Краткая информация о проекте 
	Наименование 
	AP25796579, «Разработка гуманоидного робота Zhugirmek v1.0»

	Актуальность
	В условиях стремительного технологического прогресса гуманоидные роботы становятся важнейшими элементами инновационного развития и цифровой трансформации экономики. Их внедрение оказывает значительное влияние на производственные процессы, сферу услуг, медицину, образование и другие отрасли. Оценка положения гуманоидных роботов на мировом рынке становится критически важным фактором, определяющим уровень технологической конкурентоспособности государств и компаний.
В рамках данного проекта акцент сделан на разработку гуманоидного робота Zhugirmek v1.0, с анализом его технических характеристик, функциональности и экономического потенциала. Сравнительное исследование Zhugirmek v1.0 с ведущими мировыми аналогами позволит выявить его уникальные особенности, конкурентные преимущества и определить его перспективы на глобальном рынке робототехники.

	Цель
	Целью проекта заключается в решении структурного, кинематического и прочностного анализа отечественного робота Zhugirmek v1.0 и проектирование робота, а также создание программы управления движением робота независимо от физических различий между человеком и роботом с использованием экзокостюма для автономного и дистанционного управления.

	Задачи
	Задачами проекта являются вычисление структурного, кинематического и прочностного анализа, создание 3D-моделирования в программе SolidWorks для оптимизации и дизайна конструкции. После получения всех необходимых данных написать статью в базе данных Scopus. В следующем этапе анализировать перемещения частей тела робота, которые имитируют движения человека и создание экзокостюма для управления. Расширить возможности автономного управления. Установить камеру с многочисленными датчиками, которые будут определять текущее местоположение в пространстве, получить пространственные данные в виде телеметрических данных и информацию о текущем состоянии пространства, таких как температура, атмосферное давление, наличие и концентрация вредных загрязняющих веществ в воздухе, уровень освещенности и т. д. Использовать микропроцессор Jetson, Raspberry Pi, Arduino и использовать дистанционное управления с обменом видеосвязи. После получения всех необходимых данных написать вторую статью в базе данных Scopus. Данный проект представляет собой исследование возможностей создания гуманоидного робота с простым управлением и мобильностью для различных целей и рассмотрены особенности конструкции гуманоидного робота с оптимизированными колесами для обеспечения маневренности и надежности в работе. В процессе создания гуманоидного робота будет использована доступные и недорогие средств, чтобы снизить себестоимость конечной продукции и обеспечить доступность для широкой аудитории. Наше исследование также будет включать алгоритм движения для гуманоидного робота, который позволит управлять им с помощью высокоэффективных и точных движений. Это является важным шагом в развитии гуманоидных роботов и открывает новые возможности для применения робототехнологий в различных областях, таких как медицина, промышленность и развлечения и т.д.. Человек может управлять роботом используя базовые навыки управления в компьютерных играх.

	Ожидаемые и достигнутые результаты
	Конечный результат:
- за 2025 год:
Проведены структурный, кинематический и прочностной анализ механизма робота, в результате которых определены его структурные схемы, параметры звеньев, прямая и обратная кинематика, рабочие зоны и моменты приводов. Создана 3D-модель в программе SolidWorks с оптимизированной конструкцией и дизайном. На основе полученных результатов и проведённых испытаний подготовлена и опубликована одна научная статья в журнале, входящем в первые три квартиля по импакт-фактору (Web of Science) или с не менее 50-го процентиля по CiteScore (Scopus);
- за 2026 год: 
Написана одна статья для международной конференции ICHRI 2026 и одна статья для отечественного журнала. Каждая статья содержит информацию об идентификационном регистрационном номере и наименовании проекта, в рамках которого она финансируется, с указанием грантового финансирования в качестве источника. Проведены вычисления прочности и деформации, определены критические точки и выполнена общая оценка структурной целостности робота. Определена рабочая зона нового гуманоидного робота Zhugirmek v1.0. Проведена защита диссертации и создан экзокостюм для дистанционного управления;
- за 2027 год: 
Разработана система управления движением нового гуманоидного робота Zhugirmek v1.0. Определены движущие силы и моменты приводов робота, а также создана система его управления. Создана автономная система управления многочисленными датчиками с использованием микропроцессора Jetson. Изготовлен рабочий экспериментальный образец нового отечественного гуманоидного робота Zhugirmek V1.0. Получен патент Республики Казахстан. На основе полученных результатов и проведённых испытаний подготовлена и опубликована одна научная статья в журнале, входящем в первые три квартиля по импакт-фактору (Web of Science) или с не менее 50-го процентиля по CiteScore (Scopus).
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