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  Зерттеу жұмысының тақырыбы: «Роботты техниканы модульдік 

құрастыру арқылы дәстүрлі емес энергия көздері» жобасымен жұмыс 

жасалды. 1962 жылы АҚШ  «Юнимейт» және «Версатран» атты бірінші 

өнеркәсіптік роботтар жасалды. Олардың адаммен ұқсастығы алыстан адам 

қолына ұқсайтын манипулятордың барлығымен шектелді. Олардың 

кейбіреулері әлі күнге дейін жұмыс істейді, жұмыс ресурстары 100 мың 

сағаттан асып кеткен. Робот – бұл электромеханикалық, пневматикалық, 

гидравликалық құрылғы, адамның қатысуынсыз жұмыс істейтін және 

әншейінде адам жүзеге асыратын іс - әрекетті орындайтын бағдарлама 

немесе олардың комбинациясы. Басқа сөзбен айтқанда робот – бұл адамның 

қимылы мен іс- әрекетін қайталайтын автоматты қондырғы. 

Робот компьютерлік технология бойынша құрылған, роботтың сана-

сезімі – бұл есептеуіш машина, онымен ақпарат есептелуі және жекелеген 

жеткізгішке ауыстырылуы мүмкін. Робот емделмейді, сәйкес диагностикалық 

бағдарламаларды  енгізу жолымен жөнделеді.  

 

  Зерттеу сатылары, кезеңдері: 

1. Ғылыми әдебиеттермен танысу (видеосабақтар, көптеген фильмдер) 

2. Robo Robo 3 роботы құрастырылды. 

3. «Rogiс» бағдарламасын оқып- үйрену. 

4. Robo Robo 3 программасы құрылды. 

5. Бағдарламаның көмегімен қажетті алгоритм құрып, СОМ порт бауы 

арқылы оны роботқа жүктелді.  

6. Программа алгоритмі роботқа жүктегеннен кейін, оны қозғалысқа 

келтірдік. 

 

  Осылайша біздің жұмыстың мақсаты: Роботты техниканы модульдік 

құрастыру арқылы дәстүрлі емес энергия көздерін алу. 

  Гипотезасы: Егерде физиканы оқыту үрдісінде  Robo Robo   

тәжірибелік жаттығуларда қолданылатын болса,  онда физика пәні бойынша 

оқушылардың білім сапасы жоғарылайды және функционалды сауаттылығы 

мен кәсіби шеберлігі дамиды. 

Зерттеудің әдіс-тәсілдері: «Роботтарды жобалау, құрастыру және 

бағдарлама жасау» сияқты видеосабақтар, көптеген фильмдер көрдік, 

көптеген әдебиеттер оқылды.  

Жаңашылдығы,  дербестігі: Болашақта мектебімізде  роботты техника 

мен құрастыру лабораториясын құру жоспарын қарап жатырмыз.  Қазіргі 

уақытта біз RoboRobo роботтарымен жел арқылы энергиясын алу  моделі 

жасалды. 

 

 

 

 



 

 

Зерттеу кезінде алынған нәтижелерге талдау жасау 

 

RoboRobo роботтарымен жел арқылы энергиясын алу  моделі жасалды. 

Тоқ күшін және кернеуді анықталды. Ал енді қуатты табу қажет. Қуатты 

кернеумен  тоқ күшін көбейту арқылы табамыз. Мына формула арқылы: 

 
A I U t

N I U
t t

 
         

мұндағы                                                                                          

     N  - қуат 

U  - кернеу 

 I - тоқ күші  

1-кесте 

Жел жылдамдығына байланысты тоқ күші, кернеу және қуаттың өзгеруі 

 

     м/с 

жылдамдық 

N қуат 

(Вт) 

U 

Волтьметр 

A 

Амперметр 

4 0,15 1,5 0,1 

5 0,156 1,2 0,13 

6 0,17 1 0,17 

7 0,162 0,9 0,18 

8 0,133 0,7 0,19 

    

 

  
4-сурет. ТЧ-10Р  тікелей механикалық әмбебап тахометр  

 

ТЧ-10Р  тікелей механикалық әмбебап тахометр. Тахометр қарапайым, 

дәлдік класы 1,0 тең, машиналар мен механизмдердің бөлшектерінің айналу 

жиілігін өлшеуге арналған. Бұл физикалық аспап дененің минутына немесе 

белгілі бір уақытта қанша айналым жасайтынын анықтау үшін қолданылады. 

Бұның ерекшелігі және тиімдісі кез-келген оське айналу санын есептеу үшін 

өзінің арнайы қалпақтары бар. Сол қалпақтарын ауыстыра отырып есептей 

аламыз. Айналым санының СИ жүйесіндегі өлшем бірлігі сайн/  ( cn / ). 



 

 

Айналу жылдамдығын өлшеу аралығы 50-ден 1000 және 1000-нан 10000 

айн/мин, ал сызықтық жылдамдықтың өлшеу аралығы 10-нан 100 және 100-

ден 1000 м/мин.  

 
5 сурет – Жел жылдамдығының кернеуге байланысты тәуелділік графигі 

 

5-суретте – Жел жылдамдығының кернеуге байланысты тәуелділік 

графигі келтірілген.  Себебі жылдамдық артқан сайын, ауа ағысының сипаты 

өзгере түседі. Ауа қабаттары бірімен-бірі ретсіз араласып кетеді, үйірім 

пайда болады.  

 

 
6 сурет – Айналым санының кернеуге байланысты тәуелділік графигі 



 

 

 
7 сурет – Жел жылдамдығың айналым санына байланысты тәуелділік 

графигі 

 
8 сурет – Жел жылдамдығына байланысты қуаттың өзгеруі 

 

8-суретте Жел жылдамдығының қуаттың өзгеруіне байланысты  

тәуелділік графигі келтірілген. Көріп тұрғанымыздай, жылдамдық артқан 

сайын қуаттың мәні өсіп отыр.  

Осы алынған нәтижелерге қарап тоқпен кернеудің жылдамдыққа тікелей 

бағынышты екенін білдік. Яғни жылдамдық артқан сайын волтьметр және 

амперметрдің мәніде артады.   

 

 

 

 



 

 

 

Қортынды 

 

 Интернеттік желіден шолулар жасалды. 

 Роботтың көптеген түрлері қарастырылды. 

 Роботтар туралы көптеген  әдибиеттер, видеосабақтар оқылды. 

 ROBO ROBO роботы құрастырылды. 

 Негізгі бөліктері қарастырылды. 

 Программалау кезінде бірінші бағдарламаның құрылысымен 

таныстырылды. 

 Бағдарламаның көмегімен қажетті алгоритм құрып, СОМ порт бауы 

арқылы оны роботқа жүктелді. 

 Программа алгоритмі роботқа жүктегеннен кейін, біз оны қозғалысқа 

келтірдік. 

 

Болашақта біз мектебімізде  роботты техника мен құрастыру 

лабораториясын құру жоспарын қарап жатырмыз.  Қазіргі уақытта біз 

RoboRobo роботтарымен жел арқылы энергиясын алу  моделі жасалды. 
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