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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: https://github.com/erikn1ce/robot_pet_rita - наш репозиторий


	fill_1_3: Использовались энкодеры и 2 камеры.
	fill_2_3: При создании робота использовались такие материалы как: фанера толщиной 3мм для корпуса, пластик, напечатанный на 3d принтере для Шляпы, ошейника, ушей, бумага для создания мыши в технике папье-маше. Фанера в нашем случае- это самый бюджетный и прочный вариант, который легко заменить без особых потерь.



ссылка на чертежи и модели https://drive.google.com/file/d/1lVisW2WgFEvZPWAxxGUkCjmlhcIDsxbV/view?usp=sharing
	fill_1_4: При создании робота мы испоьзовали созданную нами схему питания для моторов и другой основной электроники , такой как одноплатный комппьютер raspberry pi 4 model b, arduino nano,так же на питании используется кнопка на корпусе, а так же отверстие для зарядки, поэтому робот может работать без вскрытия корпуса. 
	fill_2_4: Робот использует такую беспроводную связь как bluetooth, для свзяи с роботом мышкой и мобильным приложением
	fill_1_5: Для питания используется li-ion аккумулятор на 10000 mA/h, а так же 4 аккумулятора форм-фактора 18650, все они контролируются контроллерами питания. li-ion аккумулятор имеет напряжение 5в, а аккумуляторы 18650 имеют напряжение 7.4 вольт в соединении друг с другом
	fill_2_5: основнае языки это Python(логика) и C++(ардуино). Для питона мы использовали такие библиотеки как:

PyQT5

torch

pyserial

opencv

threading

vosk

pyaudio

face-recognition

json

time

abc

С++:

FastLed
	fill_1_7: Робот-питомец Рита оснащен микрокомпьютером rasberry pi 4 model b, адресной rgb лентой которая управляется при помощи ардуино, так же управляются моторы. Для вывода эмоций используется экран диагональю 7 дюймов. У робота есть свое мобильное приложение, через которое можно управлять лентой и моторами. Для Риты написаны графические интерфейсы, а так же она имеет включение питания через кнопку, поэтому она может быть полностью автономной. Имеется распознавание лиц, с сохранением имени в базу, все управление происходит через голос или сенсорный экран.Так же робот оснащен мощными моторами, благодаря котором робот может очень быстро перемещаться. В проекте осуществлен синтез речи, длякоторого используется обученная модель Silero, так же имеется как уже было сказано распознование речи, которое осуществляется малой моделью vosk. Одна из главных функций это пороговая обработка, благодаря которой робот может гонятся за несколькими цветными игрушками, в нашем случае это лазерная указка, мячик, и робот мышка, которая при получении сигнала от робота начинает от него убегать. Робот предназначен для людей, которые испытывают чувство одиночества и его цель помочь таким людям. Это и показывается в сценке. 

Ключевые особености робота:

1. Собранные своими руками источники питания.

2. Пороговая обработка для использвания игрушек.

3. Графические интерфейсы.

4. Построение и запоминание маршрутов перемещения.
	fill_1_8: Да, взаимодействует человек и робот. В сценке одинокому дедушке презентуют робота как его будующего компаньона.

Также присутствует взаимодействие типа робот-робот. В сценке дедушка пробует игрушку робота мышку. Робот с человеком взаимодейтвует при помощи распознования лица и речи, а так же при помощи мобильного приложения. Робот с роботом взаимодейтвует при помощи 2х bluetooth модулей. Один модуль отправляет сигнал, когда видит робота при помощи пороговой обработки, а робот мышь получает сигнал и пытается уехать из поля зрения робота-кота
	fill_2_6: В сценке учавствует два робота. Главный робот-Рита, а также робот мышка. Робот мышка полностью полагается на Риту, получая блютуз сигнал от неё если та видит мышь. Для представления используется 2 камеры, которые определяют лицо и цвет, а так же для сценария используется графические интерфейсы.
	fill_1_9: Мы столкнулись с некоторыми проблемами по инженерной части:

1. Проблема с размещением двух камер, эту проблему мы решили тем, что придумали к ним органичную маскировку: для одной камеры мы сделали шляпу, а для другой брелок-ошейник.

2. Проблемы с аккумуляторами 18650, которые могли выходить из строя. Эту проблему мы решили тем, что сделали для них органичную защиту, благодаря которой аккумуляторы не смогут механически повредиться.

3. Проблемы с идеей сценки. Эту проблему мы решили прочитав достаточно большое количество худежственной литературы и используя свой опыт для создания идеи.

4. Проблемы с креплением моторов, тк при креплении к стенке он стоял непрочно. Эту проблему мы решили тем, что закрепили моторы на перфоленту.

5. Проблемы по коду возникли с невозможностью использования WiFi. Решением являются нейросети, которые загружаются локально.

6 Проблемы с распознаванием объектов. Эта проблема возникла, когда мы решили использовать игрушки. Мы пытались найти способы определения объектов, но в итоге решили использовать пороговую обработку для нескольких цветов, тем самыв сделав игрушки одного цвета.



Ссылка на код - https://github.com/erikn1ce/robot_pet_rita



ссылка на чертежи и модели https://drive.google.com/file/d/1lVisW2WgFEvZPWAxxGUkCjmlhcIDsxbV/view?usp=sharing
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https://github.com/ageitgey/face_recognition



https://alexgyver.ru




