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Целью работы явилась разработка алгоритма управления роботизированным автомобилем, способного 

оценивать окружение и принимать решение о дальнейшем маршруте следования. В настоящее время интерес 
к машинам и робототехнике постоянно растет. Техника становится “умнее”. Со многими задачами техника 
справляется эффективнее человека. Одной из задач, которая, вероятно, пополнит этот список является 
управление транспортными средствами. 

Для реализации алгоритма был модернизирован 
автомобиль на дистанционном управлении. На него был 
установлен одноплатный компьютер raspberry pi 3, именно 
на нем будут приниматься решения о дальнейшем 
маршруте следования. Для получения информации об 
окружающей обстановке на автомобиль установлен lidar - 
устройство, сообщающее о расстоянии до различных 
точек вокруг автомобиля. Arduino nano служит для связи 
raspberry pi 3 с двигателем и сервоприводом.   

Схема модуля управления движением 
представлена на рисунке 1. 

 

 
 

 
Рисунок 1 – Схема модуля управления движением 

 
В качестве языка программирования выбран python версии 3. Python является высокоуровневым языком 

программирования поддерживающим множество парадигм программирования. Скорости выполнения кода 
python на raspberry pi 3 позволяет в кратчайшее время скорректировать скорость и направления автомобиля. 

В результате выполнения работы  получен модуль управления роботизированным автомобилем, 
способный эффективно корректировать скорость и направление движения автомобиля на трассе любой 
конфигурации. 
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