Проект «Робот лесник»
Призер регионального фестиваля «Робофест», участник VI Всероссийского молодежного робототехнического  фестиваля «Робофест 2014», призер городского конкурса исследовательских работ «Юность науки», участник региональной фестиваля «За техническое образование»
Паспорт проекта
Название проекта: Робот - лесник.
Руководитель проекта: Копытова Ольга Геннадьевна

Предметная область, в рамках которой проводится работа по проекту: информатика, робототехника, экология
Возраст учащихся, на которых рассчитан проект: 12-15 лет

Состав проектной группы: Горбатова Ксения 8 «А», Тихомирова Владлена 8 «А», Евстигнеев Олег 6 «А», Субботин Данил 6 «А»
Проблема проекта: В последнее время, по всему миру всё чаще и чаще возникают различные стихийные бедствия. Кажется, что это так далеко от нас. Но и мы не защищены от бушующей стихии. Так что же может угрожать нам?

Проанализировав ситуацию в нашем регионе, мы пришли к выводу, что самые вероятные катаклизмы, представляющие наибольшую опасность - это лесные пожары, снежные бури и ураганы. Конечно, снежную бурю предотвратить невозможно. Но если лесной пожар вовремя найти и потушить, не дав ему распространиться, его последствия будут минимальны. Для обнаружения лесных пожаров, мы решили привлечь современную технику.

Актуальность проекта: Ежегодно в России регистрируется 10000-35000 лесных пожаров.  70 %  лесных насаждений  гибнет от огня. Во время него  огромное количество дыма, насыщенного углекислым и угарным газами, окисью азота, попадает в атмосферу. Даже в городах, достаточно далеко расположенных от эпицентра лесного пожара, от одного только задымления страдают сотни и тысячи людей. Поэтому важно как можно раньше не только обнаружить пожар, но и определить его точное местоположение. Как его обнаружить, если на сегодняшний день число лесников сократилось втрое? 
Гипотеза: Использование автономных роботов в лесном хозяйстве поможет быстрее обнаруживать очаги огня, определять их местоположение  и принимать меры для тушения, а так же бороться с несанкционированной вырубкой, контролировать экологическую обстановку.
Цель проекта: Создать робота - помощника лесника, который будет контролировать определенный участок леса, следуя заданному маршруту, транслировать видео-сигнал в реальном времени, измерять температуру окружающей среды.
Задачи проекта
· Изучить причины возникновения лесных пожаров, их виды  и способы тушения.

· Сконструировать модель робота - вездехода, выполняющего функции помощника лесника. 
· Сконструировать модель домика лесника и устройства, принимающего сигнал о пожаре.
· Создать программу для робота, которая позволяла бы роботу-леснику двигаться по заданной траектории, объезжая препятствия и контролируя температуру окружающей среды, передавать сигнал о ее повышении.

· Создать программу для сигнального устройства.
Необходимое оборудование

· Наборы конструкторов LEGO-Mindstorms с микропроцессором NXT и  дополнительными датчиками, видеорегистратором.
· Среда программирования  LEGO MINDSTORMS NXT 2.0. с установленными дополнениями для датчиков.
· Компьютер с необходимым программным обеспечением  для создания программ, папки проекта, видеоматериалы и презентация.  
Методы работы: поиск, анализ и синтез информации, техническое моделирование, программирование.

Введение

В последнее время, по всему миру всё чаще и чаще возникают различные стихийные бедствия. Бушующие цунами, проснувшиеся вулканы, обвалы, потопы, землетрясения, занесенные метровыми слоями снега дороги – всё это неудивительно для нас. Каждый не единожды видел по телевизору, читал в интернете различные новости о катаклизмах, кои могут не только причинить материальный ущерб, но и унести за собой тысячи жизней. Кажется, что это так далеко от нас.  Отнюдь, это не так. Мы не имеем достаточной защиты против бушующей стихии. Так что же может случиться у нас? 
Сначала, мы провели социологический опрос среди учащихся 7-8 классов на тему «Какие стихийные бедствия  могут произойти в нашей местности?»
Проанализировав ситуацию в нашем регионе, мы пришли к выводу, что наиболее вероятные катаклизмы, которые могут возникнуть близ Трехгорного - это лесные пожары, снежные бури и ураганы. 

Во время лесного пожара  огромное количество дыма, насыщенного углекислым газом, окисью азота и угарным газом попадает в атмосферу. Даже в городах, достаточно далеко расположенных от эпицентра лесного пожара, от одного только задымления страдают сотни и тысячи людей. Поэтому важно не только обнаружить пожар, но и определить его точное местоположение и сделать это как можно раньше. Это позволит быстрее начать тушить пожар и избежать опасных последствий. Как его быстро обнаружить, если число лесников резко сокращается?
Решить эту проблему поможет современная техника.

Цель проекта: Создать робота помощника лесника, который будет объезжать заданный участок леса по определенному маршруту, вести видеорегистрацию происходящего, контролировать температуру окружающей среды и обнаруживать ее повышение. 
Задачи проекта
· Изучить причины возникновения лесных пожаров, их  виды и способы тушения.

