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Техническая документация

Название команды

Страна/Регион

Требуется ли вам переводчик? С какого языка?

Язык:

Ознакомилась ли ваша команда с правилами соревнований OnStage 2022 и RoboCupJunior 2022 и бланками 
оценивания?

Выбирая «Да», вы подтверждаете, что ознакомились с правилами соревнований, понимаете их и согласны 
полностью их соблюдать. Ознакомиться с правилами можно на официальном сайте
(http://junior.robocup.org). Если Вы сомневаетесь, пожалуйста, зайдите на сайт и скачайте последнюю 
версию.

Имя участника и его техническая роль:
Каковы роли каждого члена команды? Пожалуйста, укажите имя каждого члена команды и его роль. 
Нам хотелось бы знать, какой вклад вы внесли в проект как член команды.

Участник 1:

Участник 2:

Участник 3:

Участник 4:

Участник 5:

RoboCupJunior
onStage

ДА НЕТ

ДА НЕТ
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Фотография сценической площадки и размеры (только для участников виртуальных соревнований):   

Длина сцены:

Ширина сцены:

Сотрудничество:
Пожалуйста, укажите ссылки на любые веб-сайты команды или онлайн-репозитории для обучения из 
открытых источников и устойчивого развития.
Всегда важно делиться своим опытом и знаниями. Участие в RoboCup — это отличный способ узнать больше, 
поделиться своим опытом и стремиться к достижению новых целей. Возможность обучения является 
конечной целью сообщества RoboCup.        
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Датчики:
Какие датчики вы используете? Например: датчик касания, освещенности, звуковой, вращения,  датчик 
энкодер, компас, ультразвуковой датчик, цветовой и т.д.

Материалы:
Подробно опишите любые материалы, использованные при создании роботов, в том числе с целью 
уменьшения веса, сохранения прочности, улучшения отделки и т. д. 

Техническая Информация (не более 400 слов для каждого пункта)
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Электропроектирование:
Разрабатывали ли вы собственную электронику? Например, контроллеры двигателей, регуляторы 
напряжения, схемы усиления и т.д. Приложите фотографии нестандартных конструкций плат (схемы, макеты 
плат и т.д.). 

Беспроводная связь:
Используете ли вы беспроводную связь? Если да, то какой тип? Командам запрещается использовать Wi-Fi.
Пожалуйста, ознакомьтесь с официальными правилами RoboCupJunior OnStage 2022. 
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Управление питанием:
Какой тип батареи встроен/используется в вашем роботе? Пожалуйста, уточните название и тип батареи, а 
также силу тока и напряжение. (Команды должны соблюдать официальные правила RoboCupJunior OnStage 
2022). Какие меры вы предпринимаете для регулирования источников питания?

Язык программирования:
Какой язык(и) программирования вы используете? Используете ли вы какие-либо библиотеки/наборы 
данных? По желанию можете добавить ссылку на ваш репозиторий GitHub. 
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Источники:
Пожалуйста, предоставьте ссылки на любые руководства, документацию или открытые репозитории, 
использованные при разработке проекта
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Особенности/возможности:
Выступление на сцене должно демонстрировать практическое применение и интеграцию 
робототехнических решений таким образом, чтобы они визуально усиливали или добавляли ценность и 
вносили свой вклад в изображаемую тему или историю.
Следовательно, команды должны представить четыре ключевые особенности своего робота(-ов): то, что, по 
мнению команды, является лучшей интеграцией системы/датчиков, электромеханической конструкцией, 
взаимодействием или программными решениями, реализованными в их роботе(-ах).
Цель должна состоять в том, чтобы представить интеграцию выбранных ключевых особенностей и то, как 
они способствуют развитию выступления.
Цель должна состоять в том, чтобы представить интеграцию выбранных особенностей/возможностей и то, 
как они способствуют развитию выступления.

Информация о выступлении (не более 1000 слов)
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Взаимодействие:
Взаимодействуете ли вы с роботом (взаимодействие типа человек-робот, робот-робот). Если да, то как?

Интеграция:
Как вы используете свои датчики, исполнительные механизмы и робота (роботов) для создания целостного 
представления? Используете ли вы многодатчиковые системы? Полагаются ли роботы друг на друга во 
время представления?
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Вызовы и трудности:
С какими проблемами и трудностями столкнулась команда? Как вы их преодолели? Если не удалось то, что 
бы вы сделали, если бы это повторилось?

Приложение (не более 5 страниц - без учета кода)

Фотографии и изображения робота(-ов):

Если есть чертеж конструкции робота или если у вас есть фотографии или записи процесса разработки, 
пожалуйста, предоставьте их. Они будут полезны, чтобы показать и доказать, что роботы и конструкции команды 
являются их собственными разработками. Если вы прикладываете фотографии или документы, пожалуйста, 
убедитесь, что они умещаются в пределах пяти листов бумаги формата А4.

