɞɵ, 
ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚ ԛɥɝɿɫɿɧ ԕɚɥɵɩɬɚɫɬɵɪɚɞɵ, ɨɞɚɧ ɤɟɣɿɧɝɿ ԥɪɟɤɟɬɬɟɪɿɧ ɚɜɬɨɦɚɬɬɵ ɬԛɪɞɟ ɲɟɲɟɞɿ 
ɠԥɧɟ ɨɧɵ ɠԛɡɟɝɟ ɚɫɵɪɚɞɵ, ɠɚԑɞɚɣɞɵ ԧɡɝɟɪɬɤɟɧɞɟ ɨɧɵң ɦɿɧɟɡ-ԕԝɥԕɵɧ ԧɡɝɟɪɬɟɞɿ ɠԥɧɟ ԧɡ 
ɬԥɠɿɪɢɛɟɫɿɧ ɠɢɧɚԕɬɚɭԑɚ ԛɣɪɟɧɟɞɿ.  

Ȼɿɡ ɨɫɵ ɂɊ ɨԕɵɩ ԛɣɪɟɧɭ ɠԛɣɟɫɿɧ ɠԥɧɟ  ɮɭɧɤɰɢɹɫɵɧɞɚ ɤɢɛɟɪɧɟɬɢɤɚɧɵң ԕɚɧɲɚɥɵԕɬɵ 
ɠɟɦɿɫɬɿ ɛɨɥԑɚɧɵɧ ɤԧɪɟɦɿɡ. Ȼɚɪɥɵԕ ɤɢɛɟɪɧɟɬɢɤɚɥɵԕ ԛɞɟɪɿɫɬɟɪ ɛԝɥ ɛɿɪ ɨɛɴɟɤɬɿɞɟ 
ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɢɡɚɰɢɹɥɚɭ ɦɟɧ ԧɡɿɧ-ԧɡɿ ɨԕɵɬɭ ԛɪɞɿɫɬɟɪɿɧ ԕɚɪɚɫɬɵɪɚ ɨɬɵɪɵɩ, ɨɥ ɬɟɯɧɢɤɚɥɵԕ 
ɧɟɦɟɫɟ ɚɞɚɦ-ɦɚɲɢɧɚɥɵԕ ɛɿɪɿɤɬɿɪɿɥɝɟɧ ɨɛɴɟɤɬ ɛɨɥɫɵɧ, ɛɨɥɚɲɚԕɬɚ ɤɢɛɟɪɧɟɬɢɤɚɥɵԕ 
ɞɢɚɝɧɨɫɬɢɤɚɧɵң ɤɟɥɟɲɟɤ ɩɟɪɫɩɟɤɬɢɜɚɫɵɧ ԝɫɵɧɭɵ ɦԛɦɤɿɧ ɛɚɫԕɚ ɤɢɛɟɪɧɟɬɢɤɚɥɵԕ 
ɩɪɨɰɟɞɭɪɚɥɚɪɦɟɧ ɛɿɪɿɤɬɿɪɭ, ɬԛɡɟɬɭ ɠԥɧɟ ɪɟɬɬɟɭ ɬԛɪɿ, ԕԝɪɵɥɵɦɞɵ ɠԥɧɟ ɮɭɧɤɰɢɨɧɚɥɞɵԕ 
ԥɥɟɭɟɬɬɿ ԕɚɣɬɚ ԕԝɪɭ ԕɚɞɚԑɚɥɚɭ ɠԥɧɟ ɛɚԕɵɥɚɭ, ɛɟɣɿɦɞɟɭ ɠԥɧɟ ɬɚɧɭ, ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɢɡɚɰɢɹ ɠԥɧɟ 
ɨԕɵɬɭ, ɫɚɣɵɩ ɤɟɥɝɟɧɞɟ, ɨɫɵɥɚɪɞɵ ɛɿɪ ɚɣɦɚԕԕɚ ɛɿɪɿɤɬɿɪɟɬɿɧ ɟң ɠɚңɚ ɬɟɯɧɢɤɚ ɬԛɪɥɟɪɿɧ, ɫɨɧɵң 
ɿɲɿɧɞɟ ɂɊ  ɂɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵ ɛɚɫԕɚɪɭ ɠԛɣɟɫɿɧɿң ɟɪɟɤɲɟɥɿɝɿ – ɬɚɧɭ ɠԥɧɟ ɫɟɧɫɨɪɥɵԕ 
ԕԝɪɵɥԑɵɥɚɪ. ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɞɵ ɪɨɛɨɬ ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚԑɚ ɛɟɣɿɦɞɟɥɭ ԛɲɿɧ ɦɚңɵɡɞɵ ɦԛɦɤɿɧɞɿɤɤɟ 
ɢɟ ɛɨɥɭɵ ɤɟɪɟɤ. Ȼԝɥ ɪɟɬɬɟ, ԥɪɢɧɟ, ɫɵɪɬԕɵ ɚԕɩɚɪɚɬɬɵ ԕɚɛɵɥɞɚԑɚɧ ɫɟɧɫɨɪɥɵ ԕԝɪɵɥԑɵɥɚɪ 
ɦɚңɵɡɞɵ ɪԧɥ ɚɬԕɚɪɚɞɵ. Ȼԝɥ ɫɟɧɫɨɪɥɵԕ ԕԝɪɵɥԑɵɥɚɪɞɵң ɤԧɦɟɝɿɦɟɧ ɨɛɴɟɤɬɿɧɿ ɠԥɧɟ ɨɧɵң ɤԛɣɿɧ 
ɬɚɧɭ, ɨɪɵɧɞɚɥɚɬɵɧ ɿɫ-ԥɪɟɤɟɬɬɟɪɞɿ ɚɧɵԕɬɚɭԑɚ ɦԛɦɤɿɧɞɿɤ ɛɟɪɟɞɿ Ȼԝɥ ɪɨɛɨɬ ԥɦɛɟɛɚɩ ɠԥɧɟ 
ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚԑɚ ɛɟɣɿɦɞɟɥɟɞɿ, ɫɨɧɞɚɣ-ɚԕ ɪɨɛɨɬɬɵ ɨңɚɣ ɛɚɫԕɚɪɭԑɚ ɛɨɥɚɞɵ. 

