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                                                   پیشگفتار                                                        

: چکیده    

 روباتیک. رباتهاست کاربرد و کلي اصول و ساخت طراحي، با مرتبط آوري فن مطالعه علم ، روباتیک

 اي افسانه تصور برخلاف باشد مي عمومي کاربردهاي با ریزي، مهبرنا قابل ماشینهاي آوري فن و علم

 بیشتر دارند، را کاري هر انجام قابلیت تقریبا   که نما انسان سیار ماشینهاي عنوان به رباتها از عمومي

 کمک با ساخت فرایند در و اند شده بسته ها کارخانه در ثابتي مکانهاي در روباتیک دستگاههاي

 کامپیوتر یک شامل حداقل دستگاهي چنین دهند مي انجام را محدودي ولي انعطاف، قابل اعمال کامپیوتر،

 رباتها، از بعضي. باشد مي نظر، مورد عمل دهنده انجام اسباب و عملکردها و اعمال بر نظارت براي

 را افشاني رنگ یا و جوشکاري مانند اختصاصي کارهاي که هستند اي ساده نسبتا   مکانیکي ماشینهاي

 دستگاههاي به دهند، مي انجام کار چند همزمان بطور که تر پیچیده هاي سیستم سایر. دهند مي انجام

 ربات یک حسگرهاي. دارند نیاز کارشان کنترل براي نیاز مورد اطلاعات آوري جمع براي حسي،

 جاي در زدن، آسیب بدون و برداشته را اجسام بتوانند طوریکه دهند، ارائه حسي بازخورد است ممکن

 را شده ساخته کالاهاي عیوب که ،.باشد دید نوعي داراي است ممکن دیگري ربات. دهند قرار مناسب

 یابي مکان از پس الکترونیکي، مدارهاي ساخت در استفاده مورد رباتهاي از بعضي. دهد تشخیص

. دهند قرار ناسبم جاي در را کوچک بسیار اجزا توانند مي برد، روي بر مکان تثبیت علامتهاي دیداري

 قطعات رساندن و آوري جمع یا اداري ساختمانهاي در نامه رساندن براي سیار، رباتهاي شکل ترین ساده

 هرگاه که شده رنگ مسیر یک یا خاک زیر در گرفته قرار کابل یک مسیر کردن دنبال ساخت، در

 هاي محیط در تر پیچیده ربسیا رباتهاي. شوند مي متوقف کنند پیدا را فردي مسیر، در حسگرهایشان

  R.U.R   نمایشنامه نویسنده Karel Capek توسط ربات کلمه شود مي استفاده معادن مانند تر نامعین

( robotnic) اسلواکي چک کلمه کلمه، این ریشه. شد ابداع 9199 سال در( روسیه جهاني هاي روبات)

 ضعف نقاط بودن دارا بدون انسان از عدب ماشین، نمونه وي نمایشنامه در. باشد مي کارگر معني به

 خود سازندگان علیه مبارزه براي ماشین این نمایش پایان در و داشت را قدرت بیشترین او، معمولي

 ما که بوده چیزي اولیه نمونه که بودند ساخته متحرکي مجسمه یونانیان آن از پیش البته. شد استفاده

 .نامیم مي ربات امروزه

 شامل) مکانیک( • ربات مغز شامل)  الکترونیک: • است شده تشکیل اصلي شاخه سه از رباتیک علم

 انسان یک به را ربات اگریک(. ربات گیري تصمیم و تفکر قوه شامل) افزار نرم( • ربات فیزیکي بدنه

 را ربات مغز سازند، مي مکانیک متخصصان را انسان فیزیکي ظاهر به مربوط بخشهایي کنیم، تشبیه

 افزار نرم کارشناسان و سازند مي و طراحي الکترونیک پیچیده مداراي توسط الکترونیک متخصصان

 خاص موقعیتهاي در تا کنند مي سازي شبیه ربات براي کامپیوتري هاي برنامه وسیله به را تفکر قوه

 .دهد انجام را مناسب فعالیت
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 عنوان پروژه و تحقیق فصل اول :

 

 معرفی ربات آتش نشان ●   

 

 در. است سوزی آتش حوادث در ها آن از استفاده خطرناک، های محیط در ها ربات کاربردهای از یکی

 به انسانی نیروی دسترسی امکان دهند، می روی مختلف دلایل به زانهرو که هایی سوزی آتش از بسیاری

 دارد امکان لحظه هر حوادث، گونه این در. ندارد وجود آتش کردن خاموش جهت اقدام و نقاط تمامی

 کارگیری به لذا. شوند احتمالی های خطر دیگر و حریق گرفتار نیز خود نشان آتش و امداد نیروهای

 هدف پروژه، این در. است برخوردار بسیاری اهمیت از آتش کردن خاموش برای نشان آتش های ربات

 بپردازد، آن دقیق بررسی به و شده زده حادثه محیط وارد خودکار صورت به که است رباتی ساخت

 .نماید اقدام آن کردن خاموش به نسبت انسانی نیروی دخالت بدون و کند پیدا را گرفته آتش ی منطقه

 

 الکترونیک

 پروژه این در. گیرد می صورت حرارت و شعله دود، یعنی آن، اثرات از آتش تشخیص کلی طور به

 قرمز مادون تابش میزان که صورت این به است؛ آن ایجاد از حاصل ی شعله آتش، تشخیص معیار

. شود می شناسایی آتش دقیق محل آن، بررسی با و شود می گیری اندازه لحظه هر در فضا در موجود

 در طور افقی به قرمز، مادون های گیرنده برد. است شده استفاده قرمز مادون ی گیرنده از کار این ایبر

 های گیرنده برد با و بایستد نقطه یک در تواند می ربات صورت، این به. طبقه دوم با پیچ نصب شده است

 و شناسایی را آن نمکا آتش، وجود صورت در و کرده بررسی را خود اطراف محیط تمام قرمز، مادون

 کپسول از آتش کردن خاموش برای حاضر ی پروژه در شد، اشاره که طور همان. کند گزارش

 ی محفظه از کننده خاموش ی ماده خروج و ورود کنترل. است شده استفاده )نمونه آزمایشی: فن(نشانی آتش

 با و گیرد می صورت رله ی وسیله به شیربرقی این کنترل. میشود انجام شیربرقی ی وسیله به کپسول

 Compass) نما قطب ماژول ی وسیله به ربات یابی مکان. شود می باز برقی شیر رله، کلید شدن وصل

Module )شروع مکان به نسبت خود وضعیت از لحظه هر در ربات ترتیب، این به. گیرد می صورت 

 از آن کردن خاموش جهت اقدام و آتش کردن پیدا حرکت، به مربوط های دستور تمامی. است آگاه حرکت

 و میکروکنترلر میان( wireless) سیم بدون ارتباط ایجاد برای. شود می صادر مرکزی سرور طرف

 USART پروتکل توسط ارتباط ایجاد و است گرفته قرار استفاده مورد Xbee ماژول مرکزی، سرور

 و موانع روی از عبور لیتقاب باید ربات حاضر، ی پروژه در. گیرد می صورت AVR میکروکنترلر

 استفاده رله از حرکتی های چرخ کنترل برای قدرت، افزایش منظور به باشد، داشته را ناهموار سطوح

 .تاس شده
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 مکانیک

 ی صفحه و بردها ،اول ی طبقه. دارد قرار آن دوم ی طبقه در و شاسی روی )یا فن(نشانی آتش کپسول

 متصل شاسی به پلکسی جنس از هایی میله ی وسیله به که ها چرخ. شود می شامل را تصویر پردازشگر

 سطوح از آسانی به ربات تا میشود باعث چرخها آزادانه حرکت. کنند حرکت آزادانه توانند می شوند، می

 چرخ 1 دارای ربات و افتد می راه به است متصل آن به که موتوری توسط چرخ هر. کند عبور ناهموار

 .تا در راست9 و چپ در چرخ 9 که(طرفین در چرخ 1 ).است

 :باشد می زیر بخش 1 شامل ربات یک کلی حالت در

 میزان نور، میزان از اعم رو محیط اطلاعات که ربات مختلف سنسورهای ی همه شامل: ها ورودی -9

 می قرار ربات گر پردازش بخش اختیار در در و دریافت.... و محیط حرارت درجه مختلف، گازهای

 دهند

 کنترولرها میکرو از اعم)کنترلی مدارهای توسط و دریافت را ربات ورودی اطلاعات: گر زشپردا -9

 بخش اختیار در رو تصمیمات و کند می گیری تصمیم و پردازش آنرا( دیگر الکترونیکی مدارهای و

 .دهد می قرار ربات اجرایی های

 خطر آژیر دهنده، هشدار هایLED ،یا فن آب پمپ موتورها، شامل(: اجرایی های بخش)ها خروجی -1

 ...و

 مکان ابتدا پردازشگر بخش و( نوری مقاومت نوعی)نوری سنسورهای ی وسیله به ربات ابتداکه در آن 

 .کند می پیدا زمین روی بر را آتش

 

 

 

 مشخصات فنی ربات آتش نشان ●   

 را خود خاص مکانیزم ی وسیله به آتش کردن خاموش و یافتن توانایی که است روباتی نشان، آتش روبات

 استوار آتش از شده ساطع قرمز مادون نور بر آتش کردن پیدا برای روبات این کار اساس. داراست

 و است خود ی بدنه جلوی در( IR) قرمز مادون سنسور 1دارای  روبات این که صورت این به. است

 به و داده تشخیص را تشآ مکان سنسورها از ورودی اطلاعات توسط که است شده ریزی برنامه طوری

با فن آتش را خاموش  و شده متوقف آتش به رسیدن محض به. کند می حرکت آن سمت به اتوماتیک طور

 شده تهیه نسوز ی پارچه و آلومینیومی ی بدنه یک از درپوش این. )یا با آب یا با درپوش خفه کن(کند می

 در. آید درمی اجرا به AVR یکروکنترلرم توسط و شده نوشته بیسیک زبان به روبات ی برنامه. است
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 هر در و نموده پردازش را ورودی اطلاعات که است روبات هوشمند مغز همان میکروکنترلر واقع

 . نماید می اتخاذ موتورها و روبات حرکت چگونگی جهت را مناسب تصمیم لحظه

 : تئوری

L298 

  این پشت در فلز قطعه یک. دارد را مانز هم طور به موتور دو اندازی راه توانایی که است ای قطعه

ICاز گرما انتقال با تا شده تعبیهICحد از بیش شدن گرم مانع, محیط به IC که شود Heatsink  نام

  دارد.

 میکروکنترلر

 و  output های سیستم شامل حداقل CPU جز به شود می گفته هایی پردازنده ریز به اصطلاح در

input به توان می جمله این از. هستند اصلی ی تراشه داخل در حافظه با اطارتب های مدار و حافظه 

 . نمود اشاره AVR بیتی 1 میکروکنترلرهای پایان ودرAVR32 ,ARM  بیتی 19 های میکروکنترلر

 رله

 با ها رله اغلب.میشود بسته و باز دیگر الکتریکی مدار یک هدایت با که است سریع الکتریکی کلید نوعی

 را ورودی جریان از تر قوی جریانی تواند می رله که آنجا از. اند شده طراحی ترومغناطیسیالک مکانیزم

 . دانست نیز جریان کننده تقویت نوعی را آن توان می تر وسیع معنی کند،به هدایت

 قرمز مادون سنسور

 یک. است استوار قرمز مادون نور بازتاب و ارسال پایه بر نوری های حسگر تمام عملکرد اصول

 قرمز مادون گیرنده توسط بازگشتی امواج تاباندو می مقابل سطح به را آن امواج قرمز مادون فرستنده

 دارد را نور بازتاب کمترین سیاه رنگ و بازتاب بیشترین سفید رنگ که آن به توجه با.شود می دریافت

 برای. نمود تعیین را حسگر مقابل سطح رنگ گیرنده توسط شده دریافت نور شدت به توجه با توان می

 یک ی وسیله به را ان کاتد و VCC به را فرستنده ندآ که است کافی ،IR سنسور یک اندازی راه

 . نماییم وصل زمین به( اهم 993 یا 933) کوچک مقاومت

 ربات کنترلی و مکانیکی سیستم

 به توقف ، آتش انمک یافتن های توانایی دارای ربات این شد، اشاره قبلی های بخش در که طور همان

 بخش در ها توانایی این به یابی دست منظور به.  است آن کردن خاموش و آتش به رسیدن محض

 این.  است شده استفاده برزنت ی پارچه با آلومینیومی درپوش یک از کردن خاموش برای مکانیک

 در واقع برزنت ی پارچه ی بوسیله که است شده تعبیه13×92 آلومینیومی ی ورقه یک روی بر درپوش

 سنسور پنج دارای ربات این. )یا از طریق فن(کند می خفه را آن و قرارگرفته آتش روی بر آن میان
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 بوسیله ربات ی بدنه پایین در سنسور دو و بدنه جلوی در plexy glass روی بر هاسنسور آن که است

 . دهد می راتشخیص آتش مکان و شده نصب آلومینیومی ی میله ی

 

 وش کارکرد ربات آتش نشانر ●   

 

 :آتش کردن پیدا الگوریتم

 زمانی هر هم نوری های مقاومت. باشد می زیاد گرمای و نور تابش آتش مشخصات مهمترین از یکی

 عنوان به نوری مقاومت از اینجا در)شود می کمتر آنها مقاومت کنند دریافت محیط از بیشتری نور که

. چرخد می خود دور به ثابت صورت به ابتدا در آتش کردن پیدا رایب ربات(. کردیم استفاده نور حسگر

 مقابل در چرخش حین در ربات جلوی هنگامی که.  دارد قرار ربات جلوی در نیز نوری مقاومت یک

 نتیجه در. یابد می کاهش آن مقاومت و یافته افزایش میرسد نوری مقاومت به که نوری بگیرد، قرار آتش

 و چرخش توقف   دستور پردازشگر بخش. دهد می تشخیص را آتش وجود زشگرپردا بخش توسط ربات

 مدارهایست منظور اینجا در)واسط  مدارهای توسط دستور این. کند می صادر را آتش سوی به حرکت

 سوی به ربات و شود می اجرا و منتقل موتورها به( شوند می طراحی جریان کنترل و تقویت برای که

 کند می حرکت آتش

 :آتش کردن خاموش وریتمالگ

 فاصله آن در که آتش از مناسب ی فاصله یک در باید باشد،پس می آتش سوی به حرکت حال در ربات

 یک کار این برای. کند خاموش را آتش و کرده روشن )یا فن(آب پمپ و بایستد نرسد آسیب ربات به

 آتش سر بالا در ربات می کههنگا فقط تا دهیم می قرار ربات روی بر جوری را دیگر نوری مقاومت

حدود  ارتفاع در و مسابقه زمین بر عمود صورت به سنسور. )ببیند را آتش سنسور این میگیرد قرار

 قرار آتش مقابل در نوری مقاومت این هنگامی که پس(. گیرد می قرار زمین سطح سانتیمتری1یا9

 به. دهد می را آب پاشیدن دستور ن()یا فآب پمپ به و توقف دستور موتورها به پردازشگر بخش گرفت،

 .شود می خاموش آتش ترتیب این

 :بگیرید نظر در را زیر شکل آتش، کردن پیدا روش ترین ساده تشریح برای
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 : تصویر نمادین از آتش و رویات 1.1شکل 

 

 صمشخ فلش با نیز ربات جلوی قسمت و اند شده داده نشان نمادین صورت به آتش و روبات بالا شکل در

 سنسور یک کافیست حال(. شود نصب نیز گرد هرز چرخ یک باید ربات جلوی قسمت در) است شده

 در سنسور دید راستای یعنی) کنید نصب دهد می نشان فلش که راستایی در و ربات جلوی در را نوری

 ترین هساد. کنید اندازی راه مدار دو آن از یکی با را سنسور این(. دهد می نشان شکل که باشد جهتی

 باعث امر این بچرخد، خود دور به جا در تا دهیم دستور ربات به که است این آتش کشف الگوریتم

 کافیست حال. ببیند روبات چرخیدن   بار یک با را زمین کل دارد، قرار آن جلوی در که سنسوری شود می

 مستقیما   و کنند توقفم را چرخیدن دید، را آتش روبات جلوی سنسور وقت هر که دهیم دستور روبات به

 حرکت آن سمت به و کند پیدا را آتش تواند می سرعت به ربات ترتیب این به. کند حرکت آتش سمت به

 را آن توان می نیز میکروکنترلردار مدارات از استفاده بدون حتی که است ساده آنقدر الگوریتم این. کند

 .کرد سازی پیاده

 

 کرد خواهد برخورد آن با کند حرکت آتش سوی به مستقیم طور ینهم روبات اگر که است این مشکل حالا

