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П Р О Е К Т « АВТОМАТИЧЕСКАЯ КОРМУШКА ДЛЯ ДОМАШНЕГО ПИТОМЦА »

ГЛАВА I.  ПОДГОТОВИТЕЛЬНЫЙ ЭТАП.

1.1. Проблемная ситуация

В этом году наша семья поехала в отпуск, но мы не смогли взять с собой нашего домашнего питомца – кошку. Её пришлось оставить моей бабушке, которая согласилась за ней присмотреть. Вернувшись из отпуска, мы были удивлены тому, что наша кошка очень сильно поправилась. Выяснилось, что бабушка кошку перекармливала, не в силах отказать ей в очередной порции корма.

1.2. Идея проекта

Мама сказала, что мы можем купить автоматическую кормушку, чтобы бабушка не перекармливала кошку, а также она может пригодиться, если мы решим уехать на 1 – 2 дня и оставить кошку одну. Но прочитав различные отзывы в интернете, мы решили, что эти кормушки очень ненадежные. В любой момент кормушка может сломаться, и тогда кошка останется голодной, а хозяин узнает об этом только вернувшись домой. 


Так у меня появилась идея сделать кормушку самостоятельно. Мы решили, что у нее будет надежный механизм выдачи корма и обязательное смс-информирование хозяина о каждом кормлении. Поэтому, когда моя учительница Оксана Анатольевна предложила сделать инженерный проект, я решил, что это отличный повод воплотить нашу идею.

1.3. Актуальность проекта

В нашей современной жизни все большее значение приобретают информационные технологии. Для нас совершенно нормально в любой момент позвонить своим близким и узнать, как у них дела. К сожалению, домашние животные не настолько разумны, чтобы пользоваться гаджетами. Многие хозяева хотят быть в курсе, покормлен их питомец или нет. Поэтому такая кормушка будет не только кормить животное заданными порциями корма в установленное время суток, но и информировать хозяина о каждом кормлении через смс.

1.4 Представление команды проекта

В процессе работы над проектом стало понятно, что не все я могу сделать сам. Мой папа, по профессии программист, научил меня тому, как разработать и запрограммировать нашу кормушку. Папин коллега по работе – главный конструктор из компании «Фудтроникс» Сергей Викторович по моим наброскам кормушки нарисовал в SolidWorks 3D модель конструкции и по ней изготовил чертежи деталей. Также мы с папой обратились к профессиональным инженерам из компании «Механиум». Они помогли проработать техническую часть работы механизма выдачи корма и дали много ценных советов, а также помогли изготовить детали по чертежам при помощи лазерного резчика. 
ГЛАВА II. ОПИСАНИЕ ПРОЕКТА.

2.1. Практическая реализация проекта.

2.1.1. Составление плана работы над проектом.

Для того, чтобы реализовать мой проект, пришлось разбить его на несколько этапов: 

1. Рисование макета и проработка идеи

2. Подбор и покупка основных элементов

3. Тестирование работы механизмов на сухом корме

4. Изготовление деталей конструкции

5. Сборка схемы управления

6. Разработка программного обеспечения

7. Сборка кормушки и тестирование

8. Отладка программного обеспечения

9. Проведение испытаний на нашем питомце

2.1.2. Рисование макета и проработка идеи


Папа сказал, что настоящий инженерный проект начинается с графического представления его карандашом на бумаге. Я взял чистый лист и попробовал нарисовать схему кормушки. Затем рядом выписал основные качества кормушки, которые получились следующие:  

1) кормление должно быть порционным, а значит, порцию нужно как-то отмерить и проконтролировать, для этого наилучшим образом подходит взвешивание;

2) подавать корм лучше всего равномерно, а с этим отлично справляется шнек – он же винт Архимеда;

3) кормление нужно производить точно по расписанию, для этого необходимо использовать систему энергонезависимых часов;

4) результат кормления нужно записать в СМС сообщение и передать это сообщение на телефон владельца питомца, для этой задачи будем использовать GSM-модем с СИМ картой;

5) так же необходимо иметь возможность настраивать параметры кормушки, такие как расписание кормления, телефонный номер владельца, текущее время. Для этой задачи проще всего использовать Bluetooth-модем и мобильный телефон с программой – терминал;

6) чтобы управлять всеми устройствами кормушки нужно использовать современный микроконтроллер, в качестве которого нам подходит плата Arduino – плата для построения простых схем автоматики и робототехники.   