Основной код для робота(-ов):

Пожалуйста, приложите последнюю версию вашего кода для каждого робота. Впоследствии код может быть 
изменен. Код не будет использоваться в процессе судейства, а служит только для информирования судей об 
уровне мастерства команды и языке программирования.


	fill_2_2: 
	fill_1_2: 
	fill_1_3: В конструкции робота используются датчики касания, цвета и гироскоп. Задача каждого датчика  - запустить выполнение роботом следующей программы. при помощи датчивой мы создали разомкнутую систему управления. Срабатывание датчика завершаер работу одного механизма и инициирует запуск программы для следующего.
	fill_2_3: Фрмат кукольного театра потребовал от нас создания сцены с полным комплектом одежды: портала, кулисы, задники, декорации. Каждый персонаж получил, сшитым при помощи родителей и педагогов костюм. При создании костюмов пришлось учитывать характер и амплитуду движения робота, чтобы костюм не блокировал движение. Наибольшую сложность вызвали костюмы Драконов, Петуха, Гусей и Рыбака. 
	fill_1_4: 
	fill_2_4: В нашем проекте мы создали единый центр управления, координирующий работу 7 микроконтроллеров EV3 па каналу Bluetooth. При программировании мы использовали схему замкнутой системы управления. Главный блок передает команды управляемым блокам и получает от них сообщение об окончании работы программы.
	fill_1_5: Для наших роботов мы используем аккумуляторы, рекомендованные производителем конструктора MINDSTORMS EV3
	fill_2_5:  Для программирования используется визуальная среда LEGO MINDSTORMS Education EV3 
	fill_1_7: Наш проект состоит из двух частей: Мир найни и Славянский мир. В своей работе мы попробовали создать кукольный спектакль, используя для создания кукол конструкторы EV3, и при программировании принципы работы автоматических систем управления.
За основу мы взяли классические виды кукол кукольного театра:
• Марионетки – Хоровод, Воздушный дракон;
• Перчаточные – Гуси, Петух, Рыбак;
• Тростевые - Водный дракон, Земляной дракон, рыбки.
Для каждого вида кукол созданы механизмы управления, заменившие руки кукловодов: ваги, ладони и гапиты.
Хотим отметить ключевые особенности нашей работы:
Во-первых, это одновременное движение роботов в различных плоскостях. 
Во-вторых, это использование различных механических передач для организации движения:
• Равномерная зубчатая;
• Ножничная;
• Червячная;
• Кулачковая;
• Гусеничная.
В-третьих, это разомкнутая система управления в части «Мир Найни» реализованная при помощи датчиков касания, цвета и гироскопа.
И четвёртая особенность – единый центр управления всем проектом, координирующий работу 7 микроконтроллеров EV3 па каналу Bluetooth. 
	fill_1_8: В проекте организовано два вида  взаимоействия Робот-Робот. 
Первый вид - это взаимодействие посредством датчиков. Мы используем следующие датчики: касания, цвета, гироскоп. Здесь используется разомкнутая система управления: Робот изменяет состояние датчика, подключенного к другому роботу, тем самым запуская программу. Так работает часть Мир Найни.
Второй вид - обмен сообщениями по протоколу Bluetooth. В проекте использованы 8 микроконтроллеров Mindstorms EV3. Один используется как головной, координирующий работу остальных. 
Роли центрального контроллера:
Запуск проекта
Запуск роботов Славянского мира. В этом случае робот, выполнив свою задачу, отправляет сообщение головному микроконтроллеру, а тот передает задание следующему. Таким образом, каждая задача роботов Славянского мира выполняется только после сообщения о выполнении предыдущей.
	fill_2_6: Наш проект можно назвть многодатчиковой системой. Именно благодаря датчикам все механические часть объединены в одно целое.
Воздушный дракон воздействует на датчик касания Земляного дракона, тем самым запуская прогамму Землянного дракона на выполнение.
Земляной дракон изменяет положение гироскопа Водянного дракона, и он выпрыгивает из Амура.
Нырнув обратно в Амур, Водянной дракон закрывает датчик цвета, работающий в режиме измерения освещенности, и Рыбак начинает забрасывать сеть, а Рыбки выпрыгивают из воды.
И происходит маленькое чудо: Оживает Мир народа Найни.
С другой стороны, связав все микроконтроллеры по протоколу Bluetooth в части проекта Славянский мир, мы создали маленькую зарисовку За околицей. Где кукарекает Петушок, танцуют Гуси, Девочки водят хоровод.
Таким образом, мы создали небольшой кукольный спектакль про нашу малую Родину, про наш Амур, про народ, который издавна населял берега Амура.
	fill_1_9: Основные трудности создания проекта:
- Разработка механической части проекта. Хотелось создать такие механизмы, котарые бы отражали характер движения каждого персонажа.
- Собрав механическую часть проекта, нужно было создать костюмы героев, которые бы не мешали движению механизмов, были легкими, и вместе с тем, выразительными.
- Выбор датчиков, для связи механизмов проекта в одно целое. Здесь столкнлись с проблемой длины кабелей, соедияющих моторы и датчики с микроконтроллером. Это повлияло на архитектуру проекта.
- Связь микроконтроллеров в сеть. 
Для решения проблем и трудностей, возникавших в ходе создания проекта, мы изучали информацию в различных источниках, пробовали различные варианты компановки проекта, контруировали разные механизмы.
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	fill_5: Бурмистров Ростислав - инженер-механик проекта
	fill_6: Медведева  Кристина - чтец, костюмер для кукол, конструктор Гусей, декоратор.
	fill_7: Попович Артур - программирование Мира Найни, конструктор Рыбака
	fill_8: Седова Настасья - программирование Славянского мира, конструктор Хоровода, Петуха, костюмер
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	fill_1_6: Филиппов С.А. Уроки робототехники
Копосов Д.Г. Технология. Робототехника. 5-8 класс. Учебные пособия
Вязовов С.М., Калягина О.Ю., Слезин К.А. Соревновательная робототехника: приемы программирования в среде EV3/
Лоренс, Валк Большая книга MINDSTORMS EV3
Йошихито Исогава Большая книга идей LEGO TECHNIC. Техника и изобретения
Йошихито Исогава Большая книга идей LEGO TECHNIC. Машины и механизмы
Самар Е.Д. Хэрэ мони. Лягушкино дерево
Что и как в театре кукол. Сборник статей 
Секреты кукольного театра. Литературно-музыкальный альманах.
Соломоник И.Н. Кукля выходят на сцену.


