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робот-паук, манипулятор с захватным устройством, робот-гуманоид, робот на колесной платформе, 
механическая модель человеческой руки. Комбинируя прилагаемые для сборки детали и электрон-
ные компоненты количество возможных собираемых моделей увеличивается в разы.  Управление 
собранными роботами будет осуществляться двумя способами: загрузкой управляющей программы 
на микроконтроллер Arduino, выполняющего роль "мозга" конструктора, либо при помощи передачи 
данных по беспроводному каналу Bluetooth через микроконтроллер Arduino с мобильного устройства 
на базе операционных систем Android и Windows (смартфон, планшет, ноутбук). 

В массив программного управляющего кода могут включаться функции для определения рас-
стояния до объекта (ультразвуковой датчик), цвета объекта (фотодиоды, сенсор цвета), положения 
модели конструктора в пространстве (гироскоп и гирокомпас), передачи звукового (динамик) и све-
тового (светодиоды) сигналов, и непосредственно для перемещения механических звеньев собранно-
го робота (серводвигатели и электродвигатели). Ниже, в качестве примера, представлена часть про-
граммного кода для взаимодействия ультразвукового сенсора и светодиода: 

{ 
digitalWrite(Trig, HIGH); // Подача импульса на вход trig ультразвукового сенсора 
delayMicroseconds(10); // Импульс длиной 10 микросекунд 
digitalWrite(Trig, LOW); // Отключение 
impulseTime=pulseIn(Echo, HIGH); // Измерение длины импульса 
distance_sm=impulseTime/58; // Перевод расстояния в сантиметры 
Serial.println(distance_sm); // Вывод на порт 
if (distance_sm<20) // Если расстояние до объекта меньше 20 сантиметров 
{ 
digitalWrite(ledPin, HIGH); // Светодиод горит 
} 
else 
{ 
digitalWrite(ledPin, LOW); // В противном случае светодиод не горит 
}. 
Программная и электронная среда Arduino, используемая в разрабатываемом конструкторе, 

это инструмент для проектирования электронных устройств, более плотно взаимодействующих с 
окружающей средой, чем стандартные персональные компьютеры. Это платформа, предназначенная 
для "physical computing" с открытым программным кодом, построенная на простой печатной плате с 
современной средой для написания программного обеспечения. Arduino применяется для создания 
электронных устройств с возможностью приема сигналов от различных цифровых и аналоговых дат-
чиков, которые могут быть подключены к нему, и управления различными исполнительными уст-
ройствами. Проекты устройств, основанные на Arduino, могут работать самостоятельно или взаимо-
действовать с программным обеспечением на компьютере. [2] 

Сборочные элементы разрабатываемого электронного конструктора изготавливаются из цвет-
ного АБС-пластика методом печати на 3D-принтере, соединяются между собой при помощи винтов и 
специальных пазов. Питание электроники осуществляется при помощи двух литий-ионных аккуму-
ляторов напряжением 3,7 В каждый. Управлять по беспроводному каналу Bluetooth позволяет под-

ключаемый к Arduino приемо-передатчик Bluetooth.  Рассмотрим 
более подробно устройство и состав двух моделей конструктора. 

Модель робота-собаки (рисунок 2) включает в себя 14 сер-
водвигателей, ультразвуковой датчик, динамик, гироскоп. Запро-
граммировав эту модель, можно "научить" ее передвигаться впе-
ред/назад, видеть и обходить препятствия, садиться на пол, реаги-
ровать при помощи звуковых сигналов на объекты. 

Модель робота на колесной платформе (рисунок 3) включает 
два электродвигателя, комплект из светодиодов и фотодиодов для 
ориентирования в пространстве, ультразвуковой датчик, цветные 
светодиоды, используемые в качестве декоративной подсветки. 
Данный робот может принимать участие в робототехнических со-
ревнованиях по таким дисциплинам, как прохождение лабиринта, 
сбивание цветных кегель на время, битве роботов и пр. При под-

 
Рис. 2. Модель робота-собаки 
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ключении модуля Bluetooth таким роботом можно управлять с мобильного устройства, осуществляя 
движения вперед/назад/поворот с различной скоростью, включать и выключать светодиоды. 

 

 
Рис. 3. Модель робота на колесной платформе 

 
Данный электронный робототехнический конструктор является универсальным, позволяя соби-

рать и программировать на базе одного набора большое количество различных моделей роботов, ком-
бинируя практически неограниченное количество разнообразных датчиков и двигателей. Главным не-
достатком такого конструктора является написание довольно большого и сложного программного 
управляющего кода, хотя наличие готовых библиотек в базе среды Arduino и обучающих уроков по ее 
непосредственному программированию позволяют частично компенсировать этот недостаток. 

Литература.  
1. Конструктор LEGO MINDSTORMS.- Электронный ресурс: http://www.lego.com/ru-ru/mindstorms 
2. Что такое Arduino.- Электронный ресурс: http://arduino.ru/About. 
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Введение  
Инновационная деятельность предприятий высокотехнологичных отраслей обеспечивает ус-

тойчивый рост экономической системы за счет широкого внедрения ведущих наукоемких техноло-
гий и создания высокотехнологичной продукции с высоким уровнем затрат интеллектуального тру-
да. Вместе с тем данный вид деятельности сопряжен с риском в большей степени, чем другие виды 
деятельности. Это объясняется сложностью технологии изготовления изделия, ограниченностью ре-
сурсов, сложностью точного определения сроков реализации инновационных проектов вследствие 
влияния различных внешних факторов.  

Министерством образования и науки РФ были определены приоритетные направления разви-
тия науки, техники и критических технологий в различных областях экономики, среди которых тех-
нологии информационных, управляющих, навигационных систем IT-отрасли являются одними из 
наиболее перспективных инновационных направлений развития, т.к. результаты работы данной от-
расли активно используются в других секторах экономики [1]. 

Процесс создания высокотехнологичной продукции включает в себя совокупность проектов, 
организованных в высокотехнологичную программу. 

Высокотехнологичная программа представляет собой комплекс взаимосвязанных проектов, 
образующих комплекс бизнес-процессов, направленных на обеспечение эффективности решения 
научно-технических задач в рамках установленного времени и с учетом ограниченных ресурсов. 

Управление высокотехнологичными программами представляет собой комплекс инструмен-
тов, методов, методологий, ресурсов и процедур для координированного управления взаимосвязан-
ными проектами с целью обеспечения достижения общих стратегических целей программы, для ка-


