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1.Идея и общее содержание проекта. 

Мы, юные изобретатели, любим собирать и конструировать. Мы переделываем старые игрушки, так как они обычные и 

скучные. Мы современные дети, осваивающие мир через гаджеты и игрушки должны быть автоматизированы. Нам интересно куклу 

научить ходить, мышку научить пищать или самим создать машину для перевозки игрушек. И это объяснимо. Ведь наши родители 

работают на ПАО Агрегат, который является единственным предприятием города. Именно от наших родителей, работающих 

там, мы часто слышим как можно ускорить процесс изготовления деталей с помощью новых технологий. На предприятии рабочие 

это делают на программируемых станках, а мы создаём игрушки с помощью программируемых конструкторов. 

Знакомясь с различными профессиями, мы узнали, что на нашем заводе производят разные механизмы, аварийно-спасательный 

инструмент, технику и даже детали для самолетов! Нам стало очень интересно, и мы захотели узнать о заводе побольше, 

появилось много вопросов к родителям т.к. большинство из них работают на ПАО «Агрегат» и к воспитателю, мы хотели знать 

все! 

 Как устроен ПАО «Агрегат» 

 Чем на заводе  занимаются  наши родители? 

 Что именно изготавливают? 

 Какими инструментами они работают?  

 Все ли делают своими  руками или  есть специальные  механизмы, помогающие им в работе? 

 Какие профессии нужны для работы на ПАО «Агрегат». 

Вместе с воспитателем и родителями, мы решили разобраться в этих вопросах, и узнать об этом подробнее отправившись на 

экскурсию на ПАО «Агрегат».  

Мы посетили завод, прошлись по нескольким цехам, увидели работу рабочих разных специальностей, брали интервью у работников 

завода, задавали вопросы. Вместе с воспитателем посетили городскую библиотеку, где узнали об истории завода,  его модернизации 

начиная с момента основания до сегодняшних дней.   

Мы узнали много нового и интересного о нашем самом большом предприятии, особенно нам понравился станок с программным 

управлением ведь он сам изготавливает детали и производит все операции, а рабочий который работает за этим станком называется 

наладчик станков с программным управлением. Нам стало очень интересно, ведь мы тоже работаем с программируемыми 

конструкторами. С этой целью мы попросили папу Веронике прийти к нам в детский сад и рассказать о своей профессии поподробнее. 

Павел Юрьевич рассказал нам о заводе, его производстве и оборудовании, а также о сложной, но интересной профессии наладчика 

станков с программным управлением, чтобы управлять таким станком, нужно много знать и учиться. Мы расспросили, есть ли 



сложности в работе с таким станком и узнали, что наладчик тратит много времени на то, чтобы сходить на склад за нужным 

инструментом, доставить к станку нужные заготовки. Так у нас появилась идея создать робота-тележку с автоматической доставкой 

инструмента и заготовок к нужному станку со склада, которая может устранить затрату времени наладчика и повысить 

производительность, тем самым облегчит труд наладчика станков с программным управлением. 

Многие могут задуматься, что может изобрести дошкольник для такого сложного и ответственного предприятия. Мы с этим 

поспорим! История знает много примеров, когда  полезные вещи были придуманы детьми. Их изобретения могут быть не только 

детскими и забавными, но и серьезными. 

Наша цель: 

Создать робота-тележку с автоматической  адресацией груза, показать в действии  адресацию   инструмента и груза к работающему 

станку. 

Наши задачи: 

1.Изучить историю завода ПАО «Агрегат» 

2. Познакомиться  с основными профессиями механического цеха 43 

3. Изучить станки,  используемые  в процессе производства механического цеха 43 

4. Познакомиться со спецификой  рабочего процесса. 

5. Предварительная работа по решению проблемы. 

6. Нарисовать эскизы, схемы, рисунки,  задуманной модели (робот – тележка, станок). 

7. Определить функции, которые будет выполнять робот. 