 آتش از مناسبی ی فاصله در را روبات که داریم دیگری سیستم به نیاز پس. دید خواهد آسیب احتمالا   و

 بعدا   که هایی مکانیزم با را آتش بتواند جا آن از روبات و شود جلوگیری آتش با برخورد از تا کند متوقف

 مورد در البته که است متر سانتی 93 حدود در فاصله این. کند خاموش کرد خواهیم صحبت آن مورد در

 سنسور یک با هم باز که دارد وجود ای ساده الگوریتم نیز کار این برای. است متفاوت مختلف های ربات

 نصب ربات روی بر شکلی به را نوری سنسور یک کافیست. کند می حل را ما مشکل معمولی نوری

 هم روش این ی نکته مهمترین. ببیند را آتش سنسور این شد نزدیک آتش به ربات که هنگامی فقط تا کنید

 نشان فلش با بالا شکل در) ربات جلوی قسمت در باید سنسور این. است نوری سنسور این نصب مکان
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 زمین بر عمود باید نیز آن دید جهت. شود نصب ربات شاسی از متر سانتی 1 ارتفاع با و( است شده داده

 نصب اول سنسور همان روی بر متر سانتی 1 ی پایه یک روی بر باید سنسور این یعنی. باشد مسابقه

 باشد مسابقه زمین کف سمت به آن دید راستای یعنی) باشد مسابقه زمین بر عمود نیز آن ی زاویه و شود،

 دقیقا   ربات که بیند می را آتش زمانی فقط سنسور ینا ترتیب این به(. ببیند مستقیما   را آتش بالا از بتواند تا

 کرد تنظیم طوری را آن سنسور این ی زاویه تغییر کمی با توان می حال باشد، گرفته قرار اتش روی بر

 .ببیند را آتش سنسور همین نیز تر عقب کمی از که

 متوقف را خود حرکت دوم، سنسور توسط آتش دیدن محض به تا دهیم دستور ربات به کافیست نهایت در

 .کند آغاز را حریق اطفا عملیات و کند

 .دهیم قرار بررسی مورد را آتش کردن خاموش مختلف های سیستم

 بر دیگر اشتعال ضد مواد یا آب پاشیدن آتش کردن خاموش های روش ترین رایج و ترین ساده از یکی

 مخزن یک و آب پمپ عدد یک هب نیاز فقط سیستم، این به ربات کردن مجهز برای. است آتش روی

 سایر از پیچیدگی نظر از روش این. داریم مختصر اندازی راه مدار یک و آب ی ذخیره برای کوچک

 .ندارد هم زیادی الکترونیکی و مکانیکی پیچیدگی و است تر ساده رایج های روش

 

 

 : بآ پمب

 به توانید می پمپ این ی تهیه برای. کنیم می استفاده پراید خودروی شوی شیشه آب پمپ از آب پمپ برای

 .کنید مراجعه پراید یدکی قطعات های فروشگاه

 .است آن آب ی ذخیره منبع همراه به پراید شوی شیشه پمپ عدد یک تصویر این
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 : پمپ آب 1.1شکل 

 : استفاده ی نحوه

 جریان با ولت 99 ولتاژ پمپ این موتور سر دو به وقتی. شود می اندازی راه ولت 99 ولتاژ با پمپ این

 به فشار با را آب 9 ی دریچه از و کشد می داخل به را آب 9 ی دریچه از پمپ این شود، اعمال مناسب

 آب و شود متصل آب مخزن یک به شیلنگ یک توسط باید 9 شماره ی دریچه نتیجه در. پاشد می بیرون

 روی به را آن بتواند ربات هک شود هدایت سمتی به شیلنگ یک توسط باید نیز 9 ی دریچه از خروجی

 .بریزد آتش

 نیازی) کنید جدا چین سیم با است شده نصب موتور سیم دو روی بر که سوکتی ابتدا آن اندازی راه برای

 کنید کنترل ساده کنترلی مدار یک توسط را پمپ از شده خارج سیم دو این باید حالا(. نیست سوکت آن به

 .شود وشخام و روشن پمپ لزوم مواقع در تا

 

 :اندازی راه مدار

 در که داریم را مداری طراحی قصد اینجا در ما دارد، نیاز اندازی راه برای زیادی نسبتا   جریان پمپ این

 تا دهیم می ولت 1 ی رله یک به را آن و کنیم می دریافت کنترلر میکرو از ولت 1 یا 3 خروجی یک آن

 اما. کند می متصل پمپ به را ولت 99 باطری یک شده تحریک حالت در هم رله شود، تحریک رله

 تقویت یک از نتیجه در نباشد، کافی نیز رله اندازی راه برای است ممکن میکروکنترلر خروجی جریان

 مدار نهایت در. کنیم می استفاده رله به میکروکنترلر خروجی جریان تقویت برای نیز ساده ترانزیستوری

 :داشت خواهیم را زیر

 

 مدار راه اندازی : 1.1شکل 
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 ولت 1 ولتاژ. ولت 1 یکی ولت، 99 یکی. کنیم می استفاده تغذیه منبع 9 از ما مدار این در کنید دقت

 برای ولت 99 و رله، تحریک نهایت در و ترانزیستور کلکتور میکروکنترلر، مدار در استفاده برای

 های پایه به باید ولت1 ی رله تحریک برای شد، گفته گذشته جلسات در که همانطور. آب پمپ سازی فعال

 منتقل پمپ به ولت 99 ولتاژ رله، تحریک از پس نیز بالا مدار در. بدهیم ولت 1 ولتاژ آن تحریک

 .شود می آن شدن فعال باعث و شود می

 ترین مطرح از دیگر یکی. دارد وجود آتش کردن خاموش برای که دیگری های راه به بپردازیم اما

 .است آن کردن خفه روش آتش، کردن موشخا برای ها روش

 

 : آتش کردن خفه روش

 رسیدن مانع است، شده درست آتش آن در که ظرفی روی بر پوش در یک گذاشتن با روش این در

 .شود می خاموش سرعت به آتش طریق این به و شویم می آتش به اکسیژن

 

 

 : روبات آتش نشان 1.1شکل 
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 تواند می قبلی روش از سریعتر بسیار شود اجرا درستی به اگر و ددار مناسبی بسیار سرعت روش این

 این مکانیکی پیچیدگی. است پیچیده کمی روبات روی بر سیستم این سازی پیاده اما. کند خاموش را آتش

 زمینه این در تجربه کمی و دقیق مکانیکی طراحی به نیاز و است قبلی سیستم از بیشتر نسبتا   سیستم

 .دارد

 فاده کردیم خاموش کردن از طریق فن میباشد.ایشی بعدی که ما در این پروژه از آن استروش آزم
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 بلوک دیاگرام ●   

 

 

 

 : بلوک دیاگرام 1.1 شکل                                                

 

برای می باشد،  l293جیحا تراستفاده شده است. درایور موتور که  Atmega8در این ربات، از میکرو 

هت چرخش آرمیچر موتور استفاده قرار گرفته، باعث به حرکت در آمدن جحرکت و کنترل سرعت و 

 .ربات می شود

 آتشربات بر روی مسیر حرکت خود را انجام می دهد و زمانی که دریافت کننده های نوری )سنسور(، 

 توسط میکرو روشن می شود Ledه و احساس کردند، فن موجود را روشن کردرا در مسیر خود 
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 فلوچارت   ●

 

 

 فلوچارت : 1.1شکل                                                       
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 فلوچارت ربات آتش نشان به صورت زیر می باشد :

 

 )مقاومت تابع نور( سمت راست خود را نگاه می کند. در LDRربات شروع به حرکت می نماید. ابتدا 

صورتی که نوری در سمت راست خود  دید، به سمت راست  رفته و در این هنگام اگر سنسور مادون 

 قرمز، آتش یا شمع را ببیند، فن را روشن می کند. در غیر این صورت به مسیر خود ادامه می دهد.

را  نکند، سمت چپ خود Senseگر ربات در سمت راست خود نوری نبیند و یا به عبارتی نوری ل احا

نگاه می کند. چنان چه در این سمت نوری را دید، به سمت چپ خود رفته و در این هنگام اگر سنسور 

مادون قرمز، آتش یا شمع را ببیند، فن را روشن می کند. در غیر این صورت به مسیر خود ادامه می 

 دهد.
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 سابقه و تاریخچه ربات ●

 

 آن تاریخچه و روباتیک●     

 چك 9193 دهه نویسنده چاپك كارل تخیلي – علمي نمایشنامه از«  روبوت»  یا«  روبات»  هكلم

 . است شده اقتباس واسلواكي

 ها روبت امروز و گذاشت عرصه به پا«  صنعتي روبوتیك»  جدید تكنولوژي این از پس سال چهل

 . كند مي هدایت را آنها كامپیوتر كه خودكارند بسیار مكانیكي هاي دست

 : كرد بندي دسته زیر گروه سه به توان مي كنوني زمان در را ها روبات صنعتي هاي كاربرد

 جایي از قطعات و مواد كردن جه جابه ، ها روبات كار حالت این در:  گیري بار و تخلیه ، مواد حمل( 9

 . است دیگر جایي به

 و پاشي رنگ ، قوسي كاري جوش ، جوشكاري نقطه از عبارتند ها كاربرد این:  فرایندي كاربردهاي( 9

 كارگاه در تولیدي كارهاي برخي انجام براي خاص ابزاري كاربرد روبات وظیفه آنها در كه عملیاتي

 . هاست

 توجه روبات با مونتاژ.  گیرند مي قرار گروه این در متمایز كارهاي دو هر:  بازرسي و مونتاژ( 1

 با نیز بازرسي هاي روبات.  دارد زیبادي بالقوه ناتامكا زیرا ، است كرده جلب خود به را بسیاري

 . كنند مي گیري اندازه را محصول مشخصات ، ها حساسه از استفاده

 دو جي هیجدهم قرن هاي نیمه روبوت مهم كاربردهاي و روبوتیك تكنولوژي هاي پیشرفت تاریخي سیر

 اختندنو مي موزیك كه ساخت انسان اندازه به مكانیكي عروسكهاي وكانسون

 بود پذیر برنامه كه ساخت بافندگي براي دستگاهي ژاكار 9139

 . كند نقاشي توانست مي كه ساخت مكانیكي عروسكي«  میلادرت»  9131

 الكتریكي علائم توانست مي كه ساخت كنترل براي اي وسیله امریكایي مخترع«  دول سي جي»  9111

 . نماید سازي باز مكانیكي ماشین یك كار رايب دوباره را آنها و كند ثبت مغناطیسي طور به را

 رادیو)  پرتوزا مواد با كار براي(  دور راه از منترل با مكانیكي بازوي)  اپراتور تله ساخت 9119

 ( تكتیو



Melec.ir دانلود پروژه های بیشتر از وبسایت        

 

21 
 

 زبان از بخشي.  آمد در نامیش به MIT در كار سال چند از پس عددي كنترل ماشین نمونه اولین 9119

 در و یافت تكامل ( بعدها Automatically Programmed Tooling ) APT  آن ریزي برنامه

 . شد منتشر 9119 سال

 . كرد مطرح را روبوت اختراع ثبت تقاضاي بریتانیایي مخترع«  داورد كن»  9111

 كنترل حدي كلید و بادامك با روبوت این.  كرد عرضه را تجاري روبوت نخستین پلانت شركت 9111

 . شد مي

 شد عرضه«  كالا شده ریزي برنامه انتقال»  پایه بر«  unimate»  میت یوني بوترو نخستین 9113

 مكانیكي بازوي مهار براي عددي كنترل اصول از آن در و بود هیدرولیكي محرك داراي روبوت این. 

 تحت گري ریخته ماشین راهبري براي میت یوني روبوتي ، فورد كارخانه در 9119.  بود شده استفاده

 . شد صبن فشار

 . كرد نصب پاشي رنگ براي روبوتي نروژي شركت یك 9111

 این.  شد ساخته استانفورد+ پژوهشي موسسه در(  Shaky)  شیكي نام به سیاري روبوت 9111

 به توانست مي و بود كننده لمسه هاي حساسه دوربین جمله از گوناگون هاي حساسه داراي روبوت

 استانفورد دانشگاه در ، بود روبوت برقي دست یك«  نفورداستا دست»  9129.  كند حركت اطراف

 . شد ساخته

 AL»  ال زبان آن دنبال به و«  Wave»  ویو نام به كامپیوتري روبوت ریزي برنامه زبان تین 9121

 تبدیل«  VAL»  وال تجاري زبان به زبان دو این بعدها.  شد عرضه استانفورد پژوهشي موسسه در« 

 . شدند

 . داشت عرضه IRb6 نام به برقي كاملا   روبوتي«  آ. ث.آ»  تشرك 9121

 . كرد عرضه كامپیوتري كنترل با را T3 روبوت سیناتي سین شركت 9121

 نخستین از یكي این ؛ شد گرفته كار به مونتاژ عمیلات در«  الیوتي»  ي«  زیگما»  روبوت 9121

 . بود مونتاژ خط در روبوت كاربردهاي

 . شد عرضه(  مونتاژ براي پذیر یونیورسالبرنامه ماشین)  RUMA روبوت 9121

 توانست روبوت این.  درآمد نمایش به ردآیلند دانشگاه در روبوت با«  جعبه از برداشتن»  سیستم 9113

 . بردارد جعبه از را پراكنده قطعات ، ماشین بینایي از استفاده با

 یك از روبوت این در.  شد ساخته«  ملون گيكارن»  دانشگاه در مستقیم محرك با روبوت یك 9119

 اكثر در معمول مكانیكي هاي رابط از استفاده بدن ، مكانیكي بازوي روي شده نصب الكتروموتور

 . بود شده استفاده ، ها روبوت
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 بود اي جعبه قابي داراي كه كرد عرضه را RS-1 روبوت تلاش سال چند از پس IBM شركت 9119

 شده تهیه)  AMC ریزي برنامه زبان از آن برنامه در.  كرد مي استفاده قطري دهلغزن با بازویي از و

 . بود شده استفاده(  IBM بوسیله

 در امریكا علوم بنیاد سرپرستي به وستیتگهاوس شركت هاي پژوهش مورد در هایي گزارش 9111

 ریزي برنامه براي آزمایشي طرح كه شد منتشر«  تطبیق قابل و پذیر برنامه مونتاژ سیستم»  مورد

  باشد مي محسوب روبوت از استفاده با مونتاژ خط پذیر انعطاف

 این ها سیستم این.  شد عرضه 1 روبوت نمایشگاه در مستقیم غیر ریزي برنامه سیستم نوع چند 9111

 يها كامپیوتر روي بر گرافیكي تبادل از استفاده با بتوان را روبوت برنامه كه آورده فراهم را امكان

 كرد منتقل روبوت به سپس و تهیه شخصي

 

روباتهای امروزی که شامل قطعات الکترونیکی و مکانیکی هستند در ابتدا به صورت بازوهای مکانیکی 

برای جابجایی قطعات و یا کارهای ساده و تکراری که موجب خستگی و عدم تمرکز کارگر و افت بازده 

اگر نام دارند. جابجاگرها معمولا در نقطه ثابت و در فضای می شد بوجود آمدند. اینگونه روباتها جابج

کاملا کنترل شده در کارخانه نصب میشوند و به غیر از وظیفه ای که به خاطر آن طراحی شده اند قادر 

به انجام کار دیگری نیستند. این وظیفه می تواند در حد بسته بندی تولیدات, کنترل کیفیت و جدا کردن 

 ت, و یا کارهای پیچیده تری همچون جوشکاری و رنگزنی با دقت بالا باشد.تولیدات بی کیفی
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 هدف ●

هدف طراحی روبات آتش نشان می باشد. همانگونه که از نام آن مشخص است. روبات باید پس از 

عبور از موانع و پیچ و خم ها به سمت منبع آتش حرکت نموده و پس از شناسایی به آن نزدیک شود 

آتش را مهار نماید. برای عبور از موانع روبات نیاز به سنسورهای تماسی و برای تشخیص و  و

تعقیب آتش به سنسورهای مادون قرمز نیاز دارد . پس از رسیدن به آتش، باید مرکز آن را تشخیص 

تفاده ری اسنوداده و فاصله خود را با آتش حفظ کند تا خود آسیب نبیند، برای این کار از سنسورهای 

در مرحله بعد باید آتش خاموش شود. روش کار ما استفاده از فن می باشد )مانند خاموش  .می کنیم

کردن یک شمع(. در مسابقات از این روش و یا جلوگیری از رسیدن اکسیژن ، آتش را خاموش می 

 کنند.

