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Одной из задач, с которой сталкиваются при создании робота, 
является перемещение в пространстве. Устройство должно 
уметь перемещаться по земле, воде, воздуху или в космосе 

Движение в помещение 

Рассмотрим частный вариант: робот перемещается в 
помещении, в котором имеются вспомогательные 
идентификаторы (метки) 
 

Задача: написать алгоритм перемещения робота по трассе, 
размеченной черной линией. Движение вдоль линии с 
одним датчиком света 
 

Модель: образовательная тележка с одним датчиком 
освещенности 
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2D модель движения вдоль линии 
 

Движение в помещение 
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Движение в помещение 

Решение с релейным регулятором:  
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Движение в помещение 

Калибровка:  
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Движение в помещение 

Решение с пропорциональным регулятором:  
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Движение в помещение 

Задача для самостоятельного решения: 
Написать алгоритм движения робота вдоль стены, используя 
инфракрасный датчик расстояния 


