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Аннотация

Работа по созданию робота с удаленным управлением. Для создания самого робота использовался набора LEGO MINDSTORM NXT 2.0  и для составления программы по управлению робота данной конструкции использовалась среда программирования ROBOLAB 2.9. При создании робота не использовались инструкции, всё от идеи  создания  до сборки и запуска, было придумано и выполнено самостоятельно: механическая рука с использованием четырёх сервоприводов, работающая за счёт джойстика, который собран из двух моторов и датчика касания. Механическая тележка, так же управляемая с помощью джойстика. Идею создания такой конструкции дал опрос, проведенный в целях исследования  доступной среды и право быть равным каждому члену общества. 

Последующая демонстрация робота и выполнение им программы вызвало повышенный интерес учащихся всех классов и возрастов, поэтому главная цель исследовательской работы: популяризация и привлечение школьников к робототехнике для увеличения количества будущих специалистов в этой области достигнута. 
Демонстрация работы на городском и школьном уровнях заинтересовало большое количество ребят, а так же необходимость занятия не только конструированием но и программированием, как составляющей робототехники. 
Введение


Впервые слово «робототехника» было использовано в печати писателем Айзеком Азимовым в научно-фантастическом рассказе «Лжец», опубликованным в 1941 году.

Робототехника – прикладная наука, занимающая разработкой автоматизированных технических систем. Она опирается на такие дисциплины, как механика, физика, электроника, математика и информатика. Робототехника – это область техники, связанная с разработкой и применением роботов и компьютерных систем управления ими. Существует много типов робототехнических устройств, в том числе роботы-манипуляторы, мобильные роботы, шагающие роботы, средства помощи инвалидам, телеуправляемые и миниатюрные роботы. Но для этого надо сконструировать робота и загрузить в него набор программ для исполнения задач. Например, один завод в Техасе по сборке клавиатур работает без выходных и круглосуточно, потому что абсолютно всё производство полностью роботизировано.

Актуальность работы заключается в том, что с каждым годом развитие робототехники набирает обороты. Она требует всё более обширной базы знаний, т.к. роботы становятся мощнее, их практическое применение расширяется и, следовательно, для них необходимы подробный анализ и постановка конкретных задач.


Цель работы: Привлечение школьников к робототехнике для увеличения количества будущих специалистов в этой области.


Задачи: 

1. Провести подробный анализ практического применения роботов в 21 веке.

2. Сконструировать работающий прототип многофункционального робота.

3. Составить и загрузить в робота набор программ для раскрытия его практического потенциала.

4. Провести испытания готового прототипа.

5. Провести демонстрацию робота и его возможностей для классов младшей и средней школ.

Объект исследования: Возможности Конструктора Lego Mindstorms NXT 2.0, специализированный на конструировании роботов. 

Предмет: Робототехника в современном мире.

Методы исследования: Анализ, опрос.
Основная часть.
Глава 1. Знакомство с конструктором Lego Mindstorms NXT 2.0.

С тех пор как роботы стали такими технологически сложными и современными, можно было бы подумать, что для их конструирования необходимы большие знания и навыки. Но сейчас серия кибернетических конструкторов Lego Mindstorms делает робототехнику легкой и увлекательной как для детей, так и для взрослых. (Приложение 1) Вы все знаете конструктор Lego. Эта серия конструкторов, представляющая собой наборы деталей для сборки и моделирования различных предметов. Но набор Lego Mindstorms имеет свою исключительную особенность – он дополнительно комплектуется еще и сервоприводами (электромоторами), различными датчиками и микроконтроллером.

Микроконтроллер.

