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В ходе анализа возможностей IE-POPBOT были выбраны следующие способы реализации поставленной задачи.
1. Робот помещается в угол комнаты, откуда начинает движение вдоль одной из стен, до столкновения со стеной. В ходе движения, робот совершает непрерывную эхолокацию, направляя инфракрасное излучение по направлению движения. При обнаружении препятствия на некотором расстоянии от него, робот продолжает движение, если в последствии при столкновении будут нажаты кнопки на передней части POP-BOT на кронштейнах, робот отъезжает назад, дважды поворачивается на 90˚ и едет в направлении противоположной стены. Если датчики показали, что впереди объект, а робот проходит расстояние до него и продолжает движение, объект поиска найден.  Таким образом мы получаем движение «змейкой» по всему помещению до нахождения объекта.

Минусы: 
Большое количество циклов движения из-за маленького охвата поиска. Возможные ошибки, при нажатии кнопок на кронштейнах робота при столкновении с объектом поиска.
2. Робот помещается в угол комнаты, откуда начинает совершать движение по заранее выверенной траектории по спирали параллельно стенам комнаты, при этом непрерывно проверяя наличие объектов в направлении движения. Движение до обнаружения объекта

Минусы:

Точность при расчете траектории движения. Вероятность того, что робот отодвинет объект поиска, не выявив его при эхолокации.

3. Робот помещается в угол комнаты на расстоянии 8-30см от стен, откуда начинает пошаговое движение параллельно стене, на каждом шаге совершается поиск объектов на расстоянии до 30 см от робота на угол 180˚ в направлении движения. На расстоянии 30 см от стены робот совершает разворот (движение по прямоугольнику) и продолжает движение к противоположной стене. При обнаружении объекта, подается звуковой сигнал

Выбран третий вариант выполнения задания. Т.к. его проще изменить при изменении параметров комнаты. Не требует большого количества расчетов.
Предварительный код программы. 

Не задан точный поворот у стены (расстояние до стены, расстояние, которое необходимо пройти при развороте)

int PosValue[] = {460,610,760,1050,1340,1500,1660,1940,2220}; // Положения

сервомотора

int GP2[9];

int j,Maximum,Position;

void setup(){

pinMode(3,OUTPUT); // Электродвигатель A1

pinMode(5,OUTPUT); // Электродвигатель A2

pinMode(6,OUTPUT); // Электродвигатель B2

pinMode(9,OUTPUT); // Электродвигатель B1

pinMode(7,OUTPUT); // Сервомотор
pinMode(14,OUTPUT); // Пьезоизлучатель

pinMode(2,INPUT); // Левая кнопка

pinMode(4,INPUT); // Правая кнопка
Beep();

delay(2000);

}

void loop(){

Motor_Stop();

Servo_Home();

for(j=0;j<9;j++){ // Установка положения 9 точек поиска

Servo_Move(PosValue[j]); // Движение сервомотора

GP2[j]=analogRead(5); // Чтение значения с GP2D120

}

Position=MAX_Point(); // Проверка условия отсутствия объектов

if(Maximum<20){

Spin_Right(150);delay(600); // Разворот, если значение меньше <

20.

}

else if(Maximum>280){ // Определение положения мяча

Servo_Move(PosValue[MAX_Point()]);

Beep(); // Финишный гудок
while(1);

}

else{

switch(Position){ // Подпрограмма поиска
case 0: Spin_Right(200);

delay(320);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 1: Spin_Right(200);

delay(240);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 2: Spin_Right(200);

delay(160);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 3: Spin_Right(200);

delay(80);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 4: Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 5: Spin_Left(200);

delay(80);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 6: Spin_Left(200);

delay(160);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 7: Spin_Left(200);

delay(240);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

break;

case 8: Spin_Left(200);

delay(320);

Forward(200);

delay(400-Maximum);

}

}

}

/** Вычисление выбранного положения **/

int MAX_Point(){

int i,Old=0,max_;

for(i=0;i<9;i++){

if(GP2[i]>Old){

Old=GP2[i];

max_=i;

}

}Maximum=Old;

return(max_);

}

/** Управление положением сервомотора **/

void Servo_Home(){

Servo_Move(460);

Servo_Move(460);

Servo_Move(460);

Servo_Move(460);

}

void Servo_Move(int val){

int i;

for(i=0;i<5;i++){

digitalWrite(7, HIGH); // Сконфигурировать порт 7 как выход Servo

delayMicroseconds(val); // Задержка для формирования

положительного импульса

digitalWrite(7,LOW);

delay(20); // Задержка для формирования отрицательного импульса

}

}

void Forward(int speed){

analogWrite(3,speed);

digitalWrite(5,LOW);

analogWrite(6,speed);

digitalWrite(9,LOW);

}

void Motor_Stop(){

digitalWrite(3,LOW);

digitalWrite(5,LOW);

digitalWrite(6,LOW);

digitalWrite(9,LOW);

}

void Spin_Left(int speed){

analogWrite(5,speed);

digitalWrite(3,LOW);

analogWrite(6,speed);

digitalWrite(9,LOW);

}

void Spin_Right(int speed){

analogWrite(3,speed);

digitalWrite(5,LOW);

analogWrite(9,speed);

digitalWrite(6,LOW);

}

if (digitalRead(2)==0){ // Нажата кнопка Di2

while(1){

Forward(125); // Движение вперед

delay(900); //Необходимо установить задержку, соответствующую движению до стены комнаты

Spin_Left(125); // Поворот влево на 90 градусов

delay(400);

}

}

if (digitalRead(4)==0){ // Нажата кнопка Di4

while(1){

Forward(125); // Движение вперед

delay(900); // Необходимо установить задержку, соответствующую движению до стены комнаты

Spin_Right(125); // Поворот вправо на 90 градусов

delay(400);

}

}
/** Функция генерации звукового сигнала **/

void Beep(){

int i;

for (i=0;i<600;i++){

digitalWrite(14,HIGH);

delayMicroseconds(150);

digitalWrite(14,LOW);

delayMicroseconds(150);

}

}