8. Выбрать конструктор и провести исследования по подбору различных видов передач. (для робота тележки и станка) 

9. Собрать модели и запрограммировать их (робот – тележка, станок) 

10. Создать макет цеха 43. 

 



 

1.2 План мероприятий по реализации проекта 

 Задачи проекта  Способы достижения Дата Ответственные  

1.  Изучить историю завода  ПАО 

«Агрегат»   

1. Рассказ воспитателя 

2. Экскурсия в городскую библиотеку 

3. Подобрать литературу и фото об истории завода.  

 

Ноябрь  Воспитатель: 

Скороходова Т.В. 

Дети, родители  

2 Познакомиться  с основными 

профессиями механического цеха 

43.  

 

1.Экскурсия на ПАО «Агрегат» в цеха: механический, 

корпусной, инструментальный. 

2. Познакомиться с профессиями работников, 

работающих в этих цехах. 

2.Взять интервью у работников завода 

 

Декабрь Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А., 

Кононенко К.С. 

3 Изучить станки,  используемые  в 

процессе производства 

механического цеха 43 

1.Познакомиться в механическом цехе с разными 

видами станков, в том числе программируемыми 

станками. 

2.Посмотреть работу рабочих за станками, посмотреть 

работу наладчика за станком с программным 

управлением.. 

3.Взять интервью у наладчика. 

декабрь Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А., 

Кононенко К.С. 

4 Познакомиться со спецификой  

рабочего процесса. 

 

1.Пригласить в детский сад  наладчика станков с 

программным управлением 43 цеха  

2. Просмотреть  видео рабочего процесса станка с 

программным управлением 

4. Выявить проблему 

Ноябрь  Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родитель: Чванов П.Ю 

5 Предварительная работа по 

решению проблемы 

1.Посмотреть мультфильмы и познавательные видео по 

теме. 

2. Применить решение задач с использованием 

методических приёмов ТРИЗ. 

3. Придумать и нарисовать, как будет выглядеть робот-

тележка с автоматической  адресацией груза и 

программируемый станок. 

Ноябрь 

– 

Декабрь  

Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А., 

Кононенко К.С. 



4. Нарисовать эскизы, схемы, рисунки,  задуманной 

модели 

 

6 Определить функции, которые 

будет выполнять робот. 

Функции для робота-тележки 

1. Функция автоматического перемещения 

тележки с инструментом и заготовками  к 

станку.  

2. Функция отслеживания адреса станка. 

3. Функция автоматической доставки на склад 

готовых деталей после их обработки на станке. 

4. Тележка издаёт звуковые сигналы при 

отправлении со склада и прибытии на место. 

5. Функция вращения проблескового маячка. 

 Функции для станка  

1.Станок приводится в движение мотором.  

2. Для преобразования вращательного движения 

мотора в возвратно-поступательное движение 

использовать кривошипно-шатунный механизм. 

3.В программе задать направление и скорость  

Декабрь Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А.. 

8 Выбрать конструктор и провести 

исследования по подбору 

различных видов передач. 

1. Выбор конструктора из LEGO WeDo 2.0; 

LEGOBOOST; ROBO BLOK/ 

2.Провести исследование по выбору различных видов  

передач 

Декабрь Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А.,  

9 Собрать модели и 

запрограммировать их (робот – 

тележка, станок) 

 

1. Выбрать необходимые детали для сборки модели. 

2. Собрать модель робота-тележку и станок. 

2. Запрограммировать модели на планшете. 

3. Апробировать модели в действии. 

Декабрь  Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А.,  

10 Создать макет цеха 43. 

 

1.Подобрать нужные материалы 

2. Сделать макет с видом завода, трубы и природы 

3. Внутри сделать макет механического цеха 43 со 

станками 

4. Подготовить площадку для запуска модели. 

