                         Отчет о проделанной работе
Цель: Собрать и запрограммировать робота РОР-ВОТ  таким образом, чтобы он выполнял функции устройства, движущегося вперед, которое при столкновении с препятствием откатывается назад и поворачивается на небольшой угол в в сторону от препятствия, а затем продолжает движение вперед.

Выполнение: Был получен набор необходимых компонентов для сборки робота РОР-ВОТ. Сборка устройства производилась по руководству. В ходе данного процесса возникли проблемы с подгонкой деталей, а именно с установкой двигателя на станину. Из пособия по сборке устройства были исключены некоторые части робота, для упрощения процесса сборки. Робот был оборудован двумя выступающими датчиками, которые фиксировали процесс столкновения с препятствием.
   После завершения процесса сборки, следовал процесс установки программного обеспечения робота. На данном этапе столкнулся с некоторыми проблемами:

1) Возникли проблемы с установкой программы на устройство. 

2) Возникли проблемы с подключением двигателей.

   Решение 1й проблемы - 4 из 5 компьютеров на могли установит связь с роботом. Причина не была выяснена. Вследствие чего был длительный процесс отладки, связанный с правкой программы на одном компьютере, использованием флеш накопителя, и установкой программы с другого компьютера.

   Решение 2й проблемы – Двигатели были подключены таким образом, что устройство двигалось вокруг своей оси. Попытка решить проблему программным путем не имела успеха, но после некоторого времени размышления, было решено изменить полярность клеммы одного из двигателей.
   Программа для работы робота использовалась из Aduino-File-Examples-POP-Bot-BumperRobot. После некоторого анализа программы, были изменены параметры движения робота вперед и параметры отклонения устройсва от заданной траектории после столкновения.
Заключение: После проделанной работы, был получен требуемый результат. Проанализировав окончательный вариант желательно произвести некоторые изменения:

1) уменьшит скорость движения робота

2) увеличить угол отклонения после столкновения
