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КОНСТРУКЦИЯ РОБОТА 

1. Разработать конструкцию робота для прохождения всех препятствий (балки, горки и прочее) 

 

Для прохождения дверных проемов и для въезда в зону эвакуации было решено собрать максимально 

компактного робота. 

Была разработана конструкция, которая при помощи силы трения передает вращение с сервопривода на 

ведущее колесо. 

 

 



Данная конструкция помогла нам выигрывать в компактности робота, но проигрывала в функциональности: 

робот не мог преодолевать препятствия и при поворотах прокручивал колеса и не выполнял заданное условие. 

Было решено собрать гусеничную конструкцию.  

 

Данная конструкция полностью удовлетворяла нашим требованиям: робот четко выполнял заданные условия 

и с легкостью преодолевал препятствия. 

 



Первоначально датчики цвета мы жестко зафиксировали к конструкции робота.  

 

  Но при прохождении препятствий, робот считывал цвет не верно и сбивался, из-за чего уезжал с заданного 

маршрута. Мы приняли решение сделать датчики независимыми от конструкции робота и адаптированными к 

любым препятствиям. И разместили их так, чтобы черная линия была между ними. 

 



Собрав конструкцию для прохождения по линии и преодолении препятствий, мы приступили к сборке 

конструкции для «спасения пострадавших».  

2. Разработать конструкцию робота для обнаружения и эвакуации пострадавших. 

 

Для сбора пострадавших, мы собрали механизм подъема.  

 

 

 

 
 

 



 

На конструкции робота было решено разместить зону сбора пострадавших. 

 

 

 

 

 

 



При помощи среднего сервопривода, мы осуществляем эвакуацию пострадавших. 

  



БЛОК-СХЕМА ПРОГРАММЫ 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Начало программы 

(S1>7 или S2>7) и 

S3>10 

Движение по черной линии 

(S1>7 или S2>7) и 

(S1<75 или S2<75) 

//Определение 

серой линии 

Поиск пострадавших 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

S1=зеленый и  

S2=зеленый 

Поворот на 180 

градусов 

S1=зеленый и  

S2!=зеленый 

Поворот на 90 

градусов влево 

S1!=зеленый и  

S2=зеленый 

Поворот на 90 

градусов вправо 

S1!=зеленый и  

S2!=зеленый 

Едем вперед 



КОД ПРОГРАММЫ  

 

Для езды по линии мы написали PID в среде разработки программ robotc. 

 

  
 

 

 

 

 



Но значение отраженного света для зеленого и черного цвета почти равны, из-за чего робот сбивался с 

заданного маршрута. И нам пришлось делать программу для езды по цветам. 

 

 
 

 

 



Для считывания зеленых меток была применена программа  

 

 



Еще написана программа для обнаружения и объезда препятствий в виде кирпича. 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 Программа для сбора пострадавших:  

 

 