 

 

 خلاصه ای از مطالب فصول بعد ●

ربات ها و مزایا و معایب آن ها و به توضیحاتی در مورد در سه فصل آینده ابتدا به بررسی تقسیم بندی 

و ... در ربات آتش نشان اشاره  PCBسخت افزار شامل توضیحات آی سی های به کار برده شده و 

 قسمت نرم افزار پروژه مورد بررسی قرارا خواهد گرفتخواهیم کرد. همچنین 
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 طراحی شده تشریح نقشه فنی پروژه و سخت افزار:  دومفصل 

 بلوک کنترل و پردازش  ●

در مراحل قبل با تک تک المان هایی که در روبات آتش نشان مورد نیاز است آشنا شدید. در ادامه نمایی 

 مدار کنترل روبات نشان داده شده است. با توجه به نقشه مدار را مونتاژ نمایید.   PCBاز 

 

 

 

 

 

 

 

 

 مدار کنترل ربات PCB 1.1شکل 

بالا جای تمام قطعات برای مونتاژ بر روی بورد مشخص شده است و ارتباط آنها توسط در شکل 

مسیرهای مسی برقرار شده است. برای نصب قطعات، با توجه به نقشه ی زیر ابتدا محل صحیح مقاومت 

 ها را پیدا نموده و بر روی بورد ، داخل سوراخ ها قرار داده و از طرف مسی بورد آنها را توسط هویه

 1لحیم می نمایید. بعد از مونتاژ قطعه، پایه های اضافه را با سیم چین کوتاه کنید. بعد از مقاومت ها، 

مشخص شده اند را مونتاژ نمایید. جامپرها تکه های سیمی هستند که دو محل  Jعدد جامپر که با حرف 

 از مدار را به یکدیگر متصل می نمایند.

، سوکت را  ICطه استفاده کنید. ابتدا با توجه به تعداد پایه های ها حتما از سوکت های مربوICبرای 

انتخاب نموده و به صورتی بر روی فیبر مدار چاپی قرار می گیرد که نیم دایره موجود روی آن، دقیقا 

( و خازن های  931ها و خازن های عدسی ) LEDروی نیم دایره چاپ شده بر روی فیبر قرار گیرد. 

ها و خازن های الکترولیتی LED( را مونتاژ نمایید. به پایه های مثبت و منفی  u F 100الکترولیتی ) 

پایه اول و آخر آن را  2131مونتاژ کنید.در قسمت قطعه  KEYتوجه نمایید. کلید تغذیه مدار را در محل 
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 با یک تکه سیم به هم متصل نمایید. سنسورهای نوری ) فتوسل ( را با دو رشته سیم در محل های

PHOTOSEL L  وPHOTOSEL R  قرار داده و مونتاژ کنید. دو کلیدی که روی شاسی روبات

 KEY Rو  KEY Lبرای تشخیص موانع ،نصب شده اند را با استفاده از سوکت مخابراتی به محل های 

 MOTOR Rو موتور راست را به  MOTOR Lمتصل نمایید.موتور چپ را با سوکت مخابراتی به 

وتورها و گیربکس ها را زیر شاسی روبات نصب کرده و بورد کنترل را روی شاسی متصل نمایید. م

پیچ کنید. بورد قسمت سنسورها توسط سوکت مخابراتی به بورد کنترل متصل می شود. برای این کار 

پایه را روی بورد کنترل مونتاژ نمایید و سر دیگر سوکت که دارای سیم است را  1سوکت مخابراتی 

بورد سنسور  9رد سنسور ها متصل نمایید که پایه شماره یک بورد کنترل به پایه ی شماره طوری به بو

 +ادامه دهید. دو رشته سیم را با سوکت مخابراتی به محل  1متصل شود و به همین ترتیب تا پایه 

VCC –   .در سمت راست سوکت سنسورها متصل و سیم ها را به تغذیه بورد سنسورها متصل نمایید

متصل نموده و جای باطری  – 5V +باطری ها را با هم سری نموده و با سوکت مخابراتی به محل  جای

عدد باطری شارژی می باشد،  1ها را زیر شاسی روبات نصب کنید. بهترین باطری برای این روبات ، 

ن و نیم دایره را با توجه به نیم دایره روی آ S8050که مداوم بتوان از آنها استفاده نمود. ترانزیستور 

مونتاژ نمایید. این ترانزیستور وظیفه روشن و خاموش نمودن فن را بر عهده دارد. آرمیچر  PCBروی 

فن را با سوکت به محل فن متصل کنید. در شکل زیر نمای کامل جای قطعات روی فیبر مدار چاپی 

 نمایش داده شده است

 

 

 

 

 

 

 

 

 فیبر مدار چاپی 1.1شکل 

 روبات آتش نشان ، نوبت به برنامه ریزی آن می رسد. در زیر تصاویری از این  پس از کامل نمودن

 روبات نمایش داده شده است.
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 تصاویری از ربات آتش نشان  1.1شکل 
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 مغز یا کامپیوتر روبات   ●

دیگر  این بخش به عنوان محلی برای دستور گرفتن و تصمیم گیری توسط روبات می باشد. به عبارتی

می توان گفت که وظیفه پردازش و تجزیه و تحلیل بر روی اطلاعاتی که از سنسورها دریافت می شود و 

همچنین فرمان هایی که باید برای کنترل روبات صادر شود، بر عهده این قسمت است . این وظیفه توسط 

گیرد. در زیر به یکی از  برنامه نویسی در کامپیوتر و انتقال آن به تراشه های میکروکنترلر صورت می

 این تراشه ها اشاره شده است.

 

 : ATmega 8میکروکنترلر  

 دستور قدرتمند است که اکثر آنها در یک سیکل ساعت انجام می شود.  913این آی سی دارای 

 

 

 

 

 

                                                                               

 ATmega8 1.1شکل 

 

 حافظه 
 1  کیلو بایت حافظهflash  .قابل برنامه ریزی 
  مجهز به قسمتboot loader . 
 199  بایت حافظهEEPROM   .داخلی 
 9  کیلو بایت حافظهSRAM  .داخلی 
  .قفل قابل برنامه ریزی برای امنیت نرم افزار 

 

 امکانات جانبی 
  یک مد بیتی با تقسیم کننده فرکانسی مجزا و  1دو تایمر / کانترCompare . 
  یک مد  بیتی با تقسیم کننده فرکانسی مجزا 91یک تایمر / کانترCompare   وCupture . 
  دارایRTC (Rael – Time Clock .) 
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  هشت کانالADC  در بسته بندیهایMLF , TQFP . 
  شش کانالADC  در بسته بندیPDIP . 
  .ارتباط سریال دو سیمه 
 USART .سریال قابل برنامه ریزی  
 .مقایسه کننده آنالوگ داخلی 
 Watchdog .قابل برنامه ریزی با تایمر داخلی مجزا 
  اسیلاتورRC  .داخلی کالیبره شده 
  ولتاژهای عملیاتی 
 2/9  ولت برای  1/1ولت تاATmaga8L . 
 5/4  ولت برای  1/1ولت تاATmaga8 . 

 

 فرکانس های کاری 
 3  مگاهرتز برای   1هرتز تاATmaga8L. 
 3 مگاهرتز برای   91ا هرتز تATmaga8. 

 

  خطوطI/O  و انواع بسته بندی 
 23  .خط ورودی / خروجی قابل برنامه ریزی 
 28  پایه در نوعPDIP  پایه در انواع  32وMLF , TQFP . 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 ATmega8پایه های  1.1شکل 
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   چاپی قسمت سنسورها بورد مدار ●

تفاده شده که بر روی شاسی روبات قرار می گیرند. برای سنسور مادون قرمز اس 1در این روبات از 

، قطعات را  Pcbقسمت سنسور را توسط کامپیوتر طراحی کرده و بعد از تهیه  Pcbاین منظور نقشه 

 بر روی آن مونتاژ می کنیم. 

 

 نقشه کامل قسمت سنسورها

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 قطعات نمای روی فیبر برای مونتاژ و قرار دادن 1.1شکل  

 

عدد جامپر را مونتاژ کنید. سنسورها را با توجه به  1کیلو اهمی را مونتاژ کنید .  93ابتدا مقاومت های 

ها ابتدا ICشکل در جای خود لحیم کنید. توجه کنید که پایه مثبت سمت راست قرار دارد. در محل های 

ها را درون سوکت ها IC  ،ICسوکت ها را مونتاژ نموده و با توجه به نیم دایره موجود روی آن و روی 

لحیم نمایید.  POTقرار دهید.برای تنظیم سنسورها از مقاومت متغییر استفاده می شود، آن را در محل 

برای اتصال این بورد به بورد اصلی از سیم های تک رشته استفاده می کنیم، که یک سر آن بر روی 

فته و به بورد اصلی متصل می شود. بورد لحیم شده و طرف دیگر آن در سوکت مخابراتی قرار گر
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مشخص شده که بر روی بورد اصلی به همین شماره ها  1تا  9رشته سیم از شماره  1برای سنسورها 

لحیم نموده و به بورد اصلی متصل  – VCC +متصل می شوند. برای تغذیه نیز دو رشته سیم به محل 

 نمایید.

IC L293  : 

هت چرخش موتور های روبات از این تراشه استفاده میشود. در برای راه اندازی و کنترل سرعت و ج

پایه داشته  3این تراشه دو قسمت مستقل از یکدیگر وجود دارد. برای کنترل هر یک از موتورها نیاز به 

که به پایه های میکروکنترلر متصل می شوند، که وظیفه تعیین جهت چرخش و همچنین سرعت موتورها 

ل ظاهری این تراشه به همراه شماره و نام پایه ها در تصاویر بالا نمایش داده شده را بر عهده دارند. شک

 از مدار زیر استفاده می کنیم ICاست. برای کار با این 

نکته: اگر برای ساخت روبات مسیریاب از موتورهای حرفه ای ) موتورهای گیربکس دار ( استفاده می 

برای تغذیه 12V در مدار زیر به دو مقدار ولتاژ نیاز است،  نمایید، باید همیشه توجه داشته باشید که

به قسمت  12Vبرای تغذیه تراشه و بقیه قسمت های مدار. پس باید مراقب باشید تا ولتاژ  5Vموتورها و 

5V  12اعمال نشود. برای ایجاد این دو ولتاژ، ولتاژ کل مدار را برابر بیشترین مقدار مورد نیاز یعنیV 

استفاده می شود. ولی اگر از موتور و   2131از تراشه   5Vنیم و برای تبدیل این مقدار به انتخاب می ک

بیشتر شود زیرا تمام  5Vگیربکس های پلاستیکی معمولی استفاده می کنید، ولتاژ کل مدار نباید از 

 قسمت های روبات خواهد سوخت. 

 

 IC L293 7.1شکل 
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 موتور گیربکس دار 8.1شکل 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 LM358 9.1شکل 

● IC L293  

( و هشت پایه می باشد. هر تقویت کننده  OP-AMPمتشکل از دو تقویت کننده عملیاتی )  ICاین 

وظیفه مقایسه یک سنسور مادون قرمز را بر عهده دارد. پایه مثبت مقایسه گر به وسیله یک مقاومت 

ر ، مقاومت متغییر و منبع ولتاژ، امکان متغییر به منبع ولتاژ وصل شده است. مجموعه ی مقایسه گ

 ایجاد یک ولتاژ متغییر بین صفر تا پنج ولت را فراهم می کند.

حسگر نیز یک ولتاژ بین صفر تا پنج ولت را تولید می کند که به پایه ی منفی مقایسه گر داده شده و 

در خروجی مقایسه گر  با ولتاژ متغییر قابل تنظیم مقایسه می شود و یک پالس صفر یا پنج ولت را

می دهد، که این ولتاژ موتور را کنترل می کند. ) اگر ولتاژ پایه مثبت مقایسه گر بیشتر از ولتاژ پایه 
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ولت و اگر ولتاژ پایه ی منفی ) ولتاژ مرجع متغییر ( بیشتر از ولتاژ  1منفی باشد، در خروجی ولتاژ 

 شده و موتور روشن یا خاموش می شود.( پایه ی مثبت ) سنسور ( باشد، خروجی مقایسه گر صفر

فرض کنید روبات تعقیب نوری ساخته ایم که نور دریافتی نور مادون قرمز باشد و روبات با میزان 

مشخصی از نور کار می کند . می خواهیم این سطح نور را تغییر دهیم، طوریکه روبات با مقدار 

که با استفاده از مقاومت متغییر ، حساسیت بیشتری از نور حرکت کند . برای این کار لازم است 

سنسورهای نوری را زیاد کنیم. در زیر ، شکل مدار مقایسه گر به همراه بلوک های حسگر و موتور 

 نشان داده شده است.

 

 حسگر ) سنسور ( : ●

 برای توضیح حسگر از پرسش زیر شروع می کنیم:

 ط اطلاعات کسب می کند؟انسان ازچه طریق از محی

 بساوایی ( . لامسه )1. چشایی  1. بویایی  1. شنوایی  9. بینایی  9پنجگانه:  حواس

 روبات از چه طریقی از محیط اطلاعات کسب می کند؟

 از طریق حسگر ) سنسور ( که مانند حواس پنج گانه انسان می باشد.

 باشد؟کدامیک از حواس فوق که برای انسان ها گفتیم، در روبات ها می تواند وجود داشته 

همه حواس فوق می توانند در روبات ها وجود داشته باشند؛ ولی لازم نیست یک روبات تمامی آنها را با 

 هم داشته باشد، بلکه ممکن است یک یا چند تا یا همه آنها را داشته باشد.

 چند نمونه از سنسورهایی که در زندگی روزمره دیده می شوند:

 ارای سنسور گاز می باشند.تابلوهای نمایشگر آلودگی هوا که د -

سنسورهای دود که در هتل ها و مراکز مهم نصب می شوند تا در صورت بروز آتش، زنگ  -

 خطر به صدا در آید.

  تانواع روبا ●

روباتهای امروزی که شامل قطعات الکترونیکی و مکانیکی هستند در ابتدا به صورت بازوهای مکانیکی 

اده و تکراری که موجب خستگی و عدم تمرکز کارگر و افت بازده برای جابجایی قطعات و یا کارهای س

می شد بوجود آمدند. اینگونه روباتها جابجاگر نام دارند. جابجاگرها معمولا در نقطه ثابت و در فضای 

کاملا کنترل شده در کارخانه نصب میشوند و به غیر از وظیفه ای که به خاطر آن طراحی شده اند قادر 
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دیگری نیستند. این وظیفه می تواند در حد بسته بندی تولیدات, کنترل کیفیت و جدا کردن به انجام کار 

 تولیدات بی کیفیت, و یا کارهای پیچیده تری همچون جوشکاری و رنگزنی با دقت بالا باشد.

 

 

 

 

 ربات جا به جا گر 10.1شکل 

 ک هستند که مانند روباتهای نوع دیگر روباتها که امروزه مورد توجه بیشتری است، روباتهای متحر

جابجا کننده در محیط ثابت و شرایط کنترل شده کار نمی کنند. بلکه همانند موجودات زنده در دنیای 

واقعی و با شرایط واقعی زندگی می کنند  و سیر اتـفاقاتی که روبات باید با آنها روبرو شود از قبل 

هوش مصنوعی می بایست در کنترلر مشخص نیست. در این نوع ربات هاست که تکنیک های 

                              ربات)مغز ربات( به کار گرفته شود.

 

 

 

 

 

        ربات متحرک 2.12شکل           

  رباتهای متحرک به دسته های زیر تقسیم بندی میشوند:

 ربات های چرخ دار  -9

 لف یک, دو یا چند قسمتیو یا شنی تانک و با پیکربندی های مختی چرخ عاد با انواع
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 ربات های چرخ دار 12.2شکل        

 

 

                     

 ربات شنی تانک 11.1شکل 

نشان داده شد. یا  ساخت سونی که در شکل زیر AIBOرباتهای پادار مثل سگ اسباب بازی  -9

  ساخت شرکت هوندا ASIMOربات 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ربات پادار 1..1شکل 
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 پرنده  های ربات -1

 

 

 

 

 

 ربات پرنده 1..1شکل 

 .)هایبرید( که ترکیبی از رباتهای بالا یا ترکیب با جابجاگرها هستند رباتهای چند گانه -2

 اما در دسته بندی دیگر می توان روبات ها را به صورت زیر دسته بندی کرد :

ری، جوشکاروبات صنعتی : این نوع از روبات ها در کارخانه هایی مثل خودرو سازی برای  .9

 ر می روند..جابجا کردن وسایل و ... به کا

 روبات های خدمت رسان : این روبات ها خود به سه دسته زیر تقسیم می شوند: .9

 ، مثل محافظت از انسانالف. خدمت مستقیم به انسان ارائه می دهند

 ارب. به ابزار مورد استفاده انسان خدمت ارائه می دهند، مثل تعمیر و نگهداری از ابز

 ج. برای سایر خدمات بکار می روند، مثل حمل و نقل اتوماتیک

 روبات های شهری: 

روبات هایی که در اجتماع با آنها سر و کار داریم را روبات های شهری می گویند و در موارد زیر 

 کاربرد دارند:

 . ادارات و دفاتر رسمی2. اماکن عمومی   1. معابرعمومی   9روبات های خانگی     .9

 

 اربرد روبات های شهری:ک

روبات نظافتچی: این روبات بگونه ای طراحی شده است که باید در محیط سر بسته کار کند.  .9

راس ساعت معینی شروع به کار می کند،هر وقت احساس کند شارژش در حال تمام شدن است، 
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یر به ارژ می شود و از ادامه مسمی رود، ش لیه خود بر می گردد، به حالت شارژسر جای او

 افت می پردازد.نظ

روبات پزشکی: پزشک داخل اتاقک مخصوصی به نام ایستگاه روباتیک می نشیند و روبات را  .9

که در حقیقت چند بازو می باشد با دکمه های موجود در اتاق، کنترل می کند و بازوها کار را 

 انجام می دهند.

