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 Целью исследования является, разработка алгоритмов в проектировании 

транслятора языка сурдопедагогика инклюзив, для управления 

интеллектуальной системой (СУП ИС). 

 Исследовательская работа находится в начальной стадии создания СУП 

ИС, где имеются локальные разработки, создаются алгоритмы и программы 

[1-2]. Она получило одобрение в учебном процессе, т.к. нет аналога в области 

сурдопедагогика инклюзив, также является востребованным учебном 

процессе обучения, в проведение практических и лабораторных занятий.  

 Проектирование интеллектуальной системы является очень сложным, 

трудоемким и многогранным, так как, система управления роботом, связана с 

участием специалистов в области: математики, математической логики, 

метода конечных элементов, программирования, системного 
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программирования, в областях: распознавания образов, электроники, 

микропроцессорной техники, изготовление разных конструкций и ее сборки.  

Для проведения данной работы требуется создать три творческие 

группы: 

первая – разрабатывает «мягкую часть», т.е. программную, которое, 

программирует все функции исполнения «жесткой части» и «лингвистической 

части» данной системы; 

вторая – будет создавать «жесткую часть», т.е. конструктивную: 

ходовую часть, а также оформительские работы -  робота; 

третья – будет создавать «лингвистическую часть», т.е. работы, 

связанные с: узбекским; русским; английским языками общения, а также 

сурдопедагогика инклюзив (СПИ) [1].    

 

Одним из этапов разработка и создание такой СУП ИС является 

подсистема «Проектирование и создание транслятора языков» рисунок 1, а 

именно третья группа будет заниматься этой задачей. 

 Разработка и создание «лингвистической части», которая состоит из 

четырех групп, из специалистов языковедов: - которые будут работать над 

транслятором узбекского, русского, английского и сурдопедагогика инклюзив 

[8].  
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Проектирование транслятора языков осуществляется с помощью 

транслятора алгоритмических языков и операционной системы компьютера, а 

также специалистами в области языка и системных программистов. 

В отличие от других трансляторов в сурдопедагогика инклюзив 

отличается следующими функциями: 

- робот – распознаёт, с помощью видео глаза движение руки человека;                                                                                                                                                                                                        

- робот осуществляет «ответ», жестикулируя с помощью - манипулятора. 

Для общения с системой, будет необходимо разработать и создать 

несколько «перспектов», которые состоять из: 

- «понимать» жестикуляцию со стороны людей, т.е. распознавание 

символов СПИ с помощью «видео глаза»; 

- «отвечать» - жестикуляцией, с помощи «манипулятора» как в СПИ.  

Значить, необходимо все запрограммировать так, чтобы происходил 

«преобразование символов» в «жесты» или наоборот, с помощью транслятора.   

 Разрабатываемые трансляторы [2-3], СУП ИС, для выше перечисленных 

языков, создаются в виде исходных модулей, т.е. программы, написанные на 

алго языке, где она транслируется с помощью процессора, и из ее корневой 

фазы берутся абсолютные модули, которые каталогизируются в библиотеку.  

 Разрабатываемые функции для каждой выполняемой работы управления 

в отдельности, для: 

 - распознавания звука сирены скорого или пожарного в переходе улицы;  

 - распознавания инвалида на коляске и его сопровождение; 

 - распознавания ребенка на коляске с матерью или детей; 

 - распознавания не зрячего и ее сопровождение; 

 - распознавания   больного или нетрезвого, чтобы позвонить скорую или 

в милицию. 

 Процесс разработки состоит из множества набора алгоритмов [1-2], где 

будет охвачена все «от идеи и до воплощения» выполняемые функции робота-

пешехода с распознаванием объекта. Они: 

 - распознавание инвалида на коляске и его сопровождение; 
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 - распознавание ребенка коляске с матерью или ребят; 

 - распознавание слепого; 

 - распознавание   больного или нетрезвого позвонить скорую или в 

милицию. 

 ВЫВОД: Из выше указанных задач и описанных этапов перечисленных 

задач, процесс разработки и создания робота, очень сложная, трудоемкая и 

коллективная работа, которое требует достаточного времени и средств.  

 РЕЗЮМЕ: В данное время идут отладочные работы по созданию 

транслятора в области сурдопедагогика инклюзив, и она еще связана с 

электронной реализацией с помощью транслятора, кодируя из одного вида в 

другую.  
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