.   

2.1.2. Подбор и покупка основных элементов


Мы с папой сели за ноутбук и выбрали в интернет-магазинах необходимые запчасти. Их оказалось немало.  Самые главные из них: 

1) бак для пищевых сыпучих продуктов со шнеком внутри и мотор-редуктором, для хранения и выдачи корма;

2) датчик веса с платой, для определения порции корма;

3) плата с модулем часов реального времени, для обеспечения расписания кормления;

4) GSM-модем с СИМ картой, для передачи СМС сообщений;

5) Bluetooth-модем, для настройки и управления нашей кормушкой через мобильный телефон;

6) а также: блок питания, плата включения мотора и плата контроллера Arduino.
2.1.3. Тестирование работы механизма на сухом корме


Как только папа купил бак со шнеком внутри и мотор-редуктором, мы сразу же приступили к тестированию работы этого механизма. Взяли два вида сухого корма, которые отличались размерами кусочков. Первый был с кусочками помельче, а второй с кусочками покрупнее. Мотор мы подключали к папиному лабораторному блоку питания, я засыпал корм, наблюдал за работой шнека, при необходимости изменял скорость его вращения. Сначала я засыпал в бак корм с маленькими кусочками. Затем папа подал напряжение на мотор, и мы смотрели, как шнек, вращаясь, высыпал корм из бака. Потом то же самое проделали с кормом, состоящим из более крупных кусочков. 

Наша кошка с самого начала проекта стала принимать в нем непосредственное участие. Она с удовольствием подъедала упавшие кусочки лакомства и интересовалась происходящим.

Корм выдавался нормально, но бак пришлось немного доработать, увеличив размер отверстия выдачи для лучшего удобства.
2.1.4. Изготовление деталей конструкции


После выбора и тестирования бака стало понятно, что этот механизм нам подходит. Но для того, чтобы его использовать, нужно построить специальную конструкцию, представляющую из себя несущий корпус всего изделия. С этим вопросом мы пошли в компанию «Механиум», которая занимается разработкой и производством интерактивных и роботизированных объектов. Там я познакомился с генеральным директором Сергеем Цыссом, объяснил ему, что мы хотим сделать. Для изготовления корпуса он посоветовал использовать фанеру, а также предложил воспользоваться их лазерным станком для вырезания из фанеры фигур.


Затем папа обратился к своему коллеге конструктору Сергею Викторовичу, я показал ему мою нарисованную схему кормушки, и он спроектировал детали. Когда Сергей Викторович узнал, что за проект мы готовим, он попросил первый экземпляр кормушки для своего домашнего кота.


Папа купил фанеру, и по чертежам нам вырезали детали конструкции на станке.
2.1.5. Сборка схемы управления
Прежде чем собирать блок управления, мне нужно было научиться паять разные детали. Сначала я потренировался просто спаивать проводки между собой. Когда у меня стало получаться, мы с папой перешли к сборке схемы. Сборку схемы управления мы производили по этапам. Взяв за основу плату Arduino, мы вместе с папой стали припаивать проводки между платой и остальными элементами. Но подключали мы не сразу все элементы, а по одному. И после подключения каждого из них папа писал небольшую часть программы для тестирования работы этого элемента. 
2.1.6. Разработка программного обеспечения
Разработка программного обеспечения оказалась самой сложной задачей, потому что пришлось запрограммировать множество функций для работы кормушки и модуля смс - оповещения хозяина по телефону. Мне было очень интересно посмотреть, как происходит программирование, благодаря которому механизмы оживают. Но для меня это оказалось пока слишком сложным, и всю эту работу папа взял на себя.
2.1.7 Сборка кормушки и тестирование
Как только нам изготовили детали и папа их забрал, я сразу приступил к сборке.  Я думал, что будет сложно совмещать детали между собой. Но детали подходили одна к другой, как в хорошем конструкторе. Папа сказал, что это стало возможно благодаря высокой точности лазерного станка и, конечно же, высокому профессионализму работы конструктора. Ведь если бы конструктор ошибся, то получившиеся детали мы не смогли бы собрать в общую конструкцию.  