Микроконтроллер – это «мозг» нашего робота. В него мы с компьютера загружаем программы, на основе которых он может выполнять заданные для сервоприводов действия и обрабатывать данные, полученные с датчиков. Информация с компьютера может передаваться как с помощью USB-кабеля, так и посредством Bluetooth. Помимо этого, благодаря Bluetooth можно управлять роботом с помощью мобильного телефона, для чего необходимо установить соответствующее java-приложение.
Кнопки микроконтроллера:

1. Оранжевая кнопка – включение/ввод/запуск;

2. Светло-серые кнопки – перемещение вправо и влево в меню NXT;

3. Темно-серая кнопа – очистить/назад/выход; 

Датчики и сервоприводы.
1. Датчик звука

Измеряет уровень громкости звука, а также распознает звуковые образы и определяет различия тонов.

2. Датчик цвета

Датчик цвета – это устройство способное:

1) Отличать шесть цветов, в зависимости от окружения;

2) Фиксировать внешнее освещение и выдавать результат в условных единицах;

3) Фиксировать отраженный свет, созданный собственным излучателем и выдавать результат в условных единицах. 

3. Датчик прикосновения

Придает роботу возможность реагировать на прикосновение с объектами окружения. С помощью программирования можно настроить робота на некоторое количество прикосновений или действовать в зависимости от того, нажата кнопка датчика или отпущена.

4. Сервоприводы

Эти электромоторы мощнее, чем в предыдущей версии конструктора и позволяют создавать более сильных и быстрых роботов. У сервоприводов также есть встроенные датчики вращения, которые позволяют измерять их обороты. 

5. Датчик расстояния (движения)

С помощью этого датчика робот, к примеру, может двигаться по комнате, не натыкаясь на стены и на большие предметы. Когда он едет и видит перед собой какое-то препятствие, он отъезжает назад, поворачивает в другую сторону и продолжает движение. (Приложение 2)
Глава 2. Опрос среди учащихся, анализ и практические задачи.

Мы провели опрос среди учащихся  МБОУ Лицей №1 (Приложение 3).

Нашей задачей было узнать, что необходимо людям от роботов, какими они их себе представляют и выяснить каков уровень знаний людей о робототехнике и программировании.

По результатам опроса мы поняли, что в основном людям необходима помощь в быту и в учебе, а программированием и робототехникой большинство еще не заинтересованно. Люди не готовы сами создавать своих роботов и писать программы, но хотят иметь своего домашнего помощника - робота, выполняющего домашнее задание или работу по дому.

Вот вывод из полученных данных:
Большинство людей представляют себе роботов, как человекоподобное существо, созданное из железа или какого-то конструктора. А вот как создаются роботы, практически никто не знает. Многие люди считают их полезными. Они приносят огромную пользу для общества и для человечества в общем. В быту, на промышленных заводах, в особо опасных зонах теперь существуют роботы, машины, выполняющие данные задачи для облегчения и безопасности деятельности человека. Люди готовы иметь собственного робота (но не многие) и, так сказать, впустить его в свою жизнь.

Что касается самой науки, то робототехника начинает набирать обороты. Ею мало кто заинтересован, но их число потихоньку увеличивается. По ходу исследования мы узнали о центре развития робототехники в нашем городе. Дети разных возрастов приходят в студию «КОД» и с удовольствием занимаются. Это место привлекает подростков, где они познают азы механики, электроники, физики и программирования. 
Прогресс в технике и в новых технологиях не стоит на месте. Поэтому можно сказать, что робототехника вскоре будет участвовать во всех сферах нашей жизни, так как темп её развития набирает обороты.
Программирование также занимает далеко не последнее место в человеческой деятельности, и что самое интересное, люди этого не понимают. Нас окружают компьютеры, которые есть практически у каждого. Операционные системы наших телефонов также созданы с помощью программирования. Бытовая техника работает за счёт встроенных программ. Поэтому можно сказать, что программирование окружает нас.

Глава 3. Создание прототипа с помощью Lego Mindstorms NXT 2.0

Создание робота – это трудоёмкая работа, но всё равно очень интересная. Человек должен быть очень внимателен и аккуратен, потому что любая маленькая деталь, поставленная не туда куда надо, может испортить всю конструкцию. Из-за неё пойдут другие ошибки. Поэтому человек должен понимать, за что берется.

