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PELLEH3UA

B ocHoBY npoekTa 3anoxeHa nges cos3gaHus 6ecnmnoTHOro aBToMaTuaMpoBaHHOIo
aBTOOYyCa Ans NepeBOo3Ku Nogen ¢ NMOMOLLbI HaHECEHHOW Ha A0POrY NIMHUMN.

B onucaHun He nocTtaBneHbl YETKO LIENM 1 3a4a4un, HO YkasaHa npobriema, KoTopyto
aBToOp npegnaraeTt peann3oBarTb.

[ns peanusaumm npoekTta BbibpaH KoHCTpykTop LEGO WeDo 2.0, 4TO BHECIO Kak psg
OrpaHM4YeHnm, Tak N HECKONbKO 0CODEHHOCTEN. Tak B NPOEKTe AaTynK ABUXKEHUS
LEGO WeDo 2.0 nucnonb3dyetcda He no NpssMOMYy Ha3Ha4YeHuto, a B pexmme
dooTopesncTopa ans opraHnsaunm aBMXeHUa no NMHUKM Ha OCHOBE penemnHoro
perynaropa, 4To ABNSeTCs YHUKANbHOCTbIO U 3TO SABMAAETCS MONOXUTESTbHON
CTOPOHOM NpoekTa. K NoNnoXntenbHOM CTOPOHE Takke MOXHO OTHECTU NpoBeadeHHOoe
nccnegoBaHne ¢ JaHHbIM JaTYMKOM.

OpHako B MPOEKTe 0CTanocb He NOHATHO, MOXHO N caenaTb ABWXeHne aBTobyca
6bicTpee, 4o6aBMB MOLHOCTU. Takke Npun ABUXEHUN aBTOBYC OYEHb CUMBbHO BUMSET,
N naccaxupam, COOTBETCTBEHHO, exaTb B TakOM aBTobyce ByaeT HEKOMAOPTHO. DTO
MOXHO OTHECTU K OTpuLaTeSibHbIM CTOPOHaM MpoeKTa.

Ha mou B3rnsg, aktyanbHOCTb NpoeKTa HECOMHEHHa, OHaKo peann3oBaTb ero
cnocobom, KoTopbIN NpeanaraeT aBTop, HepearibHa Ha AaHHbIM MOMEHT U NoKa
HeBbINOMHMMA. TakKe B KOHLE OnMcaHna He yKaszaHo, bbifia N KoMaHaoW peLueHa
npobnema. Ha mon B3rnsa, oHa octanacb HepeLweHHOW B NOSTHON Mepe.

B kauecTtBe 0opaboTKM MOXHO NOCOBETOBATL KOMaHAae, YTobbl aBTOOYC ABUrancs
poOBHEE, NNnaBHee N ObICTpee, OCTaHaBNMBATLCS TOYHO BO3S1€ OCTAHOBOK, a Takke
coenaTb aBTOMaTUYeCKoe 3aKpbiBaHWe ABEPEN U KHOMKY OS5 9KCTPEHHOro
OTKpbIBaHUA aBepen. BoamoxHo nyywe dyget ncnonb3oBaTb Apyrne nnatgopmbl 4ns
pelweHns Nnpobnemsi.
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	fill_5: В основу проекта заложена идея создания беспилотного автоматизированного автобуса для перевозки людей с помощью нанесенной на дорогу линии. 
В описании не поставлены четко цели и задачи, но указана проблема, которую автор предлагает реализовать. 
Для реализации проекта выбран конструктор LEGO WeDo 2.0, что внесло как ряд ограничений, так и несколько особенностей. Так в проекте датчик движения LEGO WeDo 2.0 используется не по прямому назначению, а в режиме фоторезистора для организации движения по линии  на основе релейного регулятора, что является уникальностью и это является положительной стороной проекта. К положительной стороне также можно отнести проведденное исследование с данным датчиком.
Однако в проекте осталось не понятно, можно ли сделать движение автобуса быстрее, добавив мощности. Также при движении автобус очень сильно виляет, и пассажирам, соответственно, ехать в таком автобусе будет некомфортно. Это можно отнести к отрицательным сторонам проекта.
На мой взгляд, актуальность проекта несомненна, однако реализовать его способом, который предлагает автор, нереальна на данный момент и пока невыполнима. Также в конце описания не указано, была ли командой решена проблема. На мой взгляд, она осталась нерешенной в полной мере.
В качестве доработки можно посоветовать команде, чтобы автобус двигался ровнее, плавнее и быстрее, останавливаться точно возле остановок, а также сделать автоматическое закрывание дверей и кнопку для экстренного открывания дверей. Возможно лучше будет использовать другие платформы для решения проблемы.


