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ХодоваяХодовая частьчасть. . МеханикаМеханика
 ХодоваяХодовая частьчасть нана основеоснове 2 2 

мотормотор --редукторовредукторов IEIE--BOBO--MM--
48. 48. ДискиДиски ходовыхходовых колесколес
оторваныоторваны отот вездеходавездехода. . 
ПротекторыПротекторы –– снятысняты сс
перевёртышаперевёртыша. . ПереднийПередний
приводпривод. . ОпорноеОпорное колесоколесо изиз
алюминиевойалюминиевой квадратнойквадратной
трубкитрубки ии подшипникаподшипника. . 

ОтвалОтвал –– немногонемного прогибаетсяпрогибается. . РоботРобот вв
основномосновном сделансделан изиз пластикапластика..



ЭлектроникаЭлектроника. . ДатчикиДатчики, , контроллерыконтроллеры..
 ЭлектроникаЭлектроника сделанасделана нана

основеоснове контроллераконтроллера ATMegaATMega8 8 
((ДрайверДрайвер LL293293DD ии ДрайверДрайвер
MAXMAX202). 202). ЭмиттерныйЭмиттерный
повторительповторитель. . ДваДва ИКИК--
дальномерадальномера ((Sharp)Sharp). 3 . 3 
контактныхконтактных датчикадатчика ((слеваслева, , 
справасправа ии сзадисзади). 4 ). 4 
последовательнопоследовательно
соединённыхсоединённых аккумуляторааккумулятора
11..55V, 2.7V, 2.7АчАч..

1.1. 3 3 входавхода взятовзято сс портапорта
программированияпрограммирования:: SCK, MISO, SCK, MISO, 
MOSI.MOSI.



УправляющаяУправляющая программапрограмма..
МодельМодель поведенияповедения. . алгоритмыалгоритмы

1.1. КалибровкаКалибровка. . СчитываемСчитываем белоебелое полеполе, , кладёмкладём вв ячейкуячейку. . 
СреднееСреднее значениезначение. . ЗатемЗатем аналогичноаналогично чёрноечёрное. . 
ВычисляемВычисляем границуграницу: : LimLeftLimLeft = 3*(FLW= 3*(FLW--FLB)/4+FLB;FLB)/4+FLB;

2.2. ОтъездОтъезд
3.3. БезусловныеБезусловные рефлексырефлексы: : ifif((FotoLFotoL > > LimLeftLimLeft){      ){      

goFastLeftgoFastLeft(); (); continuecontinue;},;}, ии тактак далеедалее..
4.4. БоковыеБоковые датчикидатчики. . ifif(KR==0) {TT=TT+1; (KR==0) {TT=TT+1; ifif(TT>(TT>=MaxZn=MaxZn) ) 

TT=0; TT=0; ifif(TT<(TT<MinZnMinZn) ) goFastRightgoFastRight(); (); elseelse goFastLeftgoFastLeft() () 
;;continuecontinue;}.;}.

5.5. ОбщиеОбщие действиядействия. . if(SharpLif(SharpL > > DistLDistL)) {{robotStoprobotStop();();
goRightMotorgoRightMotor();(); continue;}continue;}

6.6. ПоискПоиск противникапротивника. . T=T+1; T=T+1; ifif(T>MAXT) {(T>MAXT) {pippip(); T=0; (); T=0; 
N=randN=rand()%3;  //()%3;  //ОстатокОстаток отот деленияделения нана 3(3(делениеделение попо
модулюмодулю 3) 3) ifif(N==0) (N==0) goFwdgoFwd(); (); ifif(N==1) (N==1) goLeftgoLeft(); (); ifif(N==2) (N==2) 
goRightgoRight(); }(); } ..