واند طبق مسیرهای مشخص روبات چمن زن: این روبات طوری برنامه ریزی شده است که بت .1

 شده در برنامه، چمن ها را به طور اتوماتیک کوتاه کند.

روبات شیشه شور: در ساختمان های بزرگ کاربرد زیادی داشته و با چسبیدن به شیشه، آب و  .2

 مواد شوینده را به شیشه رسانده و پس از شستشو قادر به خشک کردن شیشه نیز می باشد.

بلایا و حوادث طبیعی، از مشکلات دائمی بشر است. برای  : مقابله باوبات های امداد و نجاتر .2

مهار کردن عواقب بلایای طبیعی، با مشکلات زیادی مواجه هستیم، یکی از این بلایا زلزله 

 است.  یکی از وسایلی که انسان ها بعد از زلزله به سراغ آن ها رفته اند، روبات ها هستند.

مخروبه ها از سیستم حرکتی مانند تانک استفاده می کنند و دارای این روبات ها برای حرکت در 

هستند تا بتوانند افراد نیمه جان را که زیر آوار مانده اند را پیدا کرده  CO2سنسورها حرارتی و 

 و به امداد گر اطلاع دهند.

نشان: نوعی از روبات های امداد و نجات هستند که برای پیدا کردن محل روبات های آتش  .6

 تمرکز آتش و خاموش کردن آن بکار می روند.

 روبات های سرگرمی و تحقیقاتی .2

 مزایای روبات ها :

روباتیک در بسیاری از موارد می تواند ایمنی،میزان تولید، بهره و کیفیت محصولات را افزایش  .9

 دهد.

را روبات ها می توانند در موقعیت های خطرناک کار کنند و با این کار جان هزاران انسان  .9

 نجات دهند.

روبات ها هیچگاه خسته نمی شوند و به راحتی اطراف خود توجهی ندارند و نیازهای انسانی  .1

 برای آنها مفهومی ندارد.

 دقت روبات ها خیلی بیشتر از انسان ها است، آنها در حد میلی یا حتی میکرو اینچ دقت دارند. .2

   م دهند.روبات ها می توانند در یک لحظه چند کار را با هم انجا .2

 معایب روبات ها :

روبات ها در موقعیت های اضطراری توانایی پاسخگویی مناسب را ندارند که این مطلب می  .9

 تواند بسیار خطرناک باشد..

 روبات ها هزینه بر هستند. .9
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  قابلیت های محدودی دارند یعنی فقط  کاری را که برای آن ساخته شده اند انجام می دهند. .1

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 نشان ربات آتش 1..1کل ش

 

 مفاهیم بنیادین الکترونیک )انرژی الکتریکی، جریان و ولتاژ الکتریکی( ●

 انرژی الکتریکی چیست ؟

 تشکیل شده است که هر اتم نیز از سه قسمت : یم که هر ماده از تعداد بسیاری اتممی دان

 .     الکترون1      .     پروتون                    9نوترون                        .9
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تشکیل شده است. تعداد الکترون ها با تعداد پروتون ها در حالت عادی ) خنثی ( برابر است. الکترون 

هسته ) پروتون ها و  دارای بار منفی و پروتون دارای بار مثبت می باشند. الکترون ها در نواری به دور

 نوترون ها ( با سرعت زیاد می چرخند.

 ی :جریان الکتریک

یک سیم مسی هم دارای تعداد زیادی اتم و در نتیجه الکترون است. هر گاه بتوانیم توسط نیرویی الکترون 

های در حال چرخش به دور هسته را از مدار خود خارج کنیم و در یک جهت معین به حرکت در آوریم 

 جریان الکتریکی بر قرار می شود.

زی جز حرکت الکترون ها نیست، البته این حرکت به پس این نکته را دریافتیم که جریان برق چی

صورت انتقالی انجام می شود یعنی یک اتم تعدادی الکترون به اتم کناری خود می دهد و اتم کناری نیز 

به عبارت  به همین ترتیب تعدادی الکترون به اتم بعدی می دهد و بدین صورت جریان برقرار می شود.

برق را از طریق یک لامپ به یک باتری وصل کنیم بر الکترون های  دیگر هرگاه دو انتهای یک سیم

آزاد درون سیم نیرو وارد می شود و باعث حرکت آنها در جهت خاصی می شود. که به این حرکت 

 کتریکی می گویند.الکترون ها جریان ال

مسیر سیم در حال پس هرگاه که می گوییم جریان برق کم یا زیاد است، یعنی تعداد الکترون هایی که در 

 حرکت هستند کم یا زیاد است.

نمایش می دهند. واحد اندازه گیری جریان  Iدر مدارات الکترونیکی جریان الکتریکی را با حرف 

نمایش داده  Aالکتریکی از نام اندره آمپر که کاشف قوانین مربوط به آن می باشد گرفته شده و با حرف 

( و میکرو  m A 9333 =  1Aاز مقدارهایی مانند میلی آمپر ) برای بیان جریان الکتریکی  می شود.

 ( نیز استفاده می شود. 1000u A = 1000 m Aآمپر ) 

 ولتاژ الکتریکی :

حال برای اینکه متوجه شوید که ولتاژ چگونه باعث به  نیروی لازم جهت ایجاد جریان ، ولتاژ نام دارد.

 می شود یک مثال می زنیم:حرکت در آوردن الکترون ها و برقراری جریان 

فرض کنید دو لیوان داریم که یکی پر و دیگری نصفه است. لیوان ها را در کنار هم قرار می دهیم. می 

آب وجود دارد. اگر این لیوان ها چندین ساعت هم در کنار هم  دانیم که بین این دو لیوان اختلاف مقدار

وسط یک لوله ته دو لیوان را به هم وصل کنیم آب از قرار گیرند، هیچ اتفاقی نمی افتد، اما چنانچه ت

طرف لیوان پر تر به سمت لیوان نصفه حرکت می کند تا زمانیکه سطح آب درون دو لیوان به یک 

اندازه شود. پس در اینجا اختلاف آب است که باعث حرکت می شود و درون سیم اختلاف انرژی یا 

. برای جاری بودن حرکت الکترون ها درون سیم می شوداختلاف الکترون ) اختلاف پتانسیل ( باعث 
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آب درون دو لیوان با استفاده از پمپ، آب را از لیوانی به دیگری انتقال می دهیم. درون سیم نیز از منابع 

 انرژی مانند باطری ها و منابع تغذیه استفاده می کنیم.

 نمایش داده می شود. Vست که با حرف نمایش داده و واحد آن نیز ولت ا Vولتاژ الکتریکی را با حرف 

 ( می باشد m Vو دارای مقداری بر حسب میکرو ولت و میلی ولت ) 

 بطور خلاصه :

ی موجود در یک جسم را پتانسیل الکتریکی می گویند. این انرژی باعث حرکت بارها در اانرژی باره

نسبت به یک نقطه دیگر رسانا می شود. واحد آن ولت است. ولتاژ یک کمیت نسبی است و همیشه 

سنجیده می شود که به آن، نقطه مرجع می گویند. طبق قرارداد این مرجع را زمین می نامند و پتانسیل 

آن را صفر در نظر می گیرند. اگر پتانسیل نقطه ای ، نسبت به زمین بیشتر باشد، می گوییم ولتاژ آن 

  تر باشد، می گوییم ولتاژ آن نقطه منفی است. و اگر پتانسیل نقطه ای نسبت به زمین کم نقطه مثبت است

 مدار الکتریکی :

 هر مدار الکتریکی یک مجموعه از تولید کننده برق ، مصرف کننده آن و سیم های ارتباطی است.

مدار الکتریکی باز که در آن ارتباط بین تولید کننده و مصرف کننده در نقطه یا نقاطی قطع است  .9

 ر وجود ندارد.در مدا الکتریکی و جریان

مدار الکتریکی بسته که مسیر عبور جریان کامل است و مصرف کننده از تولید کننده انرژی  .9

 دریافت می کند.

 (LED ،Tr ،IC،  ، خازنتمآشنایی با المان های الکتریکی )کلید، مقاو ●

  :کلید الکتریکی 

فاده به عنوان سنسور وسیله ای برای قطع و وصل کردن مدار الکتریکی و در بعضی مواقع است 

 است ، که در اشکال و اندازه ها و تعداد پایه ی گوناگون موجود می باشد.  تشخیص موانع

 

 

 کلید الکتریکی 17.1شکل 
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 مقاومت الکتریکی :

الکترون ها در رسانا ها به راحتی نمی توانند حرکت کنند، زیرا در مسیر حرکت آنها موانعی وجود دارد 

آن را مقاوت در برابر عبور جریان می گوییم. هرچقدر این موانع کمتر باشند عبور  که به طور ساده

 Rجریان بهتر صورت می گیرد و می گوییم جسم هادی بهتری است. مقاومت الکتریکی را با حرف 

یکی از  . واحد مقاومت الکتریکی اهم بوده و با حرف یونانی        نمایش داده می شود.دنمایش می دهن

د مقاومت است. به ه ای ترین و پرکاربرد ترین عناصر که در مدارات الکترونیکی استفاده می شوپای

ت که در همه مدارات الکترونیکی وجودش الزامی است. وظیفه اصلی آن مقاومت در جرات می توان گف

ای عبور جریان الکتریکی است. مقاومت ممکن است از چندین حلقه سیم مسی نازک که به دور هسته 

  پیچیده شده است تشکیل شود و یا از مواد نیمه رسانا مانند کربن ساخته شود.

 انواع مقاومت الکتریکی :

دارای دو پایه بوده و مقدار آن همواره ثابت است و دارای شکل  ت الکتریکی ثابت:مومقا .9

 ظاهری و مداری زیر است.

 

        

 

 

 مقاومت الکتریکی ثابت 18.1شکل 

: دارای سه پایه است. مقاموت بین دو پایه ی کناری همواره ثابت  ریکی متغییرمقاومت الکت .9

است. مقاومت بین پایه ی وسط و هر یک از پایه های کناری با چرخش سر مقاومت تغییر می 

کند. به این مقاومت ها ولوم یا پتانسیومتر نیز می گویند. یکی از کار بردهای آن کاهش و 

 وسایل صوتی است. افزایش صدای بلندگو در

 شکل ظاهری و مداری آن:

 

 مقاومت الکتریکی متغییر 19.1شکل 
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مقاومت تابع عوامل فیزیکی : مقدار این گونه از مقاومت ها بر اثر تغییر در عوامل فیزیکی مثل  .1

دمای محیط و نور محیط تغییر می کند. دارای دو پایه می باشند. شکل زیر مربوط به یک 

 که تابع نور محیط است را نشان می دهد که نام آن فتوسل می باشد. مقاومت متغییر 

 

 

 

 مقاومت متغییر تابع نور محیط 10.1 شکل 

 مقاومت های ثابت:

به شکل استوانه ای کوچک هستند که روی آنها چهار نوار رنگی دیده می شود و از جنس کربن 

ت. برای قرار دادن مقاومت در مدار، یه ی فلزی متصل اسمی شوند، به دو سر آن نیز دو پاساخته 

پایه های آن را خم کرده و داخل برد قرار می دهند. در مقاومت هایی که ابعاد بزرگی دارند ، مقدار 

مقاومت به صورت عدد روی آنها نوشته می شود. در مقاومت های با ابعاد کوچک، چون فضایی 

دار مقاومت استفاده می شود. برای برای نوشتن عدد نیست از نوارهای رنگی برای نمایش مق

 1رنگ استفاده شده است که هر کدام معادل یک عدد از صفر تا  93مشخص شدن مقدار مقاومت از 

 می باشند:

 

 

 

 

 1  سبز                     3سیاه                          

 1آبی                        9      قهوای                  

 2    بنفش                  9                   قرمز      

 1خاکستری                 1        نارنجی               

 1سفید                       1         زرد                 
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 ینرا بصورتی می گیریم که نوار اول که نزدیک تر برای محاسبه مقدار مقاومت، مقاومت الکتریکی 

 که در اکثر مواقع دارای رنگ طلایی است در سمت سمت چپ و نوار چهارم نوار به پایه فلزی است در

راست قرار گیرد. مقدار مقاومت با استفاده از 

سه نوار اول بدست می آید. عدد معادل نوار 

اول را از جدول بالا دیده و یادداشت می کنیم. 

ل می عدد معادل نوار دوم را نیز جلوی عدد او

نویسیم. به تعداد عدد معادل نوار سوم، جلوی 

عدد صفر می گذاریم و حاصل مقدار مقاومت 

به هر هزار اهم یک  برحسب اهم می باشد.

کیلو اهم و به هر هزار کیلو اهم یک مگا اهم 

 می گویند.

 حوه خواندن مقاومتن 11.1شکل                                                                         

               مثال: مقدار مقاومت را مشخص کنید.      

 قهوه ای   قرمز  قرمز    =     طلایی    993اهم                          

 کاربردهای مقاومت در مدارات الکترونیکی:

 تقسیم ولتاژ در مدار : .9

به ولتاژهای کوچک تری تقسیم کرد. یعنی به وسیله دو یا چند مقاومت می توان یک ولتاژ را  

 در این حالت مقداری از ولتاژ دو سر مقاومت قرار گرفته و از مقدار کل ولتاژ کاسته می شود.

 جلوگیری از سوختن قطعات  و ایجاد اتصال کوتاه: .9

 

در مدارات تقویت کننده، معمولا از مقاومت متغییر برای  تنظیم میزان تقویت در تقویت کننده ها : .1

 .ترل میزات تقویت استفاده می شودنک

 خازن :

این قطعه بار الکتریکی را در خود ذخیره می کند. این قطعه از دو صفحه رسانا تشکیل شده است که با 

فاصله بسیار اندکی از یکدیگر قرار دارند و میان آنها صفحه ای نارسانا قرار دارد. صفحه نارسانا اجازه 

 نمی دهد . عبور مستقیم را به الکترون ها

گرفته شده است. توانایی   CAPACITORنشان می دهند که حرف اول کلمه  Cخازن را با حرف 

نشان داده می شود.  Cو با  نگهداری انرژی الکتریکی در خازن را ظرفیت الکتریکی خازن می گویند
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ای معمولی مقدار یک فاراد بزرگ بوده و خازن ه نشان می دهند. Fواحد آن فاراد بوده و با حرف 

دارای ظرفیت های بسیار کوچکتر از این بوده و با مقادیر میکرو فاراد، نانو فاراد یا پیکو فاراد می 

باشند. خازن ها در دو نوع بدون پلاریته و با پلاریته هستند. نوع بدون پلاریته که معمولا با نام خازن 

پایه ی آن وجود ندارد .در نوع با  عدسی شناخته می شوند، دارای ظرفیت کمی بوده و فرقی بین دو

پلاریته چون ظرفیت خازن زیاد است باید به جهت پایه ها توجه کرد. نام دیگر این نوع خازن ها ، 

الکترولیتی بوده که ظاهری استوانه ای شکل داشته و پایه ی منفی آن با نواری که روی خازن چاپ شده 

ر زیر شکل ظاهری خازن عدسی و الکترولیتی به و دارای علامت منفی می باشد مشخص شده است. د

 همراه شکل مداری آمده است.  

 

 

 

 

 انواع خازن ها 11.1شکل 

 : LEDدیود نورانی یا 

LED  (LIGHT EMITTING DIODE  دیود تابش کننده نور یا دیود نورانی است و هنگامی که ، )

( و  Aدارای دو پایه به نام های آند ) + یا  به جریان الکتریکی وصل شود، از خود نور ساطع می کند.