· Сконструировать модель робота вездехода, выполняющего функции лесника. 
· Сконструировать модель домика лесника и устройства, принимающего сигнал о пожаре.
· Создать программу для робота, которая позволяла бы роботу леснику двигаться по заданной траектории, объезжая препятствия и контролируя температуру окружающей среды, передавать сигнал об ее повышении.

· Создать программу для устройства реагирования.
Основные методы создания – моделирование, конструирование и программирование нашей модели с помощью конструктора LEGO MINDSTORMS NXT 2.0. и дополнительных датчиков. 

Созданием такого робота конечно должны заниматься инженеры конструкторы, но поскольку мы не первый год занимаемся робототехникой, то создать его модель мы решили, используя LEGO MINDSTORMS NXT и имеющиеся у нас дополнительные датчики.

 В ходе выполнения проекта нами были созданы: 

· двигающаяся модель робота-лесника, проезжающего определенную трассу,  реагирующего на препятствия и контролирующего температуру окружающей среды; 

· модель леса, дома лесника и устройства, сигнализирующего о пожаре;
· звуковые файлы, используемые для сигнального устройства;
· несколько программ, которые обеспечивают работу робота и устройства реагирования;

· презентация, буклет и видео проекта.
Описание проекта
На первом этапе мы работали с информацией. 
Стихийных бедствий происходящих в мире много, но все ли они могут угрожать нам? Какое стихийное бедствие может произойти в нашем городе? Мы провели социологический опрос учеников 7-8 классов нашей школы и предложили им выбрать из списка стихийных бедствий, те которые могут произойти у нас в городе. 
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На диаграмме видно, что наиболее вероятные из них это наводнения, ураганы, бури и лесные пожары. 
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Для выяснения более точных данных  мы обратились к специалистам МЧС. Ответить на наши вопросы  помог Котлов Александр. Он не только подтвердил наши теории, но и сообщил нам много дополнительных  сведений о природных стихиях, способах устранения их последствий. 

Наш город расположен в горах и окружен живописными лесами, поэтому с наибольшей вероятностью ему могут угрожать лесные пожары. Мы собрали информацию о пожарах, их видах, способах их тушения и предотвращения (Приложение 1).  

Проанализировав всю собранную информацию, мы поняли, что тушить лесные пожары очень трудно, особенно в сухую ветряную погоду. И чем раньше обнаружен пожар, тем легче его тушить, и тем меньше он принесет вреда. Большая часть  мероприятий  по обнаружению и предотвращению пожаров ложиться на плечи лесоводческих хозяйств, лесников. Однако за последнее время в Челябинской области в несколько раз сократилось число участковых лесничеств.

Для решения данной проблемы мы решили создать робота – лесника. 

На втором этапе мы  занялись моделированием нашего робота. Мы определили, каким мы хотим видеть нашего робота, и какие функции он должен выполнять. 
Робот должен быть автономным, небольшого размера, создан из жаростойких материалов. Оснащен GPS навигатором и видеорегистратором, передающим сигнал в режиме реального времени. 

Желательно, чтобы робот был оснащен встроенными солнечными элементами, благодаря чему может производить подзарядку собственных аккумуляторов. 

Робот должен быть маневренным, высокопроходимым, уметь объезжать деревья и другие препятствия. Он будет двигаться по определенному маршруту, объезжая участок леса и снова возвращаясь на базу. Робот должен контролировать температуру окружающей среды и при повышении температуры передавать координаты и видеосигнал на специальное устройство в МЧС и леснику.  

Помимо этого робот может выполнять дополнительные функции: отслеживание животных, контроль над незаконными вырубками леса и браконьерами. 

Третьим  этапом нашей работы  было конструирование модели робота из конструктора Lego Mindstorms NXT 2.0.

Для создания мы использовал[image: image12.jpg]
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· LEGO Mindstorms NXT 2.0. с программным обеспечением; 

· Ресурсный набор LEGO Mindstorms №9648.
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В таблице приведены основные электронные компоненты и  их использование в проекте.
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2 микропроцессора NXT.
	Управляют движением сервомоторов NXT, связываются во время движения друг с другом через систему блютуз.
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3 сервомотора
	Два мотора используются для движения, один управляет движением датчика расстояния
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Датчики касания и расстояния
	Используются для обнаружения препятствий и их объезда.

	Датчик компас
	Предназначен для перемещения робота по определенному маршруту.

	Инфракрасный датчик температуры
	Используется для контроля температуры окружающей среды



Мы создали нашего робота на колесах. Хотя сейчас проведя испытания и изучив, других роботов мы поняли, что лучше бы создать робота подобного пауку, на шести лапах. Это сделает его более маневренным. 

Робот двигается по определенному маршруту с помощью датчика компаса, а не по GPS навигатору. Причина этого в том, что датчик навигатор работает только на улице, а для наглядности нужно показать перемещение робота в помещении.

