
У нас лапки

Введение

1. Разработка корпуса

2. Сборка погрузчикаПроектирование МИРП

3. Программное обеспече-

Итог
И восстали машины из пепла ядерного  университета
И были у них ЛАПКИ

МИРП успешно прошел 
испытания и уже в пути 
на Мифиориус

Программу можно разделить на два независимых блока:
 - Связь датчика цвета и светодиода
 - Управление моторами и сервоприводами через bluetooth

Цель: Разработка МИРПа, управляемого 
через Bluetooth

Задачи: Разработать и собрать погрузчик, 
победить в инженерной игре, разработать 
постер

В процессе сборки было выяв-
лено:
 - FabLab - хорошо, а общага - 
лучше
 - Использование мультиметра 
позволяет снизить потери ком-
понентов до одного светодиода
 - Термопара от Ethernet 
кабеля не является пригодной 
для использования (слишком 
хрупкая)

Габов Никита
Проектировщик

Сушков Матвей
Программист

Зеливянская
Александра
Электронщик

Кочетова Дарья
Электронщик

Арсений Бестюр
Куратор

Козлова Александра
Проектировщик

Иванова Лилия
Программист

Сергеева Софья
Проектировщик
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Bluetooth 
команда

Остановка
предыдущего

таймера

Запуск нового пе-
риодического тай-

мера

Небольшое из-
менение скоро-
стей двигателей

Команда
на серво-

привод

Изменение 
положения 

сервопривода

Команда
на моторы

Запуск перио-
дического 
таймера

Считывание 
значений с 

датчика цвета

Изменение 
цвета свето-

диода

1 с

100 мс

Вечера над киборгом близ Мифяньки

Думой, киборг, думой!

Как интересно...

И создал Никита лапки по своему 
образу и подобию

Это было недавно, это было давно...

Особенности сборки:
 - лапы как ложка для мороженного, чтобы 
можно было брать не только кубы, но и 
шарики
 - колёса маленькие, да удаленькие) обеспе-
чивают комфортную для управления ско-
рость и высокую тягу
 - компактный корпус для прохождения даже 
самых узких участков. Наши лапки доберутся 
куда угодно!