. در زیر شکل ظاهری و ولت است 1.1تا  9.2( می باشد. دارای ولتاژ تغذیه ای بین  Kیا   -کاتد ) 

مشاهده خواهید کرد  LEDآمده است. پایه کاتد یا منفی کوتاهتر است. باکمی دقت به داخل  LEDمداری 

ها به ولتاژهای بالاتر حتما از مقاومت استفاده LEDت. برای اتصال که کاتد دارای الکترود بزرگتری اس

ی بوده و انرژی ها دارای نورهای سبز، زرد، آبی، قرمز و سفید هستند و دارای عمر طولان LED کنید.

 .کمی مصرف می کنند
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 آنو ساختار  LED 23.2شکل 

 (: Tr)   ترانزیستور

ویت ولتاژ، تقویت جریان و.. بکار می رود. پایه های آن را عنصر الکتریکی سه پایه که معمولا برای تق

( می شناسند.بسته به میزان  Collector( و کلکتور )  Emitter( ، امیتر )  Baseبه نام های بیس ) 

مورد نیاز برای تقویت کنندگی ولتاژ یا جریان یا کاربردهای دیگر، در آرایش های مختلفی در مدار قرار 

داریم. در زیر شکل  PNPو  NPNت استاندارد دو نوع ترانزیستور به صورت می گیرد. به صور

ظاهری و مداری دو نوع ترانزیستور آمده است. اندازه ترانزیستورهای با قدرت بالا، بزرگتر بوده و در 

ایجاد حرارت زیادی می کنند. برای خنک نمودن و انتقال حرارت از ترانزیستور به محیط از اکثر مواقع 

ات آلومینیومی با عنوان خنک کننده استفاده می کنند. ترانزیستورها دارای مشخصات مختلفی بوده صفح

 که نیازی به اشاره ندارند.

 

 انواع مختلف ترانزیستورها 24.2شکل 

هر ترانزیستور دارای شماره ای است و اطلاعات مربوط به آن در کتاب های راهنما و کاتالوگ ها 

 موجود می باشد. 

 (: ICسی ) آی 

IC  از دو کلمه انگلیسی(integrated circuit.گرفته شده که به معنی مدارهای مجتمع می باشند ) 

از تعداد زیادی قطعه یا المان الکتریکی تشکیل شده اند که فضای زیادی را اشغال  مدارهای الکتریکی

ش توان الکتریکی بالای آنها می کنند، اختراع مدارهای مجتمع این مشکل مدارات الکتریکی و نیز کا ه

را جبران کرد. از دیگر مزایای مدارات مجتمع سرعت بالای آن نسبت به مدارات الکتریکی است. حتما 

مشخص  - = GNDو  + = VCCدو تا از پایه های آی سی تغذیه آن را بر عهده دارند که با علامت  

آی سی مشخص شده است.هر آی سی دارای  می شوند. مقدار تغذیه آنها متفاوت بوده و در کاتالوگ هر
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شماره مربوط به خود می باشد. آی سی ها دارا اشکال گوناگونی می باشند ولی اکثر آنها به صورت زیر 

نامیده می شوند. همان طور که در شکل نشان داده شده است، تعداد پایه  DIPمی باشند که در اصطلاح 

بالای آی سی، نیم دایره ای وجود دارد که پایه ی چپ ند. ها زوج بوده و در دو طرف آی سی قرار دار

نزدیک به آن پایه شماره یک و شماره های بعدی قرار دارند. برای قرار دادن آی سی ها در بورد مدار 

چاپی از سوکت استفاده می کنند. دلیل استفاده از سوکت، سهولت در تعویض آی سی معیوب با آی سی 

   ، نیم دایره ها دقیقا روی یکدیگر قرار می گیرند.دادن آی سی در سوکتسالم است. در زمان قرار 

فوق العاده پیچیده است، به ترسیم آن اقدامی نمی شود و در مدارها  ICچون مدارات موجود در محفظه 

 و چند عدد برروی آن مشخص می شود. ICفقط علامت 

 

 اانواع آی سی ه 11.1شکل 

 حسگرها    ●

است که کمیات یا تغییرات فیزیکی یا شیمیایی را به کمیت های الکتریکی تبدیل می کند  حسگر وسیله ای

و اطلاعات مورد نیاز برای روبات را فراهم می کند. در واقع حسگر رابط بین روبات با محیط اطراف 

 و دروازه ورود اطلاعات به روبات است.

 انواع حسگر:

 د و آن ها را به کمیات الکتریکی تبدیل می کنند.حسگر حرارتی: به کمیات دما و گرما حساسن .9

ندازه گیری کرده و به کمیات الکتریکی تبدیل می کنند. احسگرهای مکانیکی: کمیات مکانیکی را  .9

 مثل فشار گاز، فشار مایع، موقعیت و ... 

حسگرهای شیمیایی: نوعی ماده خاص شیمیایی را در محیط تشخیص می دهند، مثل اکسیژن،  .1

 .دود و ..
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حسگرهای نوری: وابسته به نوع و میزان مشخصی نور بوده که برای تشخیص و شمارش بکار  .1

 می روند.

 برخی از انواع حسگرهی مورد استفاده در روبات:

حسگرهای تماسی: که در روبات های ساده معمولا میکروسوئیچ بوده و برای دو کاربرد بکار  .9

 می روند:

 روبات با محیط پیرامون ( آشکارسازی تماس دو جسم ) تماسالف. 

 ب.اندازه گیری نیروهایی که حین حرکت روبات ، بین اجزای مختلف روبات ایجاد می شوند.

.     حسگرهای نوری: نوعی از آنها مقاومت متغییری با نام فتوسل می باشد که برای تشخیص 9      

 می شود. میزان نور محیط استفاده

 

 

 

 

 حسگر نوری 11.1شکل 

نوع دیگری از حسگرهای نوری سنسورهای فرستنده و گیرنده نور مادون قرمز بوده که در اکثر          

 اجسام، موانع و خطوط سیاه و سفید مورد استفاده قرار می گیرند. روبات ها برای تشخیص

 

 

 

 

 

 سنسور فرستنده و گیرنده نور مادون قرمز 17.1شکل 
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 ابزارها و وسایل الکترونیکی    ●   

باطری: انرژی شیمیایی را به انرژی الکتریکی تبدیل می کند. در مدارهای کم مصرف ، به  .9

عنوان منبع تغذیه مورد استفاده قرار می گیرد. در یک دسته بندی ساده به دو نوع باطری های 

 قابل شارژ و باطری های غیر قابل شارژ تقسیم می شوند.

ستقیم و مورد نیاز تبدیل می کند. در انواع مختلف بوده منبع تغذیه: ولتاژ برق شهر را به ولتاژ م .9

و ولتاژی متغییر از صفر تا سی ولت را تولید می کند. برای استفاده از آن باید به نکات زیر 

 توجه کرد.

تنظیم ولتاژ را بر عهده ابتدا دستگاه را روشن نموده و با چرخاندن دو عدد ولومی که وظیفه 

نوشته شده  Vرا تنظیم کنید. ولتاژ در نمایشگری که در کنار آن حرف  ژ دلخواه خودالتدارند، و

ولوم سوم برای تنظیم جریان خروجی منبع تغذیه است،  است، برحسب ولت نمایش داده می شود.

آن را کمی بچرخانید. وقتی از دستگاه انرژی دریافت شود، میزان جریان دریافتی بر روی 

مثبت بوده و در محل فیش+   می شود. سیم قرمز رنگ سیم ( نمایش داده Aنمایشگر جریان ) 

این دو سیم را به مدار خود قرار می گیرد و سیم سیاه رنگ در محل فیش منفی قرار می گیرد. 

وصل کنید. هرگز نباید دو سر سیم ها به یکدیگر وصل شوند زیرا اتصال کوتاه رخ داده و 

+ ولت نیز برای دریافت ولتاژ ثابت 99+ و 1موجب سوختن دستگاه می شود. از خروجی های 

ا دستگاه حتما قرار می گیرد. بعد از اتمام کار ب  GNDاستفاده می شود که سیم منفی در فیش 

 آنرا خاموش کنید.

المنت حرارتی است که بر اثر عبور جریان، حرارت زیادی تولید می کند. با آن قلع )  هویه: یک .1

 سیم لحیم ( را ذوب کرده و المان های الکترونیکی را به یکدیگر متصل می کنیم.

به وسیله هویه مذاب  سیم لحیم: برای ایجاد اتصال بین قطعات مختلف الکترونیکی، سیم لحیم را .1

 کرده و روی محل مورد نظر قرار می دهیم.

قلع کش: برای باز کردن اتصالات ناخواسته که با سیم لحیم ایجاد شده است، از این وسیله استفاده  .1

 می شود.

 مولتی متر .1

 برد بورد ، استریپ بورد و بورد مدار چاپی .2

 .سیم چین ، سیم لخت کن ، انبردست ، پیچ گوشتی و ..... .1

 

 آموزش لحیم کاری  ●

 ایمنی   
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هویه شما برای اوّلین بار است به برق زده می شود، پس از اینکه کاملا داغ شد، نوک آن را داخل  اگر

قلع اندود شود، این کار باعث می   قلع به نوک آن میزنیم تا نوک هویه روغن لحیم فرو کرده و بعد کمی

حین کارکردن با هویه باید مواظب  درآن راحت انجام شود. شود نوک هویه سیاه نشود و لحیم کاری با 

م میدهید ، عبور کند کار یا جایی که لحیم کاری را انجاباشید، سیم برق آن از مسیری مناسب روی میز 

و همچنین همیشه خطر گرفتن بدنه داغ هویه به سیم برق آن و به اشیاء محیط کار وجود دارد ضمن  

همیشه جای  ،   فنر می شود آن جذب  پایه آن بگزارید تا ضمن اینکه حرارت  اینکه هویه را همیشه در

 به چیزی وارد نگردد. لحیم کاری  حین  هویه روی میز یا محیط کار مشخص باشد و صدمه ای در

میخواهید هویه را  در حین لحیم کاری پیوسته نوک هویه را تمیز نگهدارید، برای این کار هر موقع 

قرار دهید، نوک هویه را یک لحظه کوتاه درون روغن لحیم فرو برده و سپس نوک هویه  پایه اش روی 

را با اسفنج مرطوب تمیز نمایید ، ضمنا اسفنج مخصوص را هنگام خرید هویه یا قطعات الکترونیکی، 

را فشار بشویید و بعد آن  ظرفشویی  ابتدا اسفنج را با آب و مایع  تهیه کرده و همیشه قبل از لحیم کاری،

تا آب اضافه آن خارج گردد، در حین لحیم کاری این اسفنج باید پیوسته کمی مرطوب باشد تا وقتی  دهید 

  نوک هویه را با آن تمیز می کنید نسوزد.

 

 لحیم کاری 18.1شکل 
 

بعد از چند وقتی نوک هویه شما نیاز به تعویض خواهد داشت برای تعویض ، یک نوک نسوز هویه مثل 

با شل کردن پیچهای نگهدارنده آن، نوک هویه را عوض کنید در  ک هویه قبلی از فروشگاه تهیه و نو

ضمن این پیچها را هر چند گاهی یک آچار کشی بکنید چون اگر شل باشند نوک هویه خوب داغ نمی 

  شود و از عمر هویه شما کاسته می شود.

 

 شروع لحیم کاری:
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د ابتدا باید طوری تمیز باشد که بتواند لحیم را جذب کند مثلا اگر زنگ نقطه ای را که میخواهید لحیم شو

برای تمیز  .کثیف باشد، لحیم کاری سخت انجام می شود، پایه قطعه مورد نظر هم باید تمیز باشد  زده یا

از ضمن اینکه اگر نیاز به مایع تمیز کننده باشد، می توانید  کردن می توان از سنباده نرم استفاده کرد 

تینر فوری که در رنگ آمیزی استفاده می شود، استفاده کنید منتها مواظب باشید تینر مثل بنزین خطر 

باید در ظرفی مطمئن و در دار و به دور از اشیاء لحیم کاری و داغ و دور از دسترس افراد  ،ناک است

م کاری کرده اید نیز استفاده همچنین از این تینر برای تمیز کردن نقاطی که لحی .نا آگاه ، نگهداری شود

می شود به این ترتیب که در پایان کار توسط یک مسواک آغشته به این تینر پشت برد الکترونیکی را 

 چند بار با مسواک بکشید تا کاملا تمیز و براق شود.

سیم زده لحیم به  برای لحیم کردن سیم های افشان به هم، ابتدا باید سیم کاملا تمیز باشد سپس کمی روغن 

و با گذاشتن نوک هویه روی قسمت مورد نظر بستگی به قطر سیم، صبر کنید سیم داغ شود و همزمان 

قلع را اضافه کنید تا کاملا قلع به مغز سیم نفوذ کند، به اندازه مورد نیاز قلع اضافه شود به طور مثال 

م قلع اندود شود کافی است ولی اگر این سیم قرار است توی یک ترمینال پیچ شود، به اندازه ای که سی

اگر میخواهید سیم را به سر یک سیم دیگر لحیم کنید، بهتر است لحیم بیشتری استفاده شود، چون برای 

برای لحیم کردن پایه قطعات مثلا یک مقاومت،  است. نگهداری و محکم شدن دو سیم به یکدیگر نیاز 

که همزمان نوک هویه به برد و پایه قطعه تماس نوک هویه را کمی خوابیده طوری به پایه بچسبانید 

لحیم شده نزدیک کرده و به  داشته باشد و در همین زمان سیم لحیم را به این نقطه که داغ و آماده جذب

قلع آب شد و قلع به صورت یک اشک کوچک و صاف و براق و یکنواخت در آمد  محض اینکه دیدید 

عد هم هویه را عقب بکشید، عملی را که برای لحیم کردن پایه بلا فاصله، ابتدا قلع را دور کنید و ب

لحیم کاری  از زمانیکه نوک هویه را به پایه قطعه نزدیک می کنید تا وقتی که  مقاومت توضیح دادیم،

ثانیه بیشنر طول نمی کشد مگر اینکه هویه را خوب نگه ندارید یا قلع مرغوبی  1انجام می شود، حدود 

 لحیم کاری شرایط خوبی برای جذب لحیم نداشته باشند. نقاط مورد نداشته یا اینکه 

 

 

 

 

 

 

 نحوه لحیم کاری 19.1شکل 
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 روی برد: قطعات از روش کشیدن لحیم برای خارج نمودن

مطابق شکل، ابتدا قلع کش را آماده مکش کنید یعنی اینکه فنر آن را به طرف پایین جمع کنیـد که ضامـن 
می ماند حال با هویه نقطه مورد نظر را داغ کرده طــوری که کاملا قلع آب شــود دارد و خودش پایین 

سپس در همین موقع دکمه قلع کش را فشار دهید تا توسط نیروی جمع شده در فنرآن، مثل یک پمپ عمل 
                                    کند. نوک قلع کش در برابر حرارت مقاوم است.

 

 

 

 

 

 

 

 نحوه کشیدن لحیم برای خارج نمودن قطعات از برد 10.1شکل 

 

 بوردهای الکترونیکی    ●   

برای اتصال قطعات الکترونیکی به یکدیگر از انواع بوردها استفاده می شود. یعنی بوردها مانند سیم 
رد وظیفه ی ارتباط قطعات به یکدیگر را بر عهده دارند. دارای سه نوع برد بورد ، استریپ بورد و بو

 مدار چاپی هستند.
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 :برد بورد 

برد بورد از تعداد زیادی سیم ردیف شده ی فلزی )معمولا مسی( ساخته شده است,که در زیر بورد ردیف 
شده اند. ردیف های فلزی همانند شکل زیر با هم موازی هستند. این ردیف ها سوراخ های روی بورد را 

آسان تر شدن اتصال قطعات برای ساخت مدارها می شود.برای استفاده به هم متصل می نمایند که باعث 
از برد بور  پایه های قطعات را در حفره های آن فرو کنید.هر حفره به یکی از ردیف های زیر بورد 

                                                                                                                  متصل شده است.

 

 

 

 

 

 

 



Melec.ir دانلود پروژه های بیشتر از وبسایت        

 

52 
 

 

 

 برد بورد و اتصالات داخلی آن 11.1شکل 

 گره نقطه ای از مدار است که دو قطعه به هم اتصال می یابند. هر سیم تشکیل یک گره می دهد,

 اتصال بین قطعات مختلف با قرار دادن پایه ی آن ها در گره مشترک تشکیل می شود.روی برد بورد,
سطر های بالا و پایین معمولا  ره هایی است که توسط ردیف فلزی اتصال یافته است.گره سطری از حف

برای اتصال منابع تغذیه استفاده می شود.باقی مدار توسط قرار دادن قطعات و اتصال آن ها با یکدیگر 
                                                      توسط سیم ها تشکیل می شود.

