Проект «Робот аниматор»
Победитель городского, призер регионального, участник российского этапа WRO, победитель Всероссийского конкурса «Инновационная деятельность учителя и ученика в школе», победитель ангарского робототехнического фестиваля, победитель городского фестиваля «Счастливое детство», победитель городского конкурса исследовательских работ  «Юность науки».

Паспорт проекта

Название проекта: робот-аниматор.
Руководитель проекта: Копытова Ольга Геннадьевна

Консультанты проекта: Сусева Ирина Юрьевна, учитель начальных классов, Сусев  Сергей  Алексеевич, ди-джей школы.
Предметная область, в рамках которой проводится работа по проекту: информатика, робототехника

Возраст учащихся, на которых рассчитан проект: 14-15 лет

Состав проектной группы: Копытова Марина, 9 «А» класс, Сусев Александр 8 «Б»

Проблема проекта: Может ли робот помочь учителям начальных классов при работе с детьми, при организации досуга детей на переменах?

Актуальность проекта: Очень часто, заходя в школу, можно наблюдать, как на перемене ученики младших классов бегают друг за другом, ведут себя очень шумно. Учителю нужно приготовиться к другому уроку, и он не всегда успевает уследить за детьми. Да и   сами дети еще маленькие, и им так хочется поиграть, побегать, повеселиться. А  может  современная техника поможет в решении этой проблемы?
Цель проекта: Создать действующую модель робота-аниматора, который бы на переменах развлекал детей, танцевал с ними, играл в игры. 
Задачи проекта
· Познакомиться с особенностями профессии  аниматор.
· Изучить роботов андроидов, особенности их конструкции, и сферы их применения.

· Сконструировать модель ходящего робота андроида, способного двигать руками и ногами.
· Создать программу, которая позволяла бы роботу ходить, общаться с детьми, выбирать нужную для действий программу. 

Необходимое оборудование

· Наборы конструкторов LEGO-Mindstorms с микропроцессором NXT и датчиками.
· Набор конструктора Tetrix.
· Среда программирования  LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 с дополнениями для сервомоторов Tetrix.
· Компьютер с необходимым ПО  для создания папки проекта, видеоматериалов и презентации проекта.  
Методы работы: поиск, анализ и синтез информации, техническое моделирование, программирование.

Введение

Школа призвана дать подрастающему поколению глубокие и прочные знания основ наук, выработать необходимые навыки и умения, сформировать мировоззрение, обеспечить всестороннее развитие личности. Одновременно школа должна выполнить и оздоровительную роль, так как обществу становится небезразлично, какой ценой для здоровья подрастающего поколения приобретаются знания, так как здоровье – это главная человеческая ценность.
Физическая активность является неотъемлемым видом деятельности человека, совершенно необходимым для сохранения и укрепления здоровья. Проблемы укрепления здоровья подрастающего поколения средствами физических упражнений волнуют специалистов уже очень давно. 

Результаты исследования заболеваемости детей подтверждают подверженность хроническим заболеваниям, ухудшение общего состояния здоровья. И не зря современная педагогика значимое место определяет здоровьесберегающим технологиям на уроке. 
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Но ведь есть перемены, которые дети проводят по-разному. На них можно отдохнуть, спокойно пообщаться с друзьями, пообедать, и сделать еще очень многое. Особенно шумно на переменах у «малышей», учеников младших классов. Наблюдения за детьми на переменах, показали, что не все дети одинаково проводят свободное время, но общая для них деятельность – это игра. В шумной возне, в своих играх создают сами себя, строят свои характеры. Игра учит отличать хорошее от плохого, в игре дети открывают доброту и дружбу, развивают физические способности. 

Во что же дети играют на переменах? Дети играют постоянно в "вольные игры” - игры "в кого-то”, "во что-то”. Источником этих игр в настоящее время является телевидение, компьютер. Получая наглядные зрительные примеры поступков, дети подражают им, интерпретируют их по-своему, порой не всегда положительно. Так может создать для детей робота андроида, похожего на тех роботов, которых дети видят в играх и на телеэкране? 