Январь  Воспитатель: 

Скороходова Т.В. Дети 

Родители: Чванов П.Ю, 

Кожарина О.А.,  

 



2.История вопроса и существующие способы решения, выбор оптимального варианта исполнения. 

Наша родина Южно-Уральский городок Сим небольшой, но уютный. Здесь хорошо сочетается частный сектор и многоэтажные дома. 

Если проехать по  нашему городу, то можно заметить, что  он не отличается от других городов. Но есть в нем необычная красота – это 

живописная природа, горы, невероятно красивый пруд, который называют «Маленькой Швейцарией». 

В городе есть градообразующее предприятие ПАО «Агрегат».  Завод был основан в 1759 году, как 

железоделательный. Завод имел металлургический профиль производства, затем продукцией завода стали 

военные повозки, кухни, санитарные двуколки, автоприцепы.  Новая история завода началась в годы 

Великой Отечественной войны. В Сим были эвакуированы два Московских агрегатных завода и в короткий 

срок организовали изготовление авиационных двигателей. Станки были  полуавтоматической линии.  Для 

изготовления детали человек прикладывал большой физический  ресурс. Рабочие поднимали тяжелые 

инструменты, заливали заготовки в ледяной воде, приводили механизм в действие человеческой силой.  

Одну деталь рабочий делал 2-3 часа, постоянно корректировал  процесс изготовления детали. Работали в 

тяжёлых и опасных условиях. Что сказывалось на количестве и качестве деталей. 

Вот уже более 80-ти лет завод является неотъемлемой частью российского аэрокосмического 

комплекса и считается одним из лидеров авиационного агрегатостроения. Сегодня завод невозможно 

представить без станков с числовым программным управлением (ЧПУ). Но завод  прошёл длинный 

путь развития, прежде чем стать современные предприятия. 

В наше время ПАО «Агрегат»  динамично развивается постепенно огромный станочный парк 

и ручной труд, заменили высокоточные обрабатывающие центры, превращающие металлические 

заготовки в готовые детали. Цепочка технологических операций длящихся месяцами  сократилась до 

минут. Сейчас всю работу выполняет робот. Все поставленные ему команды он делает с высокой точностью и кротчайшее сроки. Но для 

того, чтобы станок сам работал, наладчик  пишет управляющую программу, устанавливает  весь необходимый инструмент и заготовку.  

Наладчик одновременно работает на 4-6 станках. В его задачи входит установка  заготовки, задать программу обработки, установить  на 

станок необходимый инструмент и повторить все операции на следующих станках. Это одна из сложных и интересных профессий на заводе. 

 

 

 

 



2.1. Взаимодействие с предприятиями, социальными партнерами 

 

Что мы  хотели 

узнать 

Где мы нашли 

ответы  

Что мы узнали Дополнительная 

информация 

 

История завода 

ПАО «Агрегат» 

Какие технологии 

применялись в 

прошлом? 

Городская 

библиотека 

- Историю основание 

завода и работа завода в 

разные периоды. 

- Какую продукцию 

выпускали в разные годы 

на заводе. 

-Работа на разных видах 

станков 

-  работа на 

полуавтоматических 

станках, прикладывали 

много физических усилий, 

тратили много времени на 

изготовление одной детали  

- подбор литературы и 

фото для рассматривания в 

группе 

 

ПАО «Агрегат» 

каким стало 

производство в 

наши дни.  

Знакомство с 

производственными 

цехами, 

профессиями 

рабочих. 

Экскурсия на 

ПАО «Агрегат» 

( составили с 

ПАО «Агрегат 

договор 

социального 

партнерства с 

МКДОУ №8 ) 

В настоящее время в 

заводе более 100 

современных станков с 

программным 

управлением. Эти станки 

как роботы делают детали 

по программе. В связи с 

этим появляются такие  

перспективные профессии  

как наладчик станков с 

ЧПУ. 

Мы познакомились с 

рабочими разных 

профессий, взяли у них 

интервью.