که پایه های زیادی دارند )آی سی ها( را در وسط بورد قرار دهید و نیمی از پایه ها را روی چیپ هایی 
                                                                                                                           یک طرف و نیمی دیگر را روی طرف دیگر قرار دهید. مانند شکل:

از این بورد برای ساختن مدار به صورت موقتی به منظور بررسی درستی مدار استفاده می شود. در 
این بورد برای اتصال قطعات از لحیم کاری استفاده نمی شود، در نتیجه تغییر قطعات و جایگزینی آنها با 
بوده و  قطعات دیگر بسیار آسان 
به قطعات آسیب نخواهد  رسید.

 

 

 

 

 

 نمونه ای از اتصالات روی برد بورد 11.1 شکل

 بورد سوراخ دار یا استریپ بورد:

این بورد دائمی است و به لحیم کاری نیاز دارد. این بورد متشکل از تعداد زیادی سوراخ بوده که قطعات 
. طریق لحیم کردن سیم صورت می گیرددر آنها قرار گرفته و لحیم می شوند و اتصال بین قطعات از 

 ساخت یک مدار و به صورت موقتی است.بورد برای  این

 :بورد مدار چاپی
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پس از تهیه نقشه مدار ، آن را بر روی فیبر های مسی چاپ کرده و بعد از اسید کاری ، جای قطعات 
ال بین قطعات توسط  مسیرهای مسی د قرار گرفته و لحیم می شوند. اتصسوراخ شده و قطعات داخل بور

 گیرد. تمام مدارات در مرحله نهایی بر روی این بوردها نصب می شوند.روی فیبر صورت می 

 انواع مدارهای الکتریکی    ●

 مدار سری یا متوالی :

هر گاه چند قطعه به صورت متوالی و پشت سر هم به یکدیگر وصل شوند مدار سری تشکیل می شود، 

 است. که در آن روابط ولتاژ و جریان و مقاومت الکتریکی به صورت زیر

 

       

    

 

                                                   

 

 

 مدار سری 11.1شکل 

 

   ولتاژ مقاومت ششم ولتاژ کل = ولتاژ مقاومت اول + ولتاژ مقاومت دوم + ...+ 

VT=VR1+VR2+..+VR6 

 جریان مقاومت ششم  جریان کل = جریان مقاومت اول = جریان مقاومت دوم= ...  =

 

                             IT=I1=I2=…=I6        

          مقاومت کل = مقاومت اول + مقاومت دوم + ... + مقاومت ششم 

                             RT = R1+R2+R3+…+R6         

 صورت سری به یکدیگریعنی اگر بخواهیم با استفاده از باتری ها ولتاژهای بیشتری تولید کنیم باید آنها را به 
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 جریان کل برابر با جریان یکی از باتری ها می شود.پس جریان در تمام نقاط مدار وصل کنیم که در این حالت 

 با هم برابر است و ولتاژ کل، برابر است با ولتاژی که روی هر قطعه افت می کند. مقاومت معادل در مدار 

 سری زیاد می شود. 

 

  LEDروشن کردن :  آزمایش

 ، منبع تغذیه 180R، کلید ، مقاومت  LEDقطعات مورد نیاز : 

 بوردابتدا ولتاژ های مورد نیاز هر کدام از مدارها را با علت آن بنویسید و بعد از آن مدارها را بر روی برد 

 تست کنید.  

 دلیل استفاده از مقاومت در مدار سوم چیست ؟

 

 

 

 

 

 

 مدار آزمایشی 11.1شکل 

 مدار موازی :

هر گاه چند قطعه را به طوری به یکدیگر وصل کنیم که ابتدای آنها به هم و انتهای آنها نیز به هم وصل 

شده باشند، مدار موازی می شود که در آن روابط ولتاژ و جریان و مقاومت الکتریکی به صورت زیر 

 است.
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 مدار موازی 11.1شکل 

        ولتاژ شاخه سوم                        ولتاژ کل = ولتاژ شاخه اول = ولتاژ شاخه دوم = 

VT = V1 = V2 = V3                

 جریان شاخه سوم  جریان کل = جریان شاخه اول +  جریان شاخه دوم  +

                                         IT = I1+ I2 +I3 

 ( 9قاومت ششم/( + ... +) م 9( +)  مقاومت دوم/ 9مقاومت کل =) مقاومت اول/

 RT = 1/R1+1/R2+1/R3      1/ 

همانطور که از شکل ها و فرمول ها مشخص شد، در مدارهای موازی ولتاژ همه شاخه ها برابر با هم و 

برابر با ولتاژ کل است، در حالی که جریان کل برابر با حاصل جمع جریان هر یک از شاخه ها می 

اومت معادل،  مقاومت های موازی شده با یکدیگر، کم می شود، باشد. همیشه به یاد داشته باشید که مق

 را می دهند. 5Rموازی که مقدار  10Rمثل دو مقاومت 

  LEDآزمایش:روشن کردن 

 ، کلید ، مقاومت  ، منبع تغذیه LEDقطعات مورد نیاز : 

دارها را بر روی برد ابتدا ولتاژ های مورد نیاز هر کدام از مدارها را با علت آن بنویسید و بعد از آن م

 بورد تست کنید.  

 دلیل استفاده از مقاومت در مدار سوم چیست ؟ مقدار آن چقدر است؟

 

 موازی  –مدارهای مختلط یا سری 

این مدارها هم از شاخه های موازی شده با یکدیگر تشکیل شده اند و هم دارای قطعات سری شده با 

 و فرمول های مدارهای سری و موازی درست است. یکدیگر هستند. در این مدارها همان قوانین
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 مدارهای مختلط 11.1شکل 

 

 دستگاه اندازه گیری مولتی متر    ●

تا   AC، ولتاژ  1000Vتا   DCوسیله ای برای اندازه گیری پارامتر های گوناگون مثل : ولتاژ 

750V  جریان ،DC  وAC   20تاA 200ظرفیت خازن تا  مگا اهم، 933تریکی تا ، مقاومت الکuF  

 ، تست دیود و اتصال کوتاه ، تست ترانزیستور و تشخیص نوع آن.

 در زیر شکل یک نمونه از مولتی مترها نشان داده شده است. 
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 مولتی متر 17.1شکل 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 :رروش کار با مولتی مت

که سر مشترک می  COMدر مرحله اول مولتی متر را روشن کرده و  سیم مشکی رنگ را درون محل 

 باشد قرار می دهیم.

-کلید روشن

 خاموش

مقاومت 

 الکتریکی

 نمایشگر

ال اتص-دیود

 کوتاه

AC جریان    

DC جریان 

محل قرارگرفتن 

 خازن

 ظرفیت خازن 

20A اندازه گیری  

mA جریان اندازه گیری جریان  منفی-سیم مشترک   اندازه گیری مقاومت و ولتاژ 

Tr تست 

Tr محل قرار گرفتن 

AC ولتاژ 

DC  ولتاژ 

کلید ثبت اطلاعات در 

  حال نمایش
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 اندازه گیری مقاومت الکتریکی:

سیم قرمز را درون سوراخ اول از سمت راست قرار می دهیم. سلکتور را روی یکی از رنج ها قرار  

بود یعنی رنج  9وصل می کنیم. اگر عدد نمایش داده شده برابر می دهیم. سیم ها را به دو سر مقاومت 

انتخاب شده کمتر از میزان مقاومت است، در این حالت رنج بزرگتری را انتخاب می کنیم ، این کار را 

باشد،  با  20Kتا وقتی که عدد مشاهده شده غیر از یک شود ادامه می دهیم. مثلاَ اگر سلکتور روی عدد 

بود یعنی  91اهم را اندازه گیری نمود. حال اگر عدد نمایش داده شده  20Kان تا مقاومت این رنج می تو

اهم  200Mاهم است. باید توجه داشت که با این مولتی متر مقاومت های تا اندازه  19Kمقدار مقاومت 

 را می توان اندازه گرفت.  

 

 اندازه گیری ولتاژ مستقیم:

است. برای این کار سیم قرمز رنگ  1000V DCری ولتاژ تا مقدار این مولتی متر قادر به اندازه گی

در سوراخ اول سمت راست قرار گرفته و سلکتور را در محدوده ولتاژ مستقیم بر روی یکی از رنج ها 

قرار می دهیم و شروع به اندازه گیری می کنیم. در انتخاب رنج به نکته گفته شده در قسمت قبل باید 

 اندازه گیری ولتاژ باید، به نوع ولتاژ که مستقیم یا متناوب است توجه نمود. توجه کرد. در حالت

 

 اندازه گیری ولتاژ متناوب :

است. روش اندازه گیری این نوع ولتاژ  750V ACاین مولتی متر قادر به اندازه گیری ولتاژ تا مقدار 

 قرار داشته باشد. ACلتاژ مانند حالت قبل بوده فقط با این تفاوت که سلکتور باید در محدوده و

 

 اندازه گیری ظرفیت خازن :

را اندازه گیری نمود.  200uFتوسط این دستگاه می توان خازن های عدسی و الکترولیتی تا ظرفیت 

مشخص شده قرار داده  Fبرای این کار سلکتور را در محدوده اندازه گیری ظرفیت خازن  که با حرف 

می دهیم. در این حالت با انتخاب درست رنج ، مقدار ظرفیت بر  و خازن را در محل مشخص شده قرار

 روی نمایشگر نمایش داده می شود.

 تست دیود و تشخیص اتصال کوتاه :

برای تشخیص اتصال کوتاه در مدارها از این قسمت استفاده می شود. در این حالت هر مسیری که باعث 

عث فعال شدن بلندگوی دستگاه و شنیده شدن صدای اتصال دو سر سیم های مولتی متر به یکدیگر شود با

 بوق می شود. 
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با توجه به تعریف دیود که مانند یک کلید یک طرفه فقط از یک طرف جریان را از خود عبور می دهد.  

برای تست آن سلکتور را روی تست دیود قرار داده و سیم مشکی را به کاتد و سیم قرمز رنگ موجود 

نمایش داده می  133ت را به آند وصل می کنیم، در این حالت عددی نزدیک در سوراخ اول سمت راس

نمایش داده  9شود. حال سیم قرمز را به کاتد و سیم مشکی را به آند وصل می کنیم ، در این حالت عدد 

 نشان دهنده تست یک دیود سالم است.می شود. کل این مراحل 

 

 مکانیسم حرکتی روبات ها     ●

ن اجزای روبات نیروی محرکه آن است.برای حرکت روبات ها به انرژی مکانیکی نیاز یکی از مهمتری

تامین می شود.موتور الکتریکی یا اصطلاحا  داریم. این انرژی معمولا توسط یک موتور الکتریکی

آرمیچرها در واقع مبدل انرژی الکتریکی دریافتی در ترمینال ها به انرژی مکانیکی هستند. انرژی 

به صورت دوران در محور موتور ظاهر می شود. دوران این محور دو مشخصه اساسی  مکانیکی

دارد.یکی سرعت دوران و دیگری قدرت دوران. موتورهای الکتریکی انواع مختلفی دارند از جمله 

 DCو ... در زیر شکل یک موتور  AC، موتورهای  DCاستپ موتورها، سروو موتورها، موتورهای 

 ه چرخ متصل است نشان داده شده است.که توسط گیربکس ب

 

 

 

 

 DCموتور  18.1شکل 

 این است که جهت حرکت و سرعت حرکت آن ها به راحتی قابل DCرهای واز ویژگی های اساسی موت

سرعت موتور را تغییر دهید و با تغییر پلاریته )  ورودی می توانید کنترل است. با تغییر متوسط ولتاژ

 ور ( جهت دوران شافت تغییر خواهد نمود.جهت اتصال تغذیه به موت

 گیربکس:

ولت  1تا  1برای تامین نیروی محرکه روبات باید یک موتور الکتریکی کوچک که ولتاژ کاری آن بین 

چندانی ندارند و نمی توانند روبات را حرکت  ود. معمولا این گونه موتورها قدرتاست را انتخاب نم

تریکی معمولا به گونه ای ساخته شده اند، که سرعت چرخش شافت آن دهند. علاوه بر این موتورهای الک

هزار تا  1ها خیلی زیاد است. ) بر خلاف قدرت خروجی که معمولا کم است. ( این سرعت معمولا بین 

( است. برای رفع مشکل اول، باید به نحوی نیروی موتور را افزایش  RPMهزار دور در دقیقه ) 93

کار از تعدادی چرخ دنده و یا تسمه و پولی استفاده می شود. برای رفع مشکل دوم  داد. معمولا برای این
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نیز می توان با استفاده از مکانیزم هایی مانند چرخ دنده ها و یا تسمه ها این سرعت را پایین آورده و در 

تواند مفید ، استفاده از گیربکس و چرخ دنده می عوض به قدرت بیفزاییم. پس برای رفع دو عیب یاد شده

 باشد.

 

 

 

 

 گیربکس 19.1شکل 

رایج ترین روش این کار استفاده از تعدادی چرخ دنده است که به مجموعه آن ها گیربکس گفته می شود. 

با استفاده از همین روش است که نسبت بین قدرت و سرعت اتومبیل مشخص می شود.در این روش با 

ه خروجی موتور تغییر می نماید. اگر نیروی کوچک و بزرگ کردن چرخ دنده ها نسبت ورودی ب

محرکه شما به چرخ دنده کوچک متصل شود و این چرخ دنده، چرخ دنده ی بزرگ تری را به حرکت 

، به دلیل تفاوتی که در محیط این چرخ دنده ها وجود دارد، چرخ دنده بزرگتر چرخش کمتری در آورد

ا توجه به اینکه سرعت و قدرت با یکدیگر رابطه خواهد داشت و در نتیجه سرعت آن کاهش یافته و ب

 عکس دارند، قدرت افزایش خواهد یافت.

انند دوچرخه و استفاده از تسمه علاوه بر گیربکس روش های دیگری مانند استفاده از چرخ و زنجیر م

 نند کولر آبی برای انتقال و تغییر نسبت انرژی مکانیکی متداول اسما

 

 

 

 

                                        

 چرخ و زنجیر 10.1شکل 

 :موتور و گیربکس حلزونی

گفتیم که موتور و گیربکس وظیفه تامین انرژی مکانیکی مورد نیاز جهت حرکت بخش های مختلف 

که با سرعت مناسب و قدرت نسبتا زیاد دوران  روبات را بر عهده دارند. بنابر این باید خروجی گیربکس

رخ متصل کرد، در این صورت چرخ روبات نیز به گردش در آمده و روبات حرکت می کند را به چ
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خواهد کرد. برای کنترل جهت حرکت روبات از دو نیروی محرکه مجزا در طرفین روبات استفاده می 

در واقع اگر شما بتوانید به گونه ای سمت راست روبات را به جلو ببرید و سمت چپ آن را ثابت  کنیم.

چرخ بر روی یک دایره دور خواهد زد و روبات به سمت چپ خواهد چرخید. برای چنین  نگه دارید،

کاری کافی است یک موتور در سمت راست روبات  و یک موتور در سمت چپ آن قرار داد.در 

صورت روشن بودن دو موتور روبات به جلو حرکت نموده و با خاموش نمودن یکی از موتورها و 

بات خواهد چرخید. پس از نصب موتور و گیربکس بر روی شاسی روبات، روشن نمودن دیگری ، رو

نوبت به اتصال چرخ ها است. دقت کنید که قطر چرخ ، سرعت روبات را تعیین می کند. هر چقدر قطر 

 بیشتر باشد سرعت روبات بیشتر و در عوض قدرت آن کمتر می شود.

 

 

 

 

 

 

 موتور و گیربکس حلزونی 11.1شکل 

به همراه گیربکس و شاسی نشان داده شده است. با استفاده از پیچ و مهره  DCر موتور در شکل زی

گیربکس ها را روی شاسی نصب کنید. سیم های موتورها را لحیم کنید و موتورها را به صورت صحیح 

 در جای خود در گیربکس قرار دهید. 
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 به همراه گیربکس و شاسی DCموتور  11.1شکل 

 قرمز    سنسورهای مادون ●

قطعاتی هستند که اطلاعات فیزیکی مثل دما ، رطوبت ، فشار ، وزن ، سرعت ، نور و  سنسورها    

 .... را به سیگنال های الکتریکی جهت پردازش و تصمیم گیری بر روی آنها ، تبدیل می کنند.

