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РЕФЕРАТ
Дипломный проект 72 с, 18 рис., 13 табл., 18 источников.
РОБОТ-ТРАНСПОРТИРОВЩИК, АВТОНОМНОЕ УСТРОЙСТВО, 

АВТОНОМНАЯ РАБОТА, КОЛЕСНЫЕ РОБОТЫ.
Объект исследования: «робот-транспортировщик»
Цель: разработка универсального «робота-транспортировщика» способного 

обеспечить доставку грузов в обрабатывающих цехах, без участия человека.
В результате разработана собственная модель «робота-транспортировщика». 

Подобраны компоненты, разработаны блок-схема, структурная схема, электрическая 
схема подключения компонентов, написан программный код. Устройство готово к 
сборке и эксплуатации.
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