 
 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

Инженер технолог 

Составляет программу для 

обработки детали на станке. 

 

 

 

Оператор станков с ЧПУ 

Обрабатывает детали по 

программе. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Контролер станочных и 

слесарных работ Контролирует 

качество продукции. 

Шлифовщик 

Обрабатывает детали 

шлифовальным кругом. Улучшает 

шероховатость деталей. 

Что  входит в  

трудовые 

обязанности 

наладчика? 

Какие недостатки, 

проблемы в рабочем 

процессе? 

 

Встреча с 

интересными 

людьми 

Пригласили 

наладчика 

папу 

Вероники Ч. 

наладчика 

станков ЧПУ 

цеха 43.  

Профессия наладчика 

сложная, но интересная. 

Наладчик устанавливает 

заготовку,  задает программу 

обработки, устанавливает  на 

станок необходимый 

инструмент. 

Проблема: много 

времени тратит на поиск и 

доставку инструмента  и 

доставки  заготовок к 

рабочему месту, (по 

несколько раз в день ходит на 

склад).   

Решение: Это  стало 

целью нашего проекта, 

изготовить робот тележку с 

автоматической адресацией 

груза к нужному станку и 

показать эту работу в 

действии. 

Интервью с наладчиком 

43 

 



3. Описание процесса подготовки проекта. 

 

 Как современные дети в первую очередь мы спросили Алису (Яндекс поисковик): « Алиса, как без помощи человека доставить 

инструмент или груз в необходимое место». Точной ответ, она  нам не дала, но посоветовала ознакомится, с познавательными видео и 

мультфильмами по теме.  

1.Мультфильм серии Фиксики  «Программа» 

2.Мультфильм серии Фиксики  «Манипулятор» 

3.Мультфильм серии Катя и Эф. Куда-угодно-дверь 

«Эфомобиль» 

4.Мультфильм серии  Катя и Эф. Куда-угодно-дверь 2 

«Роботехника» 

5.Видео «Пример работы автоматической тележки» 

 

Мы решили посоветоваться с ребятами из группы. И поставили перед ними задачу. 

 

 

 

У нас есть программа 

наладчик  
И станок 

Чтобы запустить станок 

наладчику приходится бегать 

с участка на склад за 

инструментом. 



 

Какие были варианты. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
 

 

с помощью   

манипулятора 

 

с помощью дрона 

 

Как мы можем переместить 

инструмент со склада к станку 

без помощи наладчика? 

Ответы попросили зарисовать. 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

Наиболее реалистичный вариант – создание автоматической тележки. 

Что нужно тележке, чтобы она перемещалась без помощи 

человека? 

Варианты 

детей  

Можно 
применить? 

  

корпус 

 

Бензин  

 
 

колеса 

 
 

 
Электричество  

двигатель 

 

 
 

Ответы детей 
 

А как тележка поймет, где склад где станок? 

 

ей нужны  глаза 

  

 

Ей нужен 

интеллект  

 

Её нужно  

запрограммировать   
 



  

С одногруппниками мы рисовали, лепили и рассуждали: 

 из какого материала будет тележка 

 какой формы будет тележка 

 какие части у тележки будут 

 двигаться 

 какие функции будет  

выполнять тележка 

 Выбрав самые лучшие варианты, мы определились.  

 

4.Технологическая часть проекта: 

 

 

 

4.1 Инженерное решение, описание конструкции. 

Несмотря на то, что наладчики работают на станках с программным управлением, они должны каждый день делать много ручной и 

времязтратной работы: долго искать на складе нужный инструмент и заготовки, доставлять тяжёлые детали и инструменты на станки.  Для 

решения проблемы, как уменьшить потери времени и увеличить производительность труда наладчика станков с программным управлением, 

мы разработали свой эскиз робота помощника. Мы назвали нашего робота «Робот - тележка с автоматической адресацией грузов».   