После сборки мы припаяли провода к мотору и подключили блок питания.
2.1.8 Отладка программного обеспечения
Оказалось, что программа, написанная папой, требует дополнительной отладки на собранной кормушке. Пока папа настраивал модуль работы весов, я налаживал регулировку весов.  Затем м, ы установили правильное текущее время и стали проверять работу функции выдачи порции. Если возникали какие-то неточности в работе, то папа вносил изменения в программу. Так же была отлажена программа для правильной работы модуля смс – оповещения.
2.1.9 Проведение испытаний с помощью нашего питомца
Наконец настал тот день, когда все механизмы были собраны и установлены, провода припаяны и программа стала делать то, что требовалось от кормушки. Я взвесил нашу кошку, и зная её вес, рассчитал порции корма. Затем пап помог мне настроить кормушку на выдачу этих порций – 5 раз в сутки. Как только выдалась первая порция корма, наша кошка сразу решила его поесть. Но самая большая наша радость оказалась, когда кормушка выдала корм в 5 утра, накормила кошку, и она не стала нас будить так рано в выходной день. 

Чтобы рассказать и показать ребятам, как мы делали кормушку, я с помощью учительницы Оксаны Анатольевны оформил презентацию. 

2.2. Представление проекта

2.2.1. Подготовка фотографий, иллюстрирование работы

Для оформления работы родители и учительница Оксана Анатольевна помогли мне подготовить фотографии.  А еще я в интернете подобрал картинки для будущей презентации. 

2. 2.2. Оформление электронной презентации

Когда все было готово, мама и Оксана Анатольевна помогли мне оформить весь материал в электронную презентацию.

2.2.3. Кто мне помогал

Работа над проектом увлекла не одного меня. Мне помогали не только мои родители, но и  конструктор компании «Фудтроникс», инженеры компании «Механиум» и моя учительница Оксана Анатольевна.

РЕЗУЛЬТАТЫ
В результате работы над проектом я узнал интересные вещи и научился делать то, чего не умел раньше и даже побывал в настоящей технической лаборатории. Кроме того, я смог пообщаться с настоящими специалистами – конструкторами и разработчиками, профессионалами своего дела.
Я многое узнал и многому научился. Узнал, как из идеи можно воплотить в жизнь совершенно новые устройства. Научился монтажу некоторых электрических схем и стал понимать основные принципы работы электроники.

На основании этого проекта, я получил следующие результаты:

· участвовал в формировании идеи создания нового устройства;

· участвовал в разработке и сборке автоматической кормушки;

· подготовил презентацию про мою автоматическую кормушку;

· выступил с рассказом перед классом;

· мои одноклассники очень интересовались устройством и работой кормушки;

· хочу продолжить работу дальше, чтобы усовершенствовать её, т.к. некоторые знакомые хотели, чтобы выдавался ещё и жидкий корм.

А главное, я убедился в том, что любую идею можно воплотить в реальность, имея знания, опыт и возможность общаться со специалистами и профессионалами своего дела. Я рад, что смог участвовать в создании полезного и интересного устройства. 

ВЫВОДЫ

В результате работы над кормушкой, мы пришли к самому важному выводу: 
Задуманного можно добиться только используя твёрдые знания, опыт в работе и умение работать с информацией.  

Данный проект способствует формированию у обучающихся желания придумывать новые, полезные  и необычные устройства.

Человек не рождается специалистом, а становится им по мере усердного труда над своим делом.
Совместная деятельность позволяет достичь более высоких результатов, чем работа одному.
Перспективы развития проекта
В будущем, когда я стану постарше, хочу попробовать разработать программу для мобильного телефона для более удобной настройки режимов работы.
А еще в планах доработать модуль оповещения так, чтобы вместо GSM-модема с СИМ картой можно было передавать сообщения через домашний WiFi роутер.
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