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Робот.
В нашей системе собран 
робот:
- На двухколёсной 
платформе

- микроконтроллер Arduino 
Uno с платой расширения 
Motor shield и Troyka shield.

- датчик линий QTR Reflectance 
Sensors фирмы Pololu.



Основы теории управления.
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ПИД-регулятор.
 



Видео сравнение



Решение задачи.



Выводы:

- Изучили литературу по ПИД-
регулированию.

- Улучшили навыки программирования.

- Получили стабильную и скоростную 
систему.

- Модернизируем аппаратную часть.

- Улучшим логику работы программы.



Спасибо за внимание!