3 ɀԝɦɵɫɬɵԙ ɨɪɵɧɞɚɥɭ ɛɚɪɵɫɵ 
 

 

1-ɫɭɪɟɬ – ɂɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵɧ ARDUINO ɩɥɚɬɚɫɵɧɞɚ ɠɢɧɚԕɬɚɭ 

 

Ȼԝɥ ɫɟɦɟɫɬɪɥɿɤ ɠԝɦɵɫɬɚ ɢɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵ ɠɚɫɚɭ ԛɲɿɧ  ARDUINO ɩɪɨɝɪɚɦɦɚɥɚɭ 
ɠԛɣɟɫɿɧɞɟ l2930 ɞɪɚɣɜɟɪɿ  ɠԥɧɟ  ARDUINO UNO, Ultrasonic sensor (ɍɥɶɬɪɚɞɵɛɵɫɬɵԕ 
ɞɚɬɱɢɤ), POT-HG 1 ɚɣɧɵɦɚɥɵ ɪɟɡɢɫɬɨɪ, ɛɚɬɚɪɟɣɤɚ, 3 ɯ ԕɨɫɵɩ-ɫԧɧɞɿɪɝɿɲ, ԥɪɬԛɪɥɿ ԧɬɤɿɡɝɿɲ-

ɫɵɦɞɚɪ ԕɨɥɞɚɧɞɵɦ. 
ȺRDUINO Uno ɩɥɚɬɮɨɪɦɚɫɵɧɞɚ ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɦɟɧ ɠԝɦɵɫ ɠɚɫɚɭ ԛɲɿɧ ɛɚɪɥɵԕ 