Цель нашего проекта: Создать действующую модель робота-аниматора, который бы на переменах развлекал детей, танцевал с ними, играл в игры. 
Для достижения цели мы поставили перед собой следующие задачи:
· Познакомиться с особенностями профессии  аниматор.
· Изучить роботов андроидов, особенности их конструкции, и сферы их применения.

· Сконструировать модель ходящего робота андроида, способного двигать руками и ногами.
· Создать программу, которая позволяла бы роботу ходить, общаться с детьми, выбирать нужную для действий программу. 

Основные методы создания – моделирование, конструирование и программирование нашей модели с помощью конструктора LEGO MINDSTORMS NXT 2.0. 

Поскольку мы не первый год занимаемся робототехникой, то обсудив все возможные варианты конструкции робота андроида, мы решили, что нам не хватит только конструкторов  LEGO MINDSTORMS NXT. Для создания более устойчивого робота мы решили его ноги сделать из конструктора Tetrix. Элементы этого конструктора сделаны из сверхпрочного сорта алюминия, используемого для создания автоматизированных компонентов самолетов. TETRIX конструктивно и электрически совместим с ЛЕГО - элементами конструктора LEGO Mindstorms NXT.

 В ходе выполнения проекта нами были созданы: 

· двигающаяся модель робота-андроида; 

· специальные железные элементы для более прочного скрепления конструкции;
· светодиоды, используемые для глаз андроида;

· звуковые файлы, используемые в  программе, с помощью которой робот общается с людьми;
· несколько программ, которые позволяют роботу не только двигаться, но и общаться с людьми;

· плакат и видео проекта.
Описание проекта

На первом этапе мы работали с информацией. Вначале мы обратились за помощью к учителю начальных классов Сусевой Ирине Юрьевне, чтобы она рассказала нам для чего нужно организовывать физические разминки на уроках. Она объяснила, какие физические нагрузки необходимы ученикам на переменах и для чего они должны быть предназначены, какие игры предпочтительнее использовать  и каким образом организовать детей (приложение №1).Также по данной проблеме мы прочитали много статей и в интернете. Обобщив весь материал, мы узнали, что детей привлекает то, что они видят на телеэкране или в компьютерных играх, поэтому решили построить робота, который бы был похож на человека. Роботы всегда вызывают очень большой интерес, и поэтому его появление на перемене обязательно привлечет внимание детей, а тем более, если он еще и будет с ними общаться. То есть мы определились с тем, что робот должен быть роботом похожим на человека.

Таких роботов называют андроидами. Мы нашли информацию о роботах андроидах и узнали, что  термин «андроид» означает человекоподобный робот, и впервые употребление этого термина приписывается Альберту Кельнтскому в 1270 году. Ученые давно работают над созданием таких роботов и познакомились со многими разработками в этой области.  Нашли фантастические фильмы, в которых такие роботы существуют (Приложение №2).

Робот, над созданием которого мы собрались работать должен развлекать  детей. Мы узнали, что люди, которые занимаются этим профессионально, называются аниматорами. Это достаточно новая профессия, и нам стало интересно узнать о ней как можно больше. Мы нашли информацию о ней в интернете  (Приложение №3).

Проанализировав всю информацию, мы поняли, что наш робот должен представлять из себя робота-андроида аниматора, который имеет руки, ноги, голову, он должен уметь общаться с детьми и развлекать их на переменах: проводить зарядку, танцевать, играть и свою модель мы решили назвать 

Робот андроид аниматор.
На втором этапе мы приступили к конструированию нашего робота. Используя предыдущий опыт по созданию экзоскелета ног мы поняли, что нам недостаточно только конструктора NXT. Робот должен иметь очень устойчивые и крепкие ноги. Нам помог  конструктор Tetrix. Элементы этого конструктора сделаны из сверхпрочного сорта алюминия, используемого для создания автоматизированных компонентов самолетов. TETRIX конструктивно и электрически совместим с ЛЕГО - элементами конструктора LEGO Mindstorms NXT. Кроме того, этот конструктор имеет более сильные сервомоторы, которые необходимы для движения робота. Верх робота (туловище, голову, руки) мы решили сделать из обычных деталей конструктора Lego Mindstorms. Проанализировав конструкцию, мы поняли, какое количество моторов, деталей нам нужно будет использовать, и сколько нужно использовать микропроцессоров. 

