
Жобаның қысқаша мәліметі 

Атауы Zhugirmek v1.0 гуманоидті роботты құрастыру 

Өзектілігі Қазіргі таңда робототехника мен жасанды интеллект 

салалары қарқынды дамып келеді және бұл технологиялар 

медицинада, өнеркәсіпте, білім беру мен күнделікті өмірде 

кеңінен қолданыс табуда. Адам тәрізді роботтар 

(гуманоидтар) – бұл бағыттағы ең күрделі әрі 

перспективалы бағыттардың бірі, себебі олар адамның 

қимыл-қозғалысын, әрекетін қайталап, адаммен табиғи 

қарым-қатынас орната алады. 

Zhugirmek v1.0 жобасының өзектілігі: 

Қазақстанда отандық гуманоидты роботтың болмауы; 

Жобаның ғылыми және қолданбалы тұрғыдан 

маңыздылығы – құрылымдық, кинематикалық, беріктік 

есептеулер жүргізіліп, нақты жұмыс істейтін үлгісі 

жасалады; 

Экзокостюм арқылы басқару – ерекше тәсіл, бұл 

адамның іс қимылына сай басқаруды қамтамасыз етеді; 

Jetson, Raspberry Pi, Arduino секілді қолжетімді 

технологиялар негізінде құрылуы – жобаны арзан әрі кең 

қолданысқа бейім етеді; 

Әлеуметтік маңызы – роботты қауіпті немесе адамға 

қолайсыз аймақтарда пайдалану мүмкіндігі (шахта, әскери 

аймақ, медицина, қарттармен жұмыс, инклюзивті орта). 

Zhugirmek v1.0 жобасы отандық робототехниканы жаңа 

деңгейге көтеріп, Қазақстанды халықаралық аренада 

танытуға мүмкіндік береді. Бұл жоба елімізде робот жасау 

мәдениетін қалыптастырып, ғылыми кадрларды даярлауға, 

жаңа технологияларды игеруге үлкен септігін тигізеді. 

Мақсаты 

 

Zhugirmek v1.0 отандық роботының құрылымдық, 

кинематикалық және беріктік талдауын шешу және 

роботты жобалау, сондай-ақ адам мен робот арасындағы 

айырмашылықтарға қарамастан роботтың қозғалысын 

басқару бағдарламасын жасау. автономды және қашықтан 

басқару үшін экзокостюм пайдалану. 

Міндеттері Zhugirmek v1.0 роботына құрылымдық талдау жүргізу; 

Кинематикалық және кері кинематикалық есептеулерді 

жүргізу; 

SolidWorks бағдарламасында 3D модель құрастыру; 

Беріктік (прочностной) талдау жүргізу; 

Экзокостюм жүйесін жобалау және құрастыру; 

Jetson, Raspberry Pi және Arduino негізінде автономды 

басқару жүйесін әзірлеу; 

Камералар мен датчиктерді орнату және интеграциялау; 

Ғылыми мақалалар жазу және жариялау; 

Эксперименттік прототип жасау; 



Күтілетін және қол жеткізілген 

нәтижелер 

2025 жыл: 

Zhugirmek v1.0 гуманоидты роботының құрылымдық, 

кинематикалық және беріктік талдауы жүргізіледі. 

Нәтижесінде роботтың құрылымдық схемасы, буын 

параметрлері, жұмыс аймағы, жетек моменттері, тікелей 

және кері кинематикасы анықталады. 

SolidWorks бағдарламасында оңтайландырылған 3D-

модель жасалады. 

Жобаның бастапқы нәтижелері бойынша бір ғылыми 

мақала Scopus немесе Web of Science базасына енетін 

журналда жариялауға дайындалады. 

 

2026 жыл: 

Халықаралық конференцияға (ICHRI 2026) және отандық 

ғылыми журналға екі мақала дайындалады. Екеуінде де 

жобаның тіркеу нөмірі мен гранттық қаржыландыру 

деректері көрсетіледі. 

Роботтың беріктік және деформациялық есептеулері 

жүргізіліп, сын көтеретін нүктелері анықталады. 

Zhugirmek v1.0 роботының жұмыс аймағы нақтыланады. 

Қашықтан басқаруға арналған экзокостюм жасалып, 

жүйеге интеграцияланады. 

Жобаның ғылыми нәтижелері докторлық диссертацияны 

қорғауға негіз болады. 

 

2027 жыл: 

Zhugirmek v1.0 роботы үшін қозғалысты басқару жүйесі 

әзірленеді. 

Жетек моменттері мен қозғалтқыш күштері есептеліп, 

автоматты басқару алгоритмдері іске асырылады. 

Jetson микропроцессоры негізінде сенсорлық автономды 

басқару жүйесі әзірленеді. 

Zhugirmek v1.0 роботының эксперименттік жұмыс үлгісі 

дайындалып, сынақтан өткізіледі. 

Жоба нәтижесінде Қазақстан Республикасы патенті алу 

жоспарланады. 

Соңғы ғылыми нәтижелер бойынша бір мақала Scopus 

немесе Web of Science базасындағы беделді журналда 

жарияланады. 
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