ɠɚԑɞɚɣ ɠɚɫɚɥԑɚɧ: 14 ɰɢɮɪɥɵԕ ɤɿɪɿɫ/ɲɵԑɵɫɬɚɪ, 6 ɚɧɚɥɨɝɬɵԕ ɤɿɪɿɫɬɟɪ, 16 ɆȽɰ ɤɜɚɪɰɬɵԕ 
ɪɟɡɨɧɚɬɨɪ, USB ɚɪɧɚ, ԕɨɪɟɤ ɤԧɡɿ, ɫԝɥɛɚɿɲɿɥɿɤ ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɚɭԑɚ ɚɪɧɚɥԑɚɧ ԕɨɫԕɵɲ (ICSP) ɠԥɧɟ 

                                                ɛɿɥɿɦɞɿ ɛɚɣɵɬɭɞɵң  
ɤɿɪɿɫ ɚԕɩɚɪɚɬ                                             ɚɜɬɨɦɚɬɬɵ ԛɞɟɪɿɫɿ                               ɲɵԑɵɫ ɚԕɩɚɪɚɬ 

 

Ɂɟɪɞɟɥɿ 
ɛɿɥɿɦ ɤԧɡɿ 

Ɂɟɪɞɟɥɿ ɛɿɥɿɦ 
ԕɚɛɵɥɞɚԑɵɲ 

ɒɟɲɿɦ ԕɚɛɵɥɞɚɭɲɵ 
ɬԝɥԑɚ (ɧɵɫɚɧ) – ɒԔɌ 
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ɵɫɵɪɭ ɛɚɬɵɪɦɚɫɵ. Ⱥɪɞɭɢɧɨ ɦɢɤɪɨɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɿɦɟɧ ɠԝɦɵɫ ARDUINO 1.8.5 ɠԥɧɟ Proteus 8.5 
ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɥɚɪɵ ɚɪԕɵɥɵ ɠԛɡɟɝɟ ɚɫɚɞɵ. 

ɀɨԑɚɪɵɞɚ ɚɣɬɵɥԑɚɧ ɩɪɨɰɟɫɬɟɪɞɿң ɛɚɪɥɵԑɵɧɵң ɞԝɪɵɫɬɵԑɵɧ ɬɟɤɫɟɪɭ ԛɲɿɧ ɫɯɟɦɚɧɵ  
PROTEUS ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɫɵɧ ɜɢɪɬɭɚɥɞɵ ɬԛɪɞɟ ɿɫɤɟ ԕɨɫɵɩ ɤԧɪɭɝɟ ɛɨɥɚɞɵ. Ɇɟɧ PROTEUS 8 
Professional ɜɟɪɫɢɹɫɵɧ ԕɨɥɞɚɧɞɵɦ. ɀɢɧɚɥԑɚɧ ɫɯɟɦɚɧɵɧ ɫɤɪɢɧɲɨɬɵɧ ɬԧɦɟɧɞɟ ɛɟɤɿɬɟɦɿɧ.  

4 ARDUINO ɛɚԑɞɚɪɥɚɦɚɫɵɧɞɚ ԕԝɪɵɥԑɚɧ ɫɤɟɬɱі 
const int trigPin = 13;// ɍɥɶɬɪɚɞɵɛɵɫɩɟɧ ɬԛɪɥɟɧɞɿɪɝɿɲɬɟ ɬɪɢɝ-ɩɢɧ 

const int echoPin = 12;// ɍɥɶɬɪɚɞɵɛɵɫɬɵԕ ɫɟɧɫɨɪɞɚԑɵ ɷɯɨ-ɩɢɧ 

const int IN1 = 7;// ɍȾ  ɧɵɫɚɧɵɧ ɠɚɫɚңɵɡ 

const int IN2 = 6; 

const int IN3 = 5;  