Мы собрали робота с удалённым управлением. Робота собирали сами. Не использовали никаких инструкций. Всё от идеи создания до сборки и запуска было придумано и выполнено самостоятельно. Были трудности, но в итоге робот собран.
Первое, что было собрано – это механическая рука (Приложение 4). Использовано четыре сервопривода. Самый верхний мотор отвечает за хватательный механизм. Ниже, два синхронно работающих мотора, которые прокручивают нашу руку вверх и вниз, а последний отвечает за повороты вправо и влево. Механическая рука работает за счёт джойстика, который собран нами из двух моторов и датчика касания (Приложение 5-1). Верхний мотор джойстика отвечает за те два синхронных сервопривода. Нижний мотор отвечает за третий сервопривод. И тут же установлен датчик касания, с помощью которого работает механическая рука. Через каждое нажатие датчика, клешни будут то расходиться, то делать захват.
Механическая рука работает по Bluetooth. Он включен на микроконтроллерах, один из которых отвечает за джойстик, а другой за руку. Сигналы с джойстика поступают на контроллер, который соединён с механической рукой. Тем самым происходит удалённое управление.
Второе – основа робота. (Приложение 6-1) На ней держится конструкция механической руки. Здесь два сервопривода, за счёт которых весь робот двигается. Это колёса нашего робота. Они тоже работают на удалённом управлении. Джойстик для основы тоже собран (Приложение 5-2). Вперёд, назад и повороты производятся успешно. Вот что получилось в результате (Приложение 6-2).
Глава 4. Программирование в среде Robolab 2.9

Robolab 2.9 – это многофункциональная графическая среда программирования, созданная на основе LabVieW 7.0 и ориентированная на самые разные возрасты – от дошкольников до студентов. (Приложение 7)

При запуске Robolab предлагает три уровня работы: «Администратор», «Программист», «Исследователь». 

Режим администратора настраивает контроллер на работу со средой. Режим программиста создаёт программы и загружает их в микроконтроллер. Режим исследователя осуществляет запись данных, поступающих с датчиков микроконтроллера, с их последующим анализом. Мы же пользуемся только первыми двумя режимами: администратор и программист.

Итак, мы зашли в среду программирования (Приложение 7). Перед нами рабочее поле программы и инструменты.
 Справа графические блоки для программирования, а слева инструменты.
Контроллер NXT оснащен устройством беспроводной передачи данных Bluetooth второго класса. Это значит, что бесперебойная связь гарантирована на расстоянии до 10 км. Но качество и скорость обмена данными во многом будут зависеть от команд и алгоритмов, которые используются при программировании. Соединить можно как два контроллера между собой, так и контроллер с компьютером или мобильным телефоном, оснащённым Bluetooth.
 Мы же используем соединение между контроллерами.
Программная часть робота состоит из двух частей. Одна отвечает за управление механической руки, а другая за колёсную базу. И каждая из этих частей тоже ещё раз делятся на две другие части. Одна часть отвечает за кодирование и передачу данных об управлении джойстиком, а другая принимает эти данные, раскодирует их и управляет непосредственно механической рукой. (Приложение 8) Точно также происходит управление вторым джойстиком через Bluetooth колёсной базой. (Приложение 9)
Глава 5. Демонстрация робота и его возможностей
Мы провели демонстрацию созданного нами робота и показали его возможности по выполнению запрограммированной задачи перед учащимися начальной школы «Лицей №1». Дети, увидев нашего управляемого робота, пришли в восторг. Они тоже смогли постоять за рулём управления. Теперь они знают, что у нас в школе есть кружок робототехники, который ведёт учитель информатики, Музыченко Татьяна Евгеньевна, и что с пятого класса они могут прийти и начать заниматься этим интересным направлением.
Заключение

Мы достигли нашей цели и выполнили поставленные задачи. Продемонстрировав робота, мы поняли, что заинтересованных в робототехнике стало больше.
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