آتش است. آتش آتش نشان ، سنسور مادون قرمز برای تشخیص بات ودر ر یکی از سنسورهای مود نیاز

دارای حرارت و نور می باشد، ولی وقت روبات با منبع آتش فاصله داشته باشد. این حرارت و نور 

واقعی نبوده و با حرارت و نور محیط مخلوط شده است. آتش از خود نور مادون قرمز تولید می نامید و 

از بهترین راه های شناسایی  همانطور که از قبل می دانید، نور محیط بر روی آن تاثیری ندارد. یکی

آتش، شناسایی نور مادون قرمز تولید شده از آن است. قبلا با این نوع سنسورها در روبات مسیریاب 

آشنا شده اید. در روبات مسیریاب سنسورها دارای فرستنده و گیرنده بودند و خود نور مادون قرمز تولید 

. در حالی که در روبات آتش نشان نیازی به قسمت و از آن برای تشخیص خط سیاه استفاده می نمودند

فرستنده را انجام می دهد. در زیر تصاویری از فرستنده مادون قرمز نیست چون آتش برای ما وظیفه 

 سنسورهای مادون قرمز نشان داده شده است.

 

 سنسورهای مادون قرمز 11.1شکل 

 

ه و گیرنده از یکدیگر جدا می باشند. همان گونه که مشخص است، فقط در تصویر سمت راست، فرستند

نشان  LEDدارد و در نقشه مدارات نیز با نماد  LEDگیرنده دارای رنگ مشکی بوده و ظاهری مانند 

داده می شود. وقتی نور مادون قرمز شمع به سنسور برسد. ولتاژ دو سر سنسور کاهش یافته و به قسمت 

 بعدی مدار وجود نور را اطلاع می دهد.
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 ل سوم : تشریح نرم افزار و برنامه های مربوط به پروژهفص

 

 الگوریتم و فلوچارت ●

همانطور که قبلا گفته شد، روبات ها دارای یک پردازشگر هستند. این پردازشگر با توجه به دستوراتی 

د و که ما به آن می دهیم، کارهای خاصی را انجام می دهد. مثلا از سنسورها اطلاعاتی را دریافت می کن

یا به موتورها فرامین خاصی را می دهد. پردازشگرها دستوراتی که به آنها داده شده است را یکی پس 

از دیگری انجام می دهند. اصولا برای انجام هر کاری و رسیدن به هدفی خاص، نیاز به یک سری 

ن یک بادکنک دستورات داریم که یکی پس از دیگری انجام می شوند. به عنوان مثال فرایند باد کرد

 شامل موارد زیر است:

 دهنه بادکنک را پیدا کن .1

 آن را در دهان قرار بده .2

 به اندازه کافی باد کن .3

 دهنه آن را گره بزن .4

این یک فرایند بسیار ساده است. ولی چنانچه این فرایند به ترتیب اجرا نشود، موفق به باد کردن بادکنک 

اجرا شود و بعد  1برعکس اجرا شوند. یعنی اول  1و  1نخواهیم شد. به عنوان مثال فرض کنید موارد 

1 !!!!!!!! 

این فرایند بدون تکرار و شرط بود. حال فرض کنید قرار است تعداد زیادی بادکنک را باد کنیم. برای 

این کار فرایند ما و یا دستور کار ما که از این به بعد به آن الگوریتم کار گوییم عوض خواهد شد. 

 می تواند مانند زیر باشد : الگوریتم کار

 یک بادکنک را انتخاب کن .1

 دهنه بادکنک را پیدا کن .2

 آن را در دهان قرار بده .3

 به اندازه کافی باد کن .4

 دهنه آن را گره بزن .5

 آن را در جای مناسب قرار بده .6

 برو 9به مرحله   .7
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قی می ماند و هیچگاه این الگوریتم دارای یک فرایند تکرار و یا یک حلقه است، که همواره درون حلقه با

تمام می شود، اما در این  1پایان ندارد. الگوریتم اول پس از یک بار اجرا و رسیدن به خط شماره 

 بر می گردیم. 9می رسیم دوباره به خط  2الگوریتم پس از اینکه به خط 

رنده و یا بادکنک را باد کنیم. پس نیاز به یک شما 93حال به عنوان مثال سوم فرض کنید قصد داریم 

 کنتور هم داریم. الگوریتم کار می تواند مانند زیر باشد :

 عشرو .3

 یک بادکنک انتخاب کن .9

 دهنه بادکنک را پیدا کن .9

 آن را در دهان قرار بده .1

 به اندازه کافی باد کن .1

 دهنه آن را گره بزن .1

 آن را در جای مناسب قرار بده .1

 یک خط روی زمین بکش .2

 تعداد خطوط را بشمار .1

 بود به مرحله یک برو 93وط کمتر از اگر تعداد خط .1

 پایان  .93

این الگوریتم از تمامی الگوریتم های گفته شده کامل تر بود. این الگوریتم دارای حلقه تکرار، شرط 

تکرار و جملات شروع و پایان بود. گرچه این جملات بیشتر به عنوان تکمیل کننده الگوریتم هستند و 

از مفهومی به نام  1و  2است. می توان به جای استفاده از عبارات بدون این جملات هم الگوریتم کامل 

متغییر نیز استفاده نمود . در الگوریتم نویسی نام این متغییر را هر نام دلخواهی می توانیم بگذاریم. در 

را این  ر می کنیم. پس می توانیم الگوریتمهر بار باد شدن بادکنک، مقدار این متغییر را یک عدد بیشت

 ر بنویسیم :طو

 شروع .3

 یک بادکنک انتخاب کن .9

 دهنه بادکنک را پیدا کن .9

 آن را در دهان قرار بده .1

 به اندازه کافی باد کن .1

 دهنه آن را گره بزن .1

 آن را در جای مناسب قرار بده .1

 را یکی اضافه کن Iمقدار متغییر  .2

 برو 9به مرحله  I<10اگر  .1

 پایان .1
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ز نشان می دهند. بدین نمایش الگوریتم، فلوچارت می مرسوم است که الگوریتم را به صورت گرافیکی نی

 گویند. قواعد خاصی برای رسم الگوریتم وجود دارد که در زیر به آنها اشاره می شود :

 عبارت شروع و پایان درون بیضی قرار می گیرند.

 عبارات دستوری درون مستطیل نوشته می شوند.

 عبارات شرطی درون لوزی قرار می گیرند.

 را در روبرو 1نوان مثال فلوچارت مثال به ع

 مشاهده می کنید. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 شروع

 یک بادکنک انتخاب کن

 دهنه بادکنک را پیدا کن

 ا در دهان قرار بدهآن ر

 به اندازه کافی باد کن

 دهنه آن را گره بزن

 آن را در جای مناسب قرار بده

I = I +1 

I  < 10 
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 : الگوریتمی بنویسید که یک لامپ به طور مداوم خاموش و روشن شود. 1مثال 

 شروع .3

 لامپ را روشن کن .9

 مدتی صبر کن .9

 لامپ را خاموش کن .1

 مدتی صبر کن .1

 9برو به  .1

 ید که دو لامپ را به ترتیب و مداوم خاموش و روشن کند.: الگوریتمی بنویس 1مثال 

 شروع .3

 را روشن کن 9لامپ شماره  .9

 صبر کن .9

 را خاموش کن 9لامپ شماره  .1

 را روشن کن 9لامپ شماره  .1

 صبر کن .1

 را خاموش کن 9لامپ شماره  .1

 9برو به  .2

 تر باشد.: الگوریتمی بنویسید که یک لامپ خاموش و روشن شود، ولی زمان روشن بودن بیش 1مثال 

 شروع .3

 لامپ را روشن کن .9

 میلی ثانیه صبر کن 233 .9

 لامپ را خاموش کن .1

 میلی ثانیه صبر کن 133 .1

 9برو به  .1

: فرض کنید یک سنسور دود در اتاق نصب شده است. الگوریتمی بنویسید که در صورت  2مثال 

 تشخیص دود، موتورهای آب پاش را فعال کند و آژیر را به صدا در آورد.

 شروع

 پایان
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 نسور دود فعال استاگر س

 موتورها را روشن کن

 آژیر را فعال کن

 3برو به  .9

 اشکال الگوریتم فوق در کجاست؟

 

 

  نشانبرنامه نویسی روبات آتش  ●

برای برنامه نویسی از زبان های گوناگونی می توان استفاده کرد. یکی از راحت ترین زبان ها، زبان 

این نرم افزار و روش برنامه نویسی، باید اصول و برنامه نویسی بیسیک است. برای شروع کار با 

را یاد گرفت. در   BASCOB-AVRدستورات مورد نیاز در زبان بیسیک و همچنین کار با نرم افزار 

دارای  icکه یک میکرو کنترلر پیشرفته است استفاده شده است. ای  IC ATmega 8این روبات از 

عاتی بوده و وظیفه دریافت و یا ارسال اطلاعات را دارند. تا از پایه ها ، اطلا 91پایه بوده، که  91

 بیان نمود. ICبرای این منظور ابتدا باید دستوری را جهت معرفی 

   از دستور زیر استفاده می کنیم. IC ATmega8برای تعریف 

  $regfile = "m8def.dat"  

است. فرکانس در   1MHzبر بااز دستور زیر استفاده می کنیم که برا ICبرای تعیین فرکانس کاری 

 می باشد.عت پردازش اطلاعات توسط پردازشگر واقع بیان کننده سر

                                          $crystal = 1000000       

اطلاعات را از سنسورهای نوری و کلیدهای تماسی و سنسورهای  ICدر این روبات تعدادی از پایه های 

 ا باید به صورت ورودی تعریف شوند.افت می کنند. پس واضح است که این پایه همادون قرمز دری

   Input           نام پورت =Config Port 

که به موتورها متصل بوده و به آنها فرمان می دهند را به صورت خروجی  ICهمچنین پایه هایی از 

   تعریف می کنیم. 

   Output           نام پورت =Config Port 
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 DOبرای اجرای مداوم برنامه، باید دستورات را درون یک حلقه اصلی نوشت. برای این کار ابتدا کلمه 

را می نویسیم.  LOOPرا نوشته و دستورات مورد نظر را خط به خط زیر آن نوشته و در انتها کلمه 

اجرا می  ه از اولرسید دوبار LOOPاجرا شده و وقتی به  DOدر این حالت برنامه از دستور بعد از 

 تایپ می شود. ENDآخرین کلمه برنامه می باشد. در انتهای هر برنامه کلمه  LOOPدر واقع  شود.

 

 برنامه های سیستم حرکتی روبات    ●

سیستم حرکتی روبات مجهز به دو سری چرخ در دو طرف است که امکان قدرت مانور بالایی به روبات 

 باشد. می دهد و مرسوم به مدل تانکی می

 مدل تانکی :

مرسوم ترین و شاید بهترین سیستم حرکتی در 

روبات ها می باشد. این سیستم دارای قدرت مانور 

 بسیار

بالایی است. در این سیستم حداقل اصطکاک را  

با زمین داریم. در این سیستم روبات می تواند 

 بدون آنکه

 113جلو یا عقب برود، دقیقا در مکان خود  

  درجه بچرخد.

و راست هر یک برای  در این سیستم سمت چپ

خود یک موتور جداگانه دارند که وظیفه پیشران 

 را هم به عهده دارند. چنانچه هر دو 

 

و به سمت جلو در حرکت باشند، موتور فعال 

روبات جلو می رود. اگر دو موتور فعال و به 

 سمت عقب باشند، روبات به سمت عقب 

است که روبات با یک می رود. حالت سوم زمانی 

موتور در حال حرکت است. در این شرایط 

 چنانچه چرخ سمت چپ روشن و

 رو به جلو باشد، در حالی که چرخ راست ثابت است، روبات به سمت راست می چرخد. 
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 حالت های مختلف حرکت روبات را نشان می دهد. روبروشکل  

 

 

 

 

 برنامه های سیستم حرکتی روبات 1.1شکل                                                                 

 .و به صورت مداوم ادامه یابد ز مدتی بر گرددسید که روبات رو به جلو رفته پس ا: برنامه ای بنوی 9مثال 

و برای غیر فعال نمودن آن از   SET PORTB.2برای فعال نمودن موتور سمت چپ از دستور 

از دستورهای  ال و غیر فعال نمودن موتور سمت راسترای فعو ب RESET PORTB.2دستور 

SET PORTB.5  وRESET PORTB.5  استفاده می شود. بعد از فعال نمودن موتورها باید جهت

و  SET PORTB.0حرکت آنها را مشخص نمود. برای حرکت موتور چب به سمت جلو دستورات 

RESET PORTB.1 ت به عقب موتور سمت چپ از را پشت سر هم می نویسیم. و برای حرک

استفاده می شود. برای حرکت رو به جلو  SET PORTB.1و   RESET PORTB.0دستورات 

و برای حرکت رو به  RESET PORTB.3و  SET PORTB.4موتور سمت راست دو دستور 

را می نویسیم. برای ایجاد تاخیر  SET PORTB.3و   RESET POTRB.4عقب دو دستور 

برابر با میزان تاخیر بر جلوی آن عدد نوشته شده  استفاده می شود که WAITدستور برحسب ثانیه از 

 حسب ثانیه می باشد.

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output 

Do 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Reset Portb.3 
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Set Portb.4 

Wait 1 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Set Portb.1 

Reset Portb.0 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

Wait 1 

Loop 

End                                                         'end program 

در بالا با دستورات این برنامه آشنا شدید. برای آنکه بتوان برنامه را به روبات انتقال داد و آن را تست 

 د با نرم افزارهای مخصوص این کار آشنا شد.نمود بای

 

  BASCOM-AVRمحیط نرم افزار ●

 

پس از نصب برنامه، دو بار روی آیکن                   کلیک کنید تا پنجره مربوطه باز شود. برای 

 را انتخاب می کنیم.  New، گزینه  Fileشروع کار با برنامه از منوی 

 را تایپ می کنیم.در این صفحه برنامه مورد نظر 
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 Bascomمحیط نرم فزار  1.1شکل 

کلیک می کنیم.در این مرحله             compile   پس از اتمام تایپ برنامه، بر روی گزینه

باید برنامه را در کامپیوتر ذخیره کرد. اگر برنامه درست باشد، نرم افزار خطایی را نمی گیرد و شکل 

 زیر ظاهر می شود. 

 

 

 

 

 نکردن برنامه در هنگام ذخیره سازیخطا اعلام  1.1شکل 

در غیر این صورت خطا ها در پایین صفحه مشخص می شوند، که پس از عیب یابی دوباره مراحل بالا 

 را تکرار می کنیم.

استفاده می کنیم، که توسط پورت  Programmerاز دستگاهی به نام  ICبرای انتقال این برنامه به 

USB مپیوتر متصل شده و به کاIC  درون سوکت آن قرار می گیرد. برای کار با اینProgrammer 

 ه را انتقال دهد استفاده می کنیمبرنام HEXاز نرم افزار دیگری که قادر است فایل 

 

 : PROGISPمحیط نرم افزار 

 

  پس از نصب برنامه، دو بار روی آیکن  کلیک کنید تا پنجره مربوطه باز شود. 
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 گونه تغییراتی در قسمت فیوز بیت ها نمی دهیم.هیچ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 PROGISPمحیط نرم افزار  1.1شکل 

 

 انتخاب می  USBو  USBASPرا  ، نوع پروگرمر ATMEGA8را  IC، نوع  1MHZفرکانس را 

را  HEX.پسوند کنیم. فایل برنامه با   انتخاب می کنیم.  Load flashتوسط گزینه 

 را در سوکت قرار می دهیم و آن را روشن می کنیم. icیوتر وصل کرده و پروگرمر را به کامپ

                            Autoبر روی گزینه  کلیک می کنیم.

 در صورتی که همه چیز درست باشد عمل پروگرم کردن به درستی انجام می شود.  

IC ایید. را دورن سوکت خود بر روی روبات قرار داده و برنامه را تست نم 

در مثال قبل اگر زمان انتظار را بیشتر کنید، متوجه خواهید شد که روبات شما یک مسیر صاف را طی 

نمی کند، بلکه اندکی به طرفین منحرف می شود. علت این پدیده بخاطر تفاوت دور موتورها است. هیچ 

ن را تولید کرد. عواملی مانند دو موتوری کاملا مانند هم نیستند. در واقع نمی توان دو موتور کاملا یکسا

متفاوت بودن تعداد دور سیم پیچ و متفاوت بودن اصطکاک درون موتور و از همه مهمتر تفاوت در 

 قدرت آهنربای هر موتور باعث می شود تا هیچ دو موتوری کاملا مانند هم نباشند.

کاملا وابسته به روبات نکته دیگر در این مورد، مسافت طی شده در زمان یک ثانیه است. این زمان 

 شماست. چنانچه از باطری های خوبی استفاده کرده باشید، مسافت طی شده بیشتر می باشد.