const int IN4 = 4;//ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲɬɚɪɞɵң ɦɢɧɢɦɚɥɞɵ ɦԥɧɞɟɪɿɧɿң ԕɨɪɟɤ ɤɟɪɧɟɭɿɧ ɲɟɤɬɟɭ 
ԛɲɿɧ PWM ɟң ɠɨԑɚɪɵ ɠԥɧɟ ɟң ɚɡ ɦԥɧɞɟɪɿɧ ɷɤɫɩɟɪɢɦɟɧɬɚɥɞɵ ɬԛɪɞɟ ɬɚңɞɚɩ ԕɨɸ ɤɟɪɟɤ, ɨɫɵ 
ɦԥɧɞɟɪɞɟ ɦɚɲɢɧɚ ɠɵɥɠɵɩ ɤɟɬɭɿ ɦԛɦɤɿɧ 

long duration;//ԝɡɚԕɬɵԑɵ 

int distance;//ԕɚɲɵԕɬɵԑɵ 

void setup() {// ɒɵԑɭ ԛɲɿɧ ɰɢɮɪɥɵԕ ɬԛɣɿɧɞɿ ɢɧɢɰɢɚɥɢɡɚɰɢɹɥɚɭ: 
Serial.begin(9600);// ɬɿɡɛɟɤɬɿ ԕɨɫɭɞɵ ɨɪɧɚɬɚɦɵɡ 

pinMode(trigPin,OUTPUT);//1 ɭɥɶɬɪɚɞɵɛɵɫɩɟɧ ɬԛɪɥɟɧɞɿɪɝɿɲ ԛɲɿɧ 1 ɲɵԑɵɫ  
pinMode(echoPin,INPUT);//1 ɭɥɶɬɪɚɞɵɛɵɫɩɟɧ ɬԛɪɥɟɧɞɿɪɝɿɲ ԛɲɿɧ 1 ɤɿɪɿɫ  
pinMode(IN1,OUTPUT);// 2 ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ԛɲɿɧ 1- ɲɵԑɵɫ 

pinMode(IN2,OUTPUT);// 2 ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ԛɲɿɧ 2- ɲɵԑɵɫ 

pinMode(IN3,OUTPUT);// 2 ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ԛɲɿɧ 3- ɲɵԑɵɫ 

pinMode(IN4,OUTPUT);// 2 ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ԛɲɿɧ 4- ɲɵԑɵɫ 

} 

void loop() {// ɞԧңɝɟɥɟɤɬɟɪɞɿң ɚɣɧɚɥɭ ɛɚԑɵɬɵɧ ɠԥɧɟ ɠɵɥɞɚɦɞɵԑɵɧ ɨɪɧɚɬɭ 

digitalWrite(trigPin,LOW);// Ԧɲɿɪɭ 

delayMicroseconds(2);// 2 ɦɢɤɪɨɫɟɤɭɧɞԕɚ ɬɟң 

digitalWrite(trigPin,HIGH);//ɋɤɟɬɱɬɿң ɨɪɵɧɞɚɥɭɵɧ ɤɿɞɿɪɬɭ 

delayMicroseconds(10);// 10 ɦɢɤɪɨɫɟɤɭɧɞԕɚ ɬɟң 

digitalWrite(trigPin,LOW);// Ɉɪɵɧɞɚɭɞɵ ԕɚɣɬɚ ɬɨԕɬɚɬɭ 

duration = pulseIn(echoPin,HIGH);// ɢɦɩɭɥɶɫɬɿң ԝɡɵɧɞɵԑɵɧ ԧɥɲɟɭ 

distance = duration*0.034/2;// ɫɚɧɬɢɦɟɬɪɝɟ ɚɭɞɚɪɭ 

Serial.println(distance);// ɚɪɚɤɚɲɵԕɬɵ ɟɧɝɿɡɿңɿɡ 

if(distance > 50){ // ɟɝɟɪ ԕɚɲɵԕɬɵԕ 50 ɫɚɧɬɢɦɟɬɪɞɟɧ ɚɫɫɚ 

  // ɤɿɪɿɫ ɩɚɪɚɦɟɬɪɿɧɿң ɦԥɧɞɟɪɿɧ ɲɟɤɬɟɭ 

  digitalWrite(IN1,HIGH);//ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ɬɨԕɬɚɣɞɵ 

