Nexkuusn 1. BBogHas

3 poboTtoTexHu4veckum kypc, 2009
rof.
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3apada Kypca

e M3yunTb pernameHTsl COpeBHOBAHU MOOUNbHBLIX
poboTOB

o Onpenenntb HOMEHKNATYpPy OaT4YMKOB U
MCNOMNHUTENBbHbIX MEXaHN3MOB

o Onpepenuntb TpeboBaHUSA K XOO0BOM YacTu U
cucTemMe nuTaHus

o OcBOUTbL ynpaBneHne NCMONMHUTENbHLIMUA
MmexaHnamamm Ha ocHose LM

e OcBountb ALIIT

o W3rotoBUTb KOHTPONNEpP poboTa, AaTYMKN, XOO0BYIO
yacTb

o Hanucartb ynpaensoulyto nporpammy



OcobeHHOCTU Kypca

o OpuneHTauunsa Ha copeBHoBaHUA (Kybok
[TonuTtexHu4veckoro my3seqa 2010)

o [omaluHas pabota (0ba3aTeribHO)
o bonblle nporpamMmmupoBaHus




PernameHTbl COpeBHOBaHUMU

Co BCcemMu pernamMeHTamm copeBHOBaAHNM
MOXHO O3HaKOMMUTbCS Ha canuTax:

o http://myrobot.ru
o http://railab.ru




OcobeHHOoCTU:

» OrpaHuyeHune Ha pa3mepbl poboTa: 10 Ha 10 cm

» OrpaHn4veHne Ha Bec pobota: 500 rpamm



Cnanom no nNuHum




KerenbpuHr

poboTt

Kernwn

50 MM

rPaAHNLG Kpyra Kerenb PWUHI- KBa,EI, 0]0)



KoHTponnep poboTa :

B kauectBe kOHTposnnepa pobota Mbl Oyaem
MCMNONb30BaTh Y>Xe 3HAaKOMYIO CXeMY, MOCTPOEHHYIO Ha
ocHoBe MUKPOOBM ATMega8 v nmeroLLyo B CBOEM
COCTaBe MUKpocxeMmy apansepa gsuratenen L293D.
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