Для создания модели робота андроида мы использовали 

· LEGO Mindstorms NXT 2.0. с датчиками расстояния и касания, 
· ресурсный набор LEGO Mindstorms №9648,

· конструктор Tetrix,
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программное обеспечением LEGO Mindstorms  NXT 2.0 с дополнениями для программирования моторов Tetrix.
В таблице приведены основные блоки и  их использование в проекте.
	Изображение 
	Название 
	Для чего используется
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	3 микропроцессора NXT.
	Управляют движением сервомоторов NXT, и моторами Tetrix связываются во время движения друг с другом через систему блютуз.
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	Датчики касания и расстояния
	Предназначены для обнаружения человека и для общения с ним.
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	5 сервомоторов NXT
	Электромоторы управляют движением рук и головы робота
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	4 мотора Tetrix
	Электромоторы управляют движением ног робота
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Продумав все конструкционные элементы, мы приступили к конструированию нашей модели. 

Наша модель состоит из двух частей верхней и нижней. Верхняя часть это голова, туловище и руки. Для создания туловища используется 5 сервомоторов, которые отвечают за движение плечевого сустава и головы. Туловище и голова сделаны из деталей лего-конструктора. При соединении головы и туловища мы столкнулись с проблемой: голова должна присоединяться с помощью оси к мотору. Но оси очень тонкие и пластмассовые и при вращении головы они ломались. Решить эту проблему нам помог папа Саши, Сусев  С. А. Для более крепкого соединения им была сделана металлическая ось.

Нижняя часть это каркас для верхней части робота и ноги. Она сделана из деталей конструктора Tetrix. 
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Сделав каркас модели,  мы приступили к размещению основных  элементов. Нам нужно было соединить микропроцессоры NXT проводами с датчиками и моторами. Также необходимо было разместить очень массивную батарею для моторов Tetrix. И на этом этапе нам пришлось решать очень важную проблему: как разместить все элементы так, чтобы не сместить у робота центр тяжести, и он стоял прямо. Разместив все элементы, мы увидели, что робот все время падает, отклоняясь либо вперед, либо назад. Проанализировав ситуацию, мы решили данную проблему следующим образом: прикрепили к ногам ограничители, которые не позволяли бы подвижному каркасу отклонятся. И все равно робот был неустойчив. Решить эту проблему нам снова помог Сусев С. А. Чтобы уравновесить робота были изготовлены два металлических противовеса, которые мы разместили на ногах.
На третьем этапе мы создавали программу движения робота в среде программирования LEGO MINDSTORMS NXT 2.0. Сначала нами был составлен алгоритм работы робота. Робот должен был подъехать к человеку, поздороваться и предложить выполнить определенные действия. То есть робот должен общаться, но программное обеспечение, которое мы используем для программирования англоязычное.  Нам необходимо было записать основные фразы, которые использует робот, при этом необходимо было учитывать небольшой объем памяти микропроцессора. Для решения этой проблемы мы обратились к диджею школы. Он помог нам записать основные фразы робота в один трек и разделить их  на короткие звуковые файлы, имеющие небольшой объем. 

