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Описание проекта

Проект «Лабиринт» подготовлен по теме «Объединение роботов и людей».

Цель проекта – создание робота-спасателя, способного оказывать помощь при проведении спасательных операций в труднодоступных местах.

Задача проекта – показать возможность взаимодействия робота и человека на примере спасательной операции по поиску пропавшего туриста в горном лабиринте.  

Проблема проекта – турист, путешествуя в горном лабиринте, сбивается с маршрута и блуждает в лабиринте, ходит по кругу, не может найти выход. Он подает сигнал бедствия, используя радиомаяк, который входит в комплект его снаряжения. Маяк способен подавать радио- и визуальные сигналы бедствия. На помощь приходит робот-спасатель. Освещая фарами выход из лабиринта, спасатель помогает туристу найти его в темной пещере, а затем выйти из кольца лабиринта. 

В подобной реальной ситуации на помощь людям приходит команда спасателей, которым бывает сложно отыскать потерявшихся. В труднодоступных местах на помощь людям приходит техника: устройства связи, вертолеты и т.п. Также возможно применять робота. Использование робота снижает степень риска для участников спасательной операции. 

Проект призван показать такие человеческие качества как взаимовыручка, готовность прийти на помощь в сложной ситуации.

Взаимодействие роботов обеспечено сигналами по Bluetooth.

Проект подготовлен учеником 5 класса в команде с руководителем. Автором созданы модели роботов, написаны тексты программ, используемых в качестве подпрограмм в итоговой программе управления роботами. Автор занимается робототехникой первый год. 

Технические характеристики

Площадь лабиринта 150х110 см2. Стенки лабиринта выполнены из ДСП. Роботы оснащены датчиками расстояния. 
Перед началом демонстрации устанавливается связь роботов по Bluetooth. Робот-спасатель оборудован фарами и красным маяком. Робот-турист оборудован желтыми маяками.

Программы управления двумя роботами похожи и реализованы в виде блоков – подпрограмм. Такая технология программирования позволяет унифицировать разработку программ управления разными роботами. 
В программах использовано синхронное управление двигателями на основе пропорционального регулятора для обеспечения прямолинейного движения роботов в лабиринте.

Робот-турист
Автор модели: Паскал Андрей
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Рис.1. Робот-турист
Робот-турист движется по проложенному маршруту лабиринта. Движение робота осуществляется под управлением датчиком расстояния. Алгоритм движения – прямо до препятствия, затем поворот налево. Этот алгоритм обеспечивает бесконечное движение по кругу в кольце лабиринта. Робот попадает в кольцо через середину боковой стороны и не может «увидеть» выход, даже проходя мимо него. Эта ситуация имитирует реальную, которая может произойти в горном лабиринте, где в условиях плохой освещенности турист может проходить мимо выхода, расположенного, например, чуть выше уровня движения. 

Робот подает сигнал бедствия – световой сигнал SOS и посылает сигналы по беспроводной связи Bluetooth. Сигналы передаются одновременно, имитируя работу радиомаяка. Робот переходит в режим ожидания обратного радиосигнала от спасателя. Получив его, турист прекращает движение по кругу, выключает сигнал SOS, осуществляет поворот к выходу. 

Робот представляет собой трехколесную конструкцию с задней точкой опоры. Такая конструкция маневренна, что важно в узком пространстве лабиринта.

Конструкция включает в себя:

· NXT-контроллер

· Два двигателя

· Датчик расстояния

· Лампы

Программа управления роботом-туристом

Программа управления включает в себя алгоритмические схемы:

· Бесконечный цикл движения по лабиринту. 

· Конечные циклы, обеспечивающие движение и повороты робота.

· Синхронное управление двигателями на основе пропорционального регулятора.
· Подпрограммы.
· Параллельная задача – посылка сигнала бедствия.
· Ожидание внешнего события – сигнала по Bluetooth.
· Передача данных по Bluetooth.
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Рис.2. Программа управления роботом-туристом 
Робот-спасатель
Автор модели: Паскал Андрей
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Рис.3. Робот-спасатель

Робот-спасатель дежурит у входа в лабиринт и принимает сигналы по Bluetooth. Как только сигнал получен, спасатель быстро отправляется по маршруту туриста и ожидает его появление на входе в кольцевую комнату. Ожидание сопровождается подсветкой выхода. Заметив туриста, спасатель передает ему сигнал по Bluetooth, как команду "следуй за мной" и гасит фары. Робот ожидает сигнал готовности от «туриста». 
Получив сигнал от спасателя, турист прекращает движение по кругу, выключает сигнал SOS (заканчивается цикл выдачи сигнала на маячке) и поворачивается к выходу. Турист передает спасателю сигнал готовности к выходу из лабиринта. После этого спасатель разворачивается и начитает движение к выходу из лабиринта. Турист следует за спасателем.
Робот представляет собой трехколесную конструкцию с задней точкой опоры. Такая конструкция маневренна, что важно в узком пространстве лабиринта.

Конструкция включает в себя:

· NXT-контроллер

· Два двигателя

· Датчик расстояния

· Лампы

Программа управления роботом-спасателем

Программа управления включает в себя алгоритмические схемы:

· Цикл движения по лабиринту. 

· Синхронное управление двигателями

· Подпрограммы

· Передача данных по Bluetooth
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Рис.4. Программа управления роботом-спасателем 
Авторы проекта
Команда  «Лего-профи» - 
ГБОУ ЦО № 654 имени А.Д. Фридмана г. Москва
Паскал Андрей – ученик 5 класса «Б» 
Руководитель: 
Ермаков Максим Геннадьевич, 
учитель информатики ГОУ ЦО № 654,
e-mail: maks_66@mail.ru
Оглавление
2Описание проекта


3Технические характеристики


4Робот-турист


5Программа управления роботом-туристом


7Робот-спасатель


8Программа управления роботом-спасателем


10Авторы проекта


10Оглавление




PAGE  
4

