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越生高新井
テキストボックス
平成１９年度　全国情報技術教育研究会　夏期研修会
　　　　　　　　「PICを用いたマイクロロボットの制御」で作成した
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TIIVIHEEF 20MHz 1 150 150
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IC V&b 1 150 150
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E—4F34/%0C 1 600 600
THRITL IR (REEHK L) 3 300 900
iR 1(PIC fA) 1 500 500
iR 2(Fith ) 1 500 500
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FAFVOERYE 100mm 1 50 50
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