Так как мы использовали три микропроцессора NXT, то и программ у нас было три. Программы связывают микропроцессоры между собой через систему блютуз. 
Первая программа отвечает за движение ног робота. Ноги двигаются с помощью моторов Tetrix и для их программирования мы установили специальные дополнения в Lego Mindstorms NXT-G. По данной программе робот движется к человеку до тех пор, пока расстояние между ними не станет меньше 40 см. потом он останавливается и передает сигнал к действию для второго NXT. Данная программа выглядит так:
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Вторая программа отвечает за общение робота и человека. Получив сигнал, робот здоровается, и предлагает человеку сделать выбор. Если ребенок хочет танцевать он должен нажать датчик касания 1 раз, если сделать зарядку -2 раза, если поиграть, то три раза. И тут мы столкнулись с еще одной проблемой. Память микропроцессора не может вместить в себя большие по объему файлы, а танец предполагает большой музыкальный файл. Поэтому мы предусмотрели наличие проигрывателя или ноутбука, который робот предлагает включить человеку по его команде. После этого робот начинает танцевать или делать зарядку, при этом двигая одной рукой. У него начинают двигаться руки.  Третья программа отвечает за движение второй руки. Эти программы выглядят так.
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На четвертом этапе мы решили украсить нашего робота. Наш робот состоит из квадратных элементов, внутри которых расположены провода. Со стороны это выглядит не очень привлекательно и не похоже на человека. Мы закрыли голову специальным прозрачным пластиком. Чтобы обозначить глаза робота Сусевым Александром были сделаны специальные круглые светодиоды, которые мигают и работают от батареек. 
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Потом мы прикрепили роботу рот, и он стал похож на задорного улыбающегося человека. Тело мы также закрыли таким материалом, но только другого цвета. 
Таким образом, в ходе работы над проектом нами были созданы:

· действующая модель андроидного робота аниматора, который может передвигаться, двигать руками и головой, общаться с человеком;

· программа, приводящая его в движение;
· железную ось для крепления головы и противовесы для большей устойчивости робота;
· светодиоды, которые используются вместо глаз робота.
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Заключение
Мы  представили Вашему вниманию созданную нами действующую модель робота андроида аниматора, предназначенную для развлечения детей на переменах.
 Работая над проектом, мы узнали, какие физические упражнения необходимы ученикам на переменах для увеличения производительности работы на уроках и здоровьесбережения детей. Изучили понятие андроид, познакомились с передовыми разработками ученых, работающих над созданием таких роботов и сферами их применения. Познакомились также с новой профессией – аниматор. Узнали, что люди этой профессии достаточно востребованы на рынке труда. Изучили, что должны знать люди данной профессии и какими профессиональными навыками должны обладать.

При создании модели робота аниматора, мы впервые использовали новый конструктор Tetrix. Для этого мы изучили особенности конструирования с его помощью, с помощью какого программного обеспечения он программируется, разобрались в электрической схеме подключения его моторов к микропроцессору NXT и возможностью установки новых блоков в среду программирования NXT-G, с которой мы работаем давно.
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Также мы применяли различные виды передач, повторили ранее известные, и изучили новые законы физики, повторили анатомию человека. Успешно решали задачи программирования, применили способ обмена данными между несколькими NXT, изучили возможность программирования синхронизации моторов, для их одновременного движения.  Созданная нами модель робота позволяет отрабатывать различные алгоритмы передачи информации, работы c обменом данными в программировании, практически проверяя теоретические сведения. 
Однако мы поняли, что нам необходимо уметь рассчитывать центр тяжести робота андроида, что для нас пока представляется трудным. Еще одна трудность, с которой мы столкнулись, это небольшой объем памяти микропроцессора и нам необходимо научится связывать микропроцессор с компьютером таким образом, чтобы программы и звуковые файлы запускались непосредственно с него. Пока на данном этапе мы этого выполнить не смогли.

Подводя итоги своей работы,  мы надеемся, что наш робот аниматор будет востребован в нашей школе. Он является универсальным, так как можно постоянно обновлять его программы. Робот может постоянно проводить зарядки утром для ребят, танцевальные и игровые минутки на переменах, выступать с ними вместе на концертах. Робота можно легко перестраивать, менять оформление, привлекая для этого учащихся начальной школы, и каждый раз удивляя новым внешним видом робота.

Также хочется надеяться, что наш робот хоть немного облегчит такую тяжелую, но почетную работу учителя.
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