Мы поставили на наш робот передний бампер с датчиком касания. Нажатие на кнопку датчика сигнализирует роботу, что он наехал на препятствие и должен остановиться.
Ставим  ультразвуковой датчик, измеряющий расстояние до препятствия. Робот начинает реагировать на возникающие перед ним объекты, отражающие звуковые волны.  

Т.О. едет, видит препятствие, взрывает, прочищает дорогу как грейдер, едет дальше