  digitalWrite(IN2,LOW);//ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ɬɨԕɬɚɣɞɵ 

   digitalWrite(IN3,HIGH);//ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ɬɨԕɬɚɣɞɵ 

  digitalWrite(IN4,LOW);// ɛɚɪɥɵԕ ɬɟɪɦɢɧɚɥɞɚɪ ɬԧɦɟɧ, ɟɤɿ ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ ɬɨԕɬɚɣɞɵ 

  } 

 else{ // ɟɝɟɪ ɂɄ-ɧɿң ɟɤɟɭɿ ɞɟ ɠɨԑɚɪɵ ɟɦɟɫ ɛɨɥɫɚ, ɨɧɞɚ ɨɫɵ ɲɚɪɬɬɚɪ ɨɪɵɧɞɚɥɚɞɵ 

    digitalWrite(IN1,LOW);// Ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ 1 ɤɟɪɿ ɛɚԑɵɬɬɚ ɚɣɧɚɥɚɞɵ 

  digitalWrite(IN2,LOW);// Ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ 1 ɚɥԑɚ ɛɚԑɵɬɵɧɞɚ ɚɣɧɚɥɚɞɵ 

   digitalWrite(IN3,LOW);// Ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ 2 ɤɟɪɿ ɛɚԑɵɬɬɚ ɚɣɧɚɥɚɞɵ 

  digitalWrite(IN4,LOW);// ԕɨɡԑɚɥɬԕɵɲ 2 ɚɥԑɚ ɛɚԑɵɬɵɧɞɚ ɚɣɧɚɥɚɞɵ 

  } 

} 

5 ɀԝɦɵɫɬɵԙ PROTEUS-ɬɟɝі ɧɨɛɚɣɵ. Ɂɟɪɬɯɚɧɚɥɵԕ ɤɚɛɢɧɟɬɬɟ ɠԝɦɵɫɬɵ 
ɩɪɚɤɬɢɤɚɥɵԕ ɬɟɤɫɟɪɭ  
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Ԕɨɪɵɬɵɧɞɵ. Ȼԝɥ ɠԝɦɵɫɬɚ ɢɧɬɟɝɪɚɥɞɵԕ ɪɨɛɨɬɬɵ ɠɚɫɚɭ ԛɲɿɧ  ARDUINO 

