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научногО руководИтеля к.ф-м. наук, Алдиярова Н.У. по диссертации
Исабекова Ж.FI. }{а,гему: <<Кинематикалык кYрылымы агаш iарiздi

робо,гтt,tц козгалысын басщару) на соискание ученой степени доктора
PhD по специ€}лЬности бD07 1 600-кПриборостроение))

{иссертационная работа Исабекова ж.н. посвящена теоретическим
исследованиям управления экзоскелетом с древовидной кинематической
сис,гемой, а ,гакже созданию математической модели испоJII-IитеJIьIIого
механизма /IJrя управления t{ижtlими конечностями экзоскелета. Работа
выI]оJIIIялась автором в качес,гве докторанта на кафедре <Робототехника итехнические средства автоматикиD Казниту им. К.и. Сатпаева.

11олученные диссертантом результаты исследования восполняютобrцуЮ картинУ предстаВлениЙ об экзоскелетах с древовиднойкинематической системой * главного рабочего инструмента для людей сограtIичСнI{ымИ движенИями ниЖних конечностей. Использование автором
суulес,гвуtош(их методик для расчетов приводов щиколоточного, коленного ибедренного суставов экзоскелета предопределило разработку схемы
управления исполнительным механизмом.

В ДИССеРТаЦИОННОЙ Работе Исабекова Ж.Н. также получена зD модель
экзосвелета, логарифМо-амплиТудные и фазо-частотные характеристики всочJlенениях колеIJа и бедра при перехо/lFIых rlpolleccaх
элек,tроI'идравлического следящего привода. Также в работе авl,ором былиI,IоjIучены критерии сближения нижней части экзоскелета с объекr.ом
llостижиМостИ (дверь, стул, стол и т.д.). При этом учитыв€tлись все движенияс учетом центра масс, при этом существенно повышается коэффициент
дос]]ижимости объекта исследования к рабочему месту.

в результате компьютерного моделирования параметров нижних
коr{ечносr,ей экзоскелета автором были разработаны оптим€tJIьные параметрыэлемента И были переданы В тоо kDosti> для изготовления
экспериментального образца, средний размер которого составляет 70 см.к научной новизне диссертационной работы можно отнести такжемоделирование параметров щиколоточного, коленного и бедренrrого
суставов экзоскелета с древовидной кинематической системой на пэвм.

соискателем по теме диссертации В соавторстве подготовлено иопубликовано 7 нау,чных рабоr:, в том числе 1 в журнаJIе входящем в базуСкогrус Q3, гlроцентилем 32; 2 статьи в россий.*"*-*урналах, входяlцих вtIеречеItЬ вАК РФ; 1 _коК9он; 3 публикаций на международныхконференциях. Исабеков ж.н. u".др"п результаты своих научныхисследований в учебный процесс магистрантов, а также отр€вил в отчетахнаучно-исследовательской инициативной работы кафедры 
- 
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Е враз и йс кого Texll оJI огического у ниверситета.



таким образом, диссертационная работа Исабекова ж.н. является
результатом многолетнего Труда над разработкой и иссJIедованием в области
робот,отехнических комплексов. За время работы над темой диссертации
соискатель показал себя вполFIе зрелым ученым и полную самостоятельностI)
при выборе и решении поставленных научных задач.

в целом, диссертационная работа, выполненная Исабековым
жанибеком Назарбековичем, соответствует требованиям) предъявляемым к
/]иссер,гаI\иям на соискание ученой степени локтора философии, а er-o авl.ор
l1остоин присуждения ученой стегrени PhD по специаJIьFIости бD07l600- ((
11риборосl,роение)).

I-Iаучный руководитеJIь, к. ф-м-н.
КазtIИl'У им. К. Сатпаева FI.У.Алдияров
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