 درجه به راست برود. 13: برنامه ای بنویسید که روبات جلو برود و پس از یک چرخش  9مثال 

 بدین شکل است:الگوریتم کار ما در این مسئله 
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 به سمت جلو حرکت کن .9

 نکمی صبر ک .9

 به سمت راست بچرخ .1

 کمی صبر کن .1

 به سمت جلو حرکت کن .1

 کمی صبر کن .1

 متوقف شو .2

مربوط به  1و  9( صبرها در خطوط  1و  1و  9زمان انتظار وجود دارد. ) خطوط  1در این مسئله 

مربوط به زاویه پیچیدن است. چنانچه این انتظار کم  1مسافت طی شده در حالت مستقیم و انتظار خط 

درجه می چرخد.  13درجه می چرخد و چنانچه زیاد باشد، روبات بیش از  13کمتر از باشد روبات 

 برنامه کامل آن در زیر آمده است.

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

Wait 1 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Reset Portb.1 

Set Portb.0 

Set Portb.3 
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Reset Portb.4 

Waitms 600 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

Wait 1 

Reset Portb.2 

Reset Portb.5 

End                                                         'end program 

 

 سنسورهای تماسی و برنامه ریزی روبات حل ماز    ● 

برای انعطاف پذیری بیشتر روبات در جلوی آن دو سنسور تماسی نصب شده است که می توان از طریق 

موانع را تشخیص داد. در واقع این سنسورها ، کلید می باشند و برای کار کرد بهتر  داین دو سنسور وجو

شده اند. برای دسترسی به سنسورها باید با دستور شرطی زیر که برای برنامه ریزی آن به فنرها مجهز 

 استفاده می شود، آشنا شوید.

 : IF – THENدستور 

در زندگی روزمره هنگامی که می خواهید جمله ای شرطی را بیان کنید که متناسب با شرط مورد نظر 

ند اگر، به شرط اینکه، سپس و آنگاه استفاده می کنید. در یک دستور اجرا شود، معمولا از واژه هایی مان

 نیز برای بیان جملات شرطی ترتیب و دستور زبان مشخصی وجود دارد.  BASCOM-AVRدر 

                                                                                         THEN     شرطIF                                                                                                                                                        

                                     دستورها                                                                                                                      

END IF 
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شرط یاد شده هم مانند مانند جملاتی که برای شرط ها مطرح می کنیم معنی اگر را می دهد.  IFکلمه 

شرطی است که در پرسش ها مطرح می کنیم و اگر جواب شرط درست بود، جملات دستوری بین 

THEN  وEND IF بود، دستورات مورد نظر اجرا نشده و اجرا می شوند. حال اگر شرط ما درست ن

 می رود. END IFبرنامه به بعد از شرط یعنی بعد از کلمه 

و برای دسترسی به   IF PIND.5 = 1 THENبرای دسترسی به سنسور تماسی سمت چپ از دستور

 استفاده می کنیم. IF PIND.7=1 THENسنسور تماسی راست از دستور 

  الگوریتم مسیریابی :

که روبات در یک مسیر مستقیم و طولانی قرار گرفته است ، اما روبات مستقیم حرکت نمی فرض کنید 

در صورت  کند و به دیواره ها برخورد خواهد کرد. باید به نحوی روبات را برنامه ریزی کنیم که بتواند

 حالت وجود دارد : 9برخورد، با چرخش مناسب راه خود را ادامه دهد. در این مسئله 

 حالتی که سنسور سمت چپ به دیواره برخورد خواهد کرد. :9حالت 

  : حالتی که سنسور سمت راست به دیواره برخورد خواهد کرد.9حالت 

روبات از حالت مستقیم منحرف شده و به دیواره برخورد کرده است. برای برگشت به مسیر  9در حالت 

مسیر اصلی برگردد باید به سمت چپ  روبات برای این که به 9اصلی باید به راست پیچید. در حالت 

حرکت کند. پس الگوریتم ابتدایی ما می تواند این باشد که هر گاه سنسوری برخورد کرد، روبات مقداری 

 بچرخد و سپس به ادامه کار خود، یعنی رفتن به جلو بپردازد.

              : برنامه ای برای حرکت روبات در مسیر با دیواره بنویسید 1مثال 

               " regfile = "M8DEF.DAT$ 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output 

Config Portd = Input 

Do 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 
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Reset Portb.3 

Set Portb.4 

If Pind.7 = 1 Then 

Reset Portb.2 

Waitms 500 

End If 

If Pind.5 = 1 Then 

Reset Portb.5 

Waitms 500 

End If 

Loop 

End                                                         'end program 

 

 الگوریتم مسیریابی 1.1شکل 

 

برنامه بالا ابتدا هر دو موتور را روشن می کند و روبات رو به جلو حرکت می کند. سپس اگر سنسوری 

مدت نیم ثانیه خاموش می کند، تا روبات در جهت مناسب  برخورد کرد موتور سمت مخالف را به

 بچرخد. سپس دوباره به خط اول بر می گردد و هر دو موتور را به سمت جلو روشن می کند.
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همانطور که قبلا گفته شد مدل تانکی برای چرخش به یک جهت خاص سه نوع چرخش دارد. هر یک از 

. همچنین مدت زمان چرخیدن بسیار مهم است. در مثال این مدل های چرخش را می توان استفاده نمود

انتخاب شده بود، که یک عدد فرضی است چنانچه این عدد کم یا زیاد باشد، روبات  ms 500بالا زمان 

 مسیر را در زمان طولانی تری طی خواهد نمود.

 

 : 1الگوریتم مسیریابی شماره 

توان انتخاب نمود. حتی نوع دستوراتی که در برای پیدا کردن مسیر الگوریتم های متفاوتی را می 

، نتایج متفاوتی را پدید می آورد. مانند انتخاب نوع چرخش در الگوریتم قبلی، الگوریتم استفاده می شود

 الگوریتم دیگری را برای مسیریابی در زیر شرح می دهیم.

 شروع .3

 دو موتور را رو به جلو روشن کن .9

 اگر سنسور سمت راست فعال شد .9

 ها را رو به عقب روشن کنموتور 9.9

 کمی صبر کن تا روبات به اندازه کافی عقب بیاید 9.9

 به سمت چپ بچرخ 9.1

 کمی صبر کن تا روبات به اندازه کافی بچرخد 9.1

 پایان شرط 9.1

 اگر سنسور سمت چپ فعال شد .1

 موتورها را رو به عقب روشن کن 1.9

 تا روبات به اندازه کافی عقب بیایدکمی صبر کن  1.9

 به سمت راست بچرخ 1.1

 بر کن تا روبات به اندازه کافی بچرخدکمی ص 1.1

 پایان شرط 1.1

 9برو به  .1

 

 : برنامه ای بنویسید که روبات در یک مسیر با دیواره، مسیر خود را پیدا کند. 1مثال 

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output                                       'output motors 
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Config Portd = Input                                        'inout sensor 

Do 

Set Portb.2                                                 'motor L 

Set Portb.5                                                 'MOTOR R 

Set Portb.0                                                 ' M R UP 

Reset Portb.1 

Reset Portb.3                                               'M L UP 

Set Portb.4 

If Pind.7 = 1 Then 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Reset Portb.0                                               'M L DOWN 

Set Portb.1 

Set Portb.3                                                 'M R DOWN 

Reset Portb.4 

Waitms 200 

Set Portb.5 

Reset Portb.3                                               'M R UP 

Set Portb.4 

Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 

Set Portb.1 



Melec.ir دانلود پروژه های بیشتر از وبسایت        

 

79 
 

Waitms 300 

End If 

If Pind.5 = 1 Then 

Set Portb.2 

Set Portb.5 

Reset Portb.0                                               ' M L DOWN 

Set Portb.1 

Set Portb.3                                                 'M R DOWN 

Reset Portb.4 

Waitms 200 

Set Portb.5 

Set Portb.3 

Reset Portb.4                                               'M R DOWN 

Set Portb.2 

Set Portb.0                                                 'M L UP 

Reset Portb.1 

Waitms 300 

End If 

Loop 

End                                                         'end program 

قرار گرفته اند، فرضی بوده و احتمالا برای روبات  WAITدقت کنید که تمامی اعدادی که در مقابل 

 خودتان باید این اعداد را کم یا زیاد کنید.
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هر یک از این الگوریتم ها در مسیرهای متفاوت می توانند کاربردهای متفاوتی داشته باشند. فرض کنید 

ین کم است، روبات نمی تواند به اندازه کافی به عقب بیاید و از پشت دوباره به مانع برخورد عرض زم

می کند. در این شرایط الگوریتم اول بهتر است. اما چنانچه عرض زمین کافی باشد، بهتر است از 

کند و مسیر  الگوریتم دوم استفاده کنیم، که با اولین برخورد، روبات مسیر خود را به شکل کاملی اصلاح

از چرخش دو موتوره استفاده کرده ایم. می توانیم از  9را با حداقل برخورد طی کند. در الگوریتم شماره 

چرخش های دیگری نیز استفاده کنیم. حتی می توانیم در ضمن عقب آمدن بچرخیم. همه چیز به مسیر ، 

  توان روبات شما و توان برنامه نویسی شما بستگی دارد.

 های نوری و برنامه ریزی روبات نوریاب سنسور ●

یکی از توانایی های دیگر این روبات، تعقیب نور است. بر روی بورد و جلوی آن دو سنسور نوری با 

نام فتوسل نصب می شوند. عملکرد سنسورهای نوزی مانند عملکرد کلید است. هنگامی که کلیدی فشرده 

ود ، کلید قطع است. سنسورهای نوری وابسته به نور می شود، کلید وصل است و هنگامی که فشرده نش

هستند. چنانچه نور به این سنسورها برخورد کند، وصل می شوند و چنانچه نور به آنها نخورد، قطع 

هستند. با توجه به این که میزان نور محیط دائم در حال تغییر است. ابتدا توسط حرکت مقاومت متغییر 

 LEDا را طوری  تنظیم می کنیم که وقتی منبع نور به آنها تابید، ، سنسوره موجود در جلوی بورد

ها خاموش شوند. برای دسترسی به LEDمربوط به آنها روشن شده و وقتی نوری دریافت نکردند، 

را به عنوان ورودی تعریف کرده و وضعیت آن را توسط  PINB.7سنسور نوری سمت چپ باید پایه 

را  PIND.6روش برای دسترسی به سنسور سمت راست باید پایه به همین بررسی کنیم.  IFدستور 

 بررسی نمود.

اگر دو سنسور خیلی به یکدیگر نزدیک هستند، به طوری که نمی توان فقط به یکی از آنها نور تابانید، 

 کمی با دست آنها را از هم دور کنید.

 تعقیب نور:

بات باید به سمت راست بچرخد و چنانچه نور در این برنامه اگر به سنسور سمت راست نور می تابد، رو

از روبرو است ، باید مستقیم حرکت کند و اگر نوری از چپ دریافت شد، به سمت چپ حرکت کند. 

 همچنین هنگامی که نوری نیست متوقف خواهد شد.

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Pinb.0 = Output 

Config Pinb.1 = Output 

Config Pinb.2 = Output 
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Config Pinb.3 = Output 

Config Pinb.4 = Output 

Config Pinb.5 = Output 

Config Pinb.6 = Output 

Config Pinb.7 = Input 

Config Pind.6 = Input 

Do 

If Pind.6 = 1 Then                                          'SENSOR R ON 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

End If 

If Pinb.7 = 1 Then                                          'SENSOR L ON 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

End If 

If Pind.6 = 0 Then                                          'SENSOR R OFF 

Reset Portb.2                                               ' M L OFF 

End If 

If Pinb.7 = 0 Then                                          'SENSOR L OFF 

Reset Portb.5                                               ' M R OFF 
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End If 

Loop 

End                                                         'end program 

در این برنامه هر چرخ به سنسور سمت مخالف وابسته شده است. اگر هر سنسور نور دریافت کند، 

گر هر دو سنسور نور دریافت کنند، روبات چرخ سمت مخالف به جلو حرکت خواهد کرد. در این حالت ا

به سمت جلو می رود. این برنامه ساده ترین حالت تعقیب نور است و اگر نور با سرعت زیادی جابجا 

شود ممکن است، نتواند آن را دنبال کند. چرخش ها در این برنامه یک موتوره است و این باعث کاهش 

 قدرت مانور روبات می شود. 

د در شرایط متفاوتی باشد که این شرایط معمولا محدود است. برای حالتی که روبات به روبات می توان

 حالت بیشتر وجود ندارد: 1دنبال نور حرکت می کند 

 به هر دو سنسور نور می تابد .9

 فقط سنسور سمت راست نور دریافت می کند .9

 فقط سنسور سمت چپ نور دریافت می کند .1

 دبه هیچ یک از سنسورها نور نمی تاب .1

حالت دیگری وجود ندارد. در نتیجه ما می توانیم با توجه به اینکه در کدام حالت هستیم، تصمیم گیری 

 1باید هر دو موتور روشن و به سمت جلو باشند. در حالی که در حالت  9کنیم. به عنوان مثال در حالت 

این کار ما باید حالت  ، موتور راست باید رو به جلو و موتور چپ باید رو به عقب حرکت کند. برای

به صورت تو در تو استفاده کنیم. در زیر  IFفعال شدن سنسورها را مشخص کرده و از دستورات 

                                                             برنامه کاملی برای این کار آمده است.

 $regfile = "M8DEF.DAT” 

 $crystal = 1000000 

Config Pinb.0 = Output  , Config Pinb.1 = Output , Config Pinb.2 = Output 

Config Pinb.3 = Output , Config Pinb.4 = Output 

Config Pinb.5 = Output ,  Config Pinb.6 = Output 

Config Pinb.7 = Input , Config Pind.6 = Input 

Do 

If Pind.6 = 1 Then                                          'SENSOR R ON 
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If Pinb.7 = 1 Then                                          'SEWNSOR L ON 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

End If 

End If 

If Pind.6 = 1 Then                                          'SENSOR R ON 

If Pinb.7 = 0 Then                                          'SENSOR L OFF 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R DOWN 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

End If 

End If 

If Pind.6 = 0 Then                                          'SENSOR R OFF 

If Pinb.7 = 1 Then                                          'SENSOR L ON 

Set Portb.5                                                 'M R UP 
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Reset Portb.3 

Set Portb.4 

Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 

Set Portb.1 

End If 

End If 

If Pind.6 = 0 Then                                          'SENSOR R OFF 

If Pinb.7 = 0 Then                                          'SENSOR L OFF 

Reset Portb.2                                               ' M L OFF 

Reset Portb.5                                               ' M R OFF 

End If 

End If 

Loop 

End                                                         'end program 

 

 برنامه نویسی فن  ●

برای خاموش نمودن آتش باید بتوان موتوری را روشن و خاموش نمود.در این روبات از یک موتور 

DC ده است. وقتی که روبات آتش را پیدا نمود و به آن و یک پره به عنوان سیستم اطفا حریق استفاده ش

 S8050نزدیک شد باید متوقف شده و فن را روشن کند. در مدار با فعال نمودن پایه بیس ترانزیستور 

موتور روشن و با غیر فعال نمودن پایه بیس موتور خاموش می شود. پایه بیس ترانزیستور به پایه ی 

POTRB.6 ظور باید این پایه را به صورت خروجی تعریف نمود و بر اساس متصل است. برای این من

و برای خاموش نمودن آن از دستور  SET PORTB.6نیاز برای روشن شدن فن از دستور 

RESET PORTB.6  .استفاده نمود 

 مثال : برنامه ای بنویسید که فن را روشن نموده و بعد از یک ثانیه خاموش کند.
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$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output 

Set Portb.6 

Wait 1 

Reset Portb.6 

End                                                         'end program 

 

 

ثانیه متوقف شده و فن را به  9مثال : برنامه ای بنویسید که روبات رو به جلو حرکت کرده و بعد از 

 ثانیه به عقب حرکت کند. 9روبات برای مدت  ،ن کرده و بعد از خاموش نموده آنثانیه روش 9مدت 

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

Wait 1 

Reset Portb.2                                               'M L OFF 

Reset Portb.5                                               'M R OFF 
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Set Portb.6 

Wait 2 

Reset Portb.6 

Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 

Set Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R DOUN 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

Wait 1 

Reset Portb.2                                               'M L OFF 

Reset Portb.5                                               'M R OFF 

End                                                         'end program 

 

 اگر بخواهید برنامه بالا مداوم اجرا شود چه می کنید ؟

 سنسورهای مادون قرمز و برنامه ریزی روبات آتش نشان    ●

از سنسورهای مادون قرمز استفاده  آتشروبات برای تشخیص این ور که قبلا توضیح داده شد. در همانط

و هدایت روبات بهتر است. وقتی  آتشمی شود. هرچه تعداد سنسورها بیشتر باشد، کیفیت تشخیص 

برای تنظیم نمودن دقت  مربوط به آن روشن می شود. LEDقرار گیرد،  روبروی آتشسنسوری 

سنسور استفاده شده  