ɩɪɨɝɪɚɦɦɚɥɚɭ ɠԛɣɟɫɿɧɞɟ l2930 ɞɪɚɣɜɟɪɿ  ɠԥɧɟ  ARDUINO UNO, Ultrasonic sensor 
(ɍɥɶɬɪɚɞɵɛɵɫɬɵԕ ɞɚɬɱɢɤ), POT-HG 1 ɚɣɧɵɦɚɥɵ ɪɟɡɢɫɬɨɪ, ɛɚɬɚɪɟɣɤɚ, 3 ɯ ԕɨɫɵɩ-ɫԧɧɞɿɪɝɿɲ, 
ԥɪɬԛɪɥɿ ԧɬɤɿɡɝɿɲ-ɫɵɦɞɚɪ ԕɨɥɞɚɧɞɵɦ. ɀԝɦɵɫ ɧԥɬɢɠɟɫɿɧɞɟ ɛɿɡ ɦɨɬɨɪɞɵ ԕɨɫɭ ɚɪԕɵɥɵ 
ɪɨɛɨɬɬɵң  ԕɨɡԑɚɥɵɫɵɧ (ɚɥԑɚ, ɚɪɬԕɚ) ɛɚԕɵɥɚɩ ɨɬɵɪɭԑɚ ɦԛɦɤɿɧɞɿɤ ɚɥɞɵԕ. Ɉɥ ɛԝɣɪɵԕɬɚɪɞɵ ɬɟɤ 
ԕɚɲɵԕɬɚɧ ɛɚɫԕɚɪɚɬɵɧ ԕԝɪɵɥԑɵɧɵң ɫɢɝɧɚɥɵɧ ɚɥԑɚɧɧɚɧ ɤɟɣɿɧ ԑɚɧɚ ɨɪɵɧɞɚɣɞɵ. ɀɚɥɩɵ 
ɚɣɬԕɚɧɞɚ, ɚɞɚɦ ɫɨɥ ԕԝɪɵɥԑɵ ɚɪԕɵɥɵ ɛɿɪ ԕɚɲɵԕɬɵԕɬɚ ɨɪɧɚɥɚɫԕɚɧ ɪɨɛɨɬɬɵ ɛɚɫԕɚɪɚɞɵ. 
ɀɚɫɚɧɞɵ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬ ԕɨɥɞɚɧɵɥɚɬɵɧ ɪɨɛɨɬɬɚɪ ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚԑɚ ɛɚɣɥɚɧɵɫɬɵ ɲɟɲɿɦɞɟɪɞɿ ԧɡɞɟɪɿ 
ԕɚɛɵɥɞɚɣɞɵ. Ɋɨɛɨɬɬɵң ɠԛɣɟɫɿɧɟ ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚɧɵң ɮɚɤɬɨɪɥɚɪɵɧɚ, ɧɵɫɚɧɞɚɪɵɧɚ ԥɪɬԛɪɥɿ 
ɪɟɚɤɰɢɹ ɠɚɡɵɥԑɚɧ. ɀɚɫɚɧɞɵ ɢɧɬɟɥɥɟɤɬ ɫɨɥ ɪɟɚɤɰɢɹɥɚɪɞɵ ɟɫɤɟɪɟ ɬԝɪɵɩ, ԕɨɪɲɚԑɚɧ ɨɪɬɚԑɚ ԧɡɿ 
ɞɟ ԥɫɟɪ ɛɟɪɟɞɿ. 

 

Ԕɨɥɞɚɧɵɥԑɚɧ ԥɞɟɛɢɟɬɬɟɪ ɬіɡіɦі 
1. http://roboticslib.ru/books/item/f00/s00/z0000015/st069.shtml 

2. ɉɨɡɞɧɹɤ Ƚ.ȿ. ɂɧɬɟɝɪɚɥɶɧɵɟ ɪɨɛɨɬɵ. Ɇ.: Ɇɢɪ, 1973. 
3. ɂɝɨ Ɍ. Arduino, ɞɚɬɱɢɤɢ ɢ ɫɟɬɢ ɞɥɹ ɫɜɹɡɢ ɭɫɬɪɨɣɫɬɜ: ɉɟɪ. ɫ ɚɧɝɥ. – 2-ɟ ɢɡɞ. ɋɉɛ.: 

Ȼɏȼ-ɉɟɬɟɪɛɭɪɝ, 2015. 544 ɫ. 
4. ɇɚɡɚɪɛɚɟɜ ɇ.Ψ. «Ԕɚɡɚԕɫɬɚɧɧɵң ԛɲɿɧɲɿ ɠɚңԑɵɪɭɵ: ɠɚһɚɧɞɵԕ ɛԥɫɟɤɟɝɟ ԕɚɛɿɥɟɬɬɿɥɿɤ» 

Ԕɚɡɚԕɫɬɚɧ ɯɚɥԕɵɧɚ ɀɨɥɞɚɭɵ, 31 ԕɚңɬɚɪ 2017ɠ. http://www.akorda.kz 

5. ΨɭɛΩɤіɪ Ⱦ.Ψ. ɀԛɣɟɥɟɪ ɬɟɨɪɢɹɫɵɧɵң ɧɟɝɿɡɞɟɪɿ. Ɉԕɭɥɵԕ. Ⱥɫɬɚɧɚ: ȿԜɍ ɛɚɫɩɚɯɚɧɚɫɵ, 
2011, 500 ɛ. ISBN 9965-31-382-2. 