Робот – тележка с автоматической адресацией грузов будет доставлять к станкам с программным управлением нужные инструменты и 

заготовки.  Груз в робота-тележку будет загружаться на складе. Также на складе в память тележки будет вводиться адрес станка, куда 

автоматически будет доставлен этот груз. После обработки партии деталей робот-тележка будет возвращать готовые детали и 

использованный инструмент на склад. 

Наша цель создать робот-

тележку с автоматизированной 

доставкой инструмента и 

грузов к действующему станку 

 



Описание конструкции: По конструкции робот-тележка устойчива, выполняет перемещение тяжёлых грузов. Робот-тележка имеет 

колёса с резиновыми покрышками, чтобы не повреждать современные наливные полы в цехах. У тележки имеется прицеп, в который 

помещается груз или инструмент. Тележка оснащена датчиком движения (перемещения), который обеспечивает отслеживание адреса 

станка, к которому нужно доставить груз.  

Для безопасной работы робота-тележки приняты следующие меры: У робота-тележки свой строго заданный коридор для движения, 

куда не должны заходить рабочие. При движении она издает предупреждающий звуковой сигнал. На крыше робота-тележки имеется 

вращающийся маячок, который сигнализирует о её перемещении. 

Робот-тележка состоит из двух модулей: тяговый модуль - тележка и грузовой модуль - прицеп. Двигатель вращает колёса Робота-

тележки через зубчатую передачу. Использование ремённой и червячной передачи позволяет вращаться сигнальному маячку.  

Устройство тягового модуля тележки. Несущей частью является рама, на передней части которой установлены: смартхаб, передние 

колёса на двух независимых осях. Смартхаб управляет работой робота-тележки по программе. Смартхаб выполняет приём и передачу 

сигналов между датчиками, мотором и планшетом (компьютером).  В задней части установлен мотор, задние колёса на одной оси, а также 

прицепное устройство. На верхней части смартхаба установлен вращающийся сигнальный маячок, а также датчик движения для 

обнаружения положения станка.  

 

 

4.2. Этапы работы над проектом 
- Подбор конструктора для  робота – тележки с автоматической адресацией груза; 

- Определение функций, которые будет выполнять робот - тележка; 

- Исследование по подбору различных видов передач; 

- Конструирование  робота –тележки с автоматической адресацией груза пошагово; 

Конструирование станка –пошагово; 

- Программирование робота – робота –тележки и станка; 

- Изготовление макета завода с цехом 43 для запуска робота – тележки и станка; 

- Оформление проекта; 

- Подведение итогов работы; 

- Защита проекта. 

 

 

 

 

 



Подбор конструктора для Робота – тележки с автоматической адресацией грузов и действующего станка 
Мы выбирали подходящий конструктор для сборки нашей модели из имеющихся конструкторов: LEGOWeDo 2.0; LEGOBOOST; 

ROBOBLOK; LEGOEducationWeDo. 

LEGOBOOST – не подошёл, так как в нём отсутствуют элементы для червячной передачи.  

ROBOBLOK – также не устроил нас, так как нет возможности программирования движения модели. 

LEGOEducationWeDo имеет хороший функционал, однако набор содержит недостаточное количество деталей для сборки задуманной 

модели и подключается к планшету с помощью USB-кабеля, что значительно снижает подвижность модели в пространстве.  

Для нашего робота-тележки и станка мы подобрали конструктор LEGOWeDo 2.0 -  лучший выбор. LEGOWeDo 2.0 содержит 

достаточное количество деталей. Есть возможность использовать элементы механических передач: зубчатых цилиндрических и конических, 

реечных, червячных, ремённых. Наличие программируемого смартхаба обеспечивает широкие и в тоже время доступные инструменты 

программирования. Смартхаб соединяется с приложением, которое устанавливается на планшет или компьютер по беспроводному 

интерфейсу BluetoothLowEnergy. Отсутствие соединительных проводов даёт широкие возможности для беспрепятственного перемещения на 

большие расстояния сконструированным моделям. 