Используя датчик компас, робот движется по треугольнику. Отправляется робот от дома лесника и двигается по заданной заранее схеме. Если робот видит с помощью датчика расстояния на своем пути  дерево, или высокое препятствие, он поворачивает датчик влево и вправо. Таким образом, он как бы смотрит по сторонам и определяет, в какую сторону ему ехать, где более свободное пространство. Если препятствие низкое, то робот может почувствовать его с помощью одного из датчиков касания. В этом случае он отъезжает немного назад и снова оценивает обстановку справа, слева. Использование датчиков касания и расстояния позволяет роботу ориентироваться в пространстве и прокладывать себе путь.  Схема его передвижения выглядит так:
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У робота два NXT, к одному подключены датчики расстояния, касания, компас. Он управляет движением. Ко второму подключен датчик температуры. С помощью него он будет проводить мониторинг. Датчик температуры мы настроили на температуру 37⁰. В этом случае легко продемонстрировать его работу без применения пламени, просто приложив руку к датчику.   Если робот зафиксирует повышение температуры, то он останавливается, подает звуковой сигнал и передает данные на пульт реагирования МЧС. Также наш робот оснащен цифровым фотоаппаратом, который ведет видеонаблюдение во время всего пути движения. Это позволит не только обнаруживать лесные пожары, но и еще вести наблюдение за животными, незаконными вырубками леса, контролировать экологическую обстановку леса. 

Однако проведя первые тестовые испытания, мы поняли, что необходимо продемонстрировать передачу сигнала. И для этого мы создали дом лесника и  устройство реагирования, которое находится возле него. При обнаружении пожара робот передает сигнал с помощью блютуз соединения сразу на два микропроцессора. Один  останавливает движение, а второй получает  сигнал возле дома, издает сигнал тревоги и поднимает красный флаг. 
 Для автономного режима работы робота мы создали три программы:

1. Для движения робота
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Блок движение

[image: image5.png]= %«K





[image: image6.png]



2. Для работы датчика температуры
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3. Для работы сигнального устройства на базе.
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 Нашего робота можно и усовершенствовать. В случае пожароопасной обстановки  и низовых пожаров, его можно использовать вблизи населенных пунктов. Для этого мы используем специальные насадки, емкость для хранения песка и мотор для его разбрасывания.
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Используя датчик температуры, робот-лесник едет по кромке пожара,   распылитель разбрасывает песок, который сыплется из контейнера, засыпая пламя. За собой робот  может тянуть плуг, который пропахивает полосу земли, ограждая пожар. Таким образом, он мешает пожару распространяться дальше. 

Возникает естественный вопрос: а что будет делать робот зимой? Будет ли его использование экономически выгодным?  Для робота нужно предусмотреть  сменяющиеся насадки. Например, поставив вперед скребок, мы можем использовать робота и зимой для уборки снежных заносов и посыпания дорог песком.

 Заключение
Мы  представили Вашему вниманию созданную нами действующую модель робота лесника, предназначенную для контролирования определенного заранее участка леса, трансляции видео-сигнала в реальном времени, измерения температуры окружающей среды и реагирования в случае его повышения.
 Работая над проектом, мы изучили вероятность наступления различных стихийных бедствий в нашем городе. Провели экскурсию в пожарную часть города и  побеседовали со специалистами из МЧС, которые предоставили нам большое количество информации по лесным пожарам, причинах их возникновения и способах тушения.

При создании модели робота лесника с помощью Лего-конструкторов, мы применяли различные виды передач, повторили ранее известные, и изучили новые законы физики, повторили особенности конструирования роботов вездеходов. Успешно решали задачи программирования, применили способ обмена данными между тремя NXT, изучили возможность программирования новых датчиков различных фирм.  Созданная нами модель позволяет отрабатывать различные алгоритмы передачи информации, работы c обменом данными в программировании, практически проверяя теоретические сведения. 
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Однако мы поняли, что созданная нами модель, не совсем отвечает нашим представлениям о роботе леснике. Мы не смогли применить имеющиеся у нас датчик навигатор и датчик передачи данных на расстояние, так как нам оказалось очень сложно разобраться в принципах их работы. Кроме того мы не смогли организовать трансляцию видео сигнала в режиме реального времени, так у нас нет специальной камеры которую можно было присоединить к ноутбуку без использования специального кабеля. 

Данный проект был представлен нами на областном робототехническом фестивале «Робофест – Урал» и получил второе место. Также мы представляли наш проект на шестом всероссийском фестивале «Робофест 2014» в г. Москва.
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Подводя итоги своей работы,  мы надеемся, что российские ученые робототехники обратят внимание на созданную нами модель и воплотят в реальность наши идеи. 
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Лист1

				7а		7б		8а		8б

		Лавины		6		5		6		7

		Землятресение		4		3		1		5

		Наводнения		7		8		12		9

		Ураган		10		10		11		13

		Лесные пожары		25		22		24		23

		Буря (снежные, воздушные)		23		20		19		15

		Торнадо		0		1		0		0

		Цунами		0		0		0		0

		Извержения вулканов		0		0		0		1