 

 

ɍȾɄ 629.783.94 

ɉȿɊɋɉȿɄɌɂȼɕ ɊȺɁȼɂɌɂə ɇɂɁɄɈɈɊȻɂɌȺɅɖɇɕɏ ɋɉɍɌɇɂɄɈȼɕɏ 
ȽɊɍɉɉɂɊɈȼɈɄ ɇȺ ɉɊɂɆȿɊȿ LEOSAT ENTERPRISES 

 

ȿɪɟɠɟɩ Ɇԧɥɞіɪ ɇԝɪɥɚɧԕɵɡɵ1 

ɋɭɥɟɣɦɟɧɨɜɚ Ⱥɫɟɦɝɭɥɶ Ʉɚɦɢɬɨɜɧɚ2 

moldiryerezhep@gmail.com 
1Ɇɚɝɢɫɬɪɚɧɬ 1 ɤɭɪɫɚ ȿɇɍ ɢɦ. Ʌ.ɇ.Ƚɭɦɢɥɟɜɚ, ɇɭɪ-ɋɭɥɬɚɧ, Ʉɚɡɚɯɫɬɚɧ 

2ɩɪɟɩɨɞɚɜɚɬɟɥɶ ɤɚɮɟɞɪɵ ɊɗɌ ȿɇɍ ɢɦ. Ʌ.ɇ.Ƚɭɦɢɥɟɜɚ, ɇɭɪ-ɋɭɥɬɚɧ, Ʉɚɡɚɯɫɬɚɧ 

ɇɚɭɱɧɵɣ ɪɭɤɨɜɨɞɢɬɟɥɶ – ȼ.Ⱦ. Ʌɟɮɬɟɪ 

 

ȼ ɫɬɚɬɶɟ ɧɚ ɨɫɧɨɜɟ ɨɛɡɨɪɚ ɧɢɡɤɨɨɪɛɢɬɚɥɶɧɵɯ ɫɢɫɬɟɦ ɫɩɭɬɧɢɤɨɜɨɣ ɫɜɹɡɢ ɛɵɥɚ 
ɞɟɬɚɥɶɧɨ ɚɧɚɥɢɡɢɪɨɜɚɧɚ ɫɢɫɬɟɦɚ ɫɩɭɬɧɢɤɨɜɵɯ ɝɪɭɩɩɢɪɨɜɨɤ ɤɨɦɩɚɧɢɢ LeoSat Enterprises, 
ɞɚɧɚ ɩɨɥɧɚɹ ɯɚɪɚɤɬɟɪɢɫɬɢɤɚ ɬɟɯɧɨɥɨɝɢɢ ɢ ɛɵɥ ɨɩɪɟɞɟɥɟɧ ɰɟɥɵɣ ɪɹɞ ɧɨɜɵɯ ɜɨɡɦɨɠɧɨɫɬɟɣ, 
ɤɨɬɨɪɵɟ ɦɨɝɭɬ ɩɪɟɞɥɨɠɢɬɶ ɫɩɭɬɧɢɤɨɜɵɟ ɝɪɭɩɩɢɪɨɜɤɢ ɧɚ ɧɢɡɤɨɣ ɨɤɨɥɨɡɟɦɧɨɣ ɨɪɛɢɬɟ (LEO) 
ɜ ɛɭɞɭɳɟɦ. ȼ ɫɬɚɬɶɟ ɬɚɤɠɟ ɨɩɢɫɚɧɚ ɜɨɡɦɨɠɧɨɫɬɶ ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɹ ɪɟɫɭɪɫɨɜ LeoSat ɜ ɢɧɬɟɪɟɫɚɯ 
ɪɚɡɜɢɬɢɹ ɧɚɡɟɦɧɵɯ ɫɟɬɟɣ ɦɨɛɢɥɶɧɨɣ ɫɜɹɡɢ ɫɬɚɧɞɚɪɬɚ 5G. 
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