 

Определение функций, которые будет выполнять робот-тележка 
1. Функция автоматического перемещения тележки с инструментом и заготовками  к станку.  

2. Функция отслеживания адреса станка. 

3. Функция автоматической доставки на склад готовых деталей после их обработки на станке. 

4. Тележка издаёт звуковые сигналы при отправлении со склада и прибытии на место. 

5. Функция вращения проблескового маячка. 

6. Функции для станка 

7.  Функция движения производится мотором.  

8. Вращательные движения мотора - в возвратно-поступательное движение исполнительного органа происходит с помощью 

кривошипно-шатунного механизма. 

9.  Смартхаб использован для соединения мотора с планшетом.  

10. Функция  направления и скорость вращения мотора задается с помощью программы в планшете.  

 

4.3 Исследование по подбору различных видов передач 

Мы провели исследование по сборке нашего робота – тележки  с разными видами передач. В ходе исследования выявлено: 

1. При исследовании ремённой передачи мы пришли к выводу, что данная передача нам подходит. Потому что, благодаря натяжению 

ремня может передаваться вращение от вала с задними колёсами на проблесковый маячок. В программе можно менять скорость (от 1 

до 8) и направление вращения (по часовой и против часовой стрелки). 

2. При апробировании зубчатой цилиндрической передачи выяснили, что она подходит для передачи вращения от мотора к задним 

колёсам, так как ось мотора и ось колёс параллельны. Решили, что передавать вращение от вала мотора будет ведущая шестерня 12 



зубьев, ведомая шестерня, установленная на оси колёс будет иметь 24 зуба. Данная передача будет понижающей, передаточное 

вращение ½. 

3. При исследовании червячной передачи мы поняли, что данная передача нам подходит для передачи вращения между валами,  

расположенными под прямым углом. На валу, который вращается от ремённой передачи установлен червяк. Червяк передаёт 

вращение зубчатому колесу. На валу зубчатого колеса устанавливается маячок. Червячная передача значительно снижает скорость 

вращения и проблесковый маячок вращается медленнее, чем вращаются колеса. Что нам и требуется получить. 

4. При апробировании зубчатой конической передачи выяснили, что она нам не подходит, так как не может значительно снижать 

скорость вращения. А проблесковый маячок должен вращаться медленно. При использовании конической зубчатой передачи маячок 

вращается слишком быстро и вызывает утомление глаз рабочих, мимо которых будет двигаться тележка. 

                                                             Ведомый шкив Ведущий шкив      

 Принцип действия ремённой передачи 

состоит в возможности передать вращение на 

большое расстояние. Ведущий и ведомый 

шкивы соединены ремнём.  

Зубчатая цилиндрическая передача, состоящая из ведущей и 

ведомой шестерён, передаёт вращение в одной 

плоскости, то есть оси вращения, на которых 

установлены шестеренки, должны быть 

параллельны. 

Механизм червячной передачи осуществляет 

передачу вращения между скрещивающимися 

под прямым углом валами. Ведущее звено – 

червяк, ведомое – червячное зубчатое колесо. 

Значительно снижает скорость вращения. 

Особенность зубчатой конической 

передачи заключается в том, что 

вращение может передаваться в разных 

плоскостях, то есть оси вращения, на 

которых установлены конические 

шестерёнки могут пересекаться под прямым углом. 

 

4.5 Конструирование Робота – тележки с автоматической адресацией грузов  и действующего станка 

- Сборка робота-тележки –тягового модуля и грузового модуля представлена пошагово с описанием наборов деталей и сборкой передач.  

- Сборка действующей модели станка представлена пошагово с описанием наборов деталей и сборкой кривошипного механизма 

 

 

 

 



Робот – тележка с автоматической адресацией груза 

 

Станок 

 

  
 

4.4 Программирование Робота-тележки с автоматической адресацией грузов 

Согласно программе «Робот-тележка с автоматической адресацией грузов» совершает перемещение по прямой с заданной скоростью к 

станку, порядковый номер которого указан в программе. При начале и по окончании движения тележка издает соответствующие сигналы. 

Во время движения тележка также издает звуки, свидетельствующие о приближении к станку. 

.Программа состоит из 11 блоков:  

1. Блок запуска программы. 

2. Блок звуковых эффектов. Издаёт сигнал о начале движения. (А) 

3. Блок мощности мотора. Определяет скорость перемещения тележки. (5) 

4. Блок направления вращения мотора. Определяет направление движения тележки. (По часовой стрелке) 



5. Блок математики. Задает стартовое число для расчета порядкового номера станка. (Ноль) 

6. Блок цикла. Позволяет задавать порядковый номер станка, к которому необходимо доставить груз. (3 станок) 

7. Блок ожидания. Ожидает срабатывания датчика движения при приближении к станку.  

8. Блок звуковых эффектов. Производит предупреждающий звук при приближении тележки к станку. (Вероника) 

9. Блок математики. Производит прибавление числа 1 к текущему числу и выводит результат на экран. Позволяет определять 

положение тележки согласно порядковому номеру станка. 

10. Блок остановки мотора. После доставки груза к заданному станку, тележка останавливается. 

11. Блок звуковых эффектов. После остановки, тележка издает сигнал, свидетельствующий о доставки груза к станку. (С).  

12. Для работы станка необходимо задать направление и скорость вращения мотора. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Программирование движущейся модели  станка 

Программа состоит из 3 блоков:  

1. Блок запуска программы. 

2. Блок мощности мотора. Определяет скорость перемещения тележки. (8) 

3. Блок направления вращения мотора. Определяет направление движения тележки. (По часовой стрелке) 

 

 

 

 

 



5. Заключение 

 

В процессе работы над проектом наша команда много узнала о работе ПАО «Агрегат». О первоначальном основании завода, его 

истории, развитии , о профессиях людей работающих на заводе. Познакомились с различными видами простых и автоматизированных 

станков, увидели их в процессе работы и изготовления деталей. Подробно узнали о профессии наладчик станков с программным 

управлением и специфике его работы. Познакомились с продукцией нашего завода. 

Научились: 

- работать в команде; 

- создавать схемы, проекты; 

- Планировать этапы работы; 

- Проводить исследования; 

-  применять процесс передачи движения при помощи ременной передачи; 

- использовать в работе червячную и зубчатую передачи; 

- делать макеты; 

- делать сюжетные постройки; 

- работать по спланированному плану; 

Приобрели: 

- навыки в решении изобретательских, технических задач в процессе конструирования; 

- необходимые знания в умении конструировать и программировать модели; 

Всё это позволило нашей команде «Агрегатик» создать модель программированного « Робота-тележки с автоматической адресацией 

груза» и продемонстрировать его в действии, рядом с работающим  станком.  

Наш проект можно использовать в образовательном процессе для создания представленных моделей, т.к схема сборки дана пошагово 

с описанием деталей и этапов соединения.  Можно использовать отдельно раздел «История вопроса» для  знакомства с предприятием ПАО 

«Агрегат». Можно использовать отдельно  раздел «исследования» изучения различных видов  передач.  

Данный проект имеет практическую и методическую ценность – его можно создавать в любом ДОУ с использованием 

А также доработать  на свое усмотрение. 
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ПРИЛОЖЕНИЕ 

Подготовка к проекту  

Занятие на тему «Профессия моих родителей» 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

Занятие по теме: «Как перевезти груз» 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Эскизы,  разные варианты. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 Эксперементируем с мехонизмом 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Итоговый вариант эскиза  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

Разробатываем дизайн инженерной книге 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Создаем макет  

 

 

 



 

Рассказываем ребятам из группы о своем изобретение 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

Макет 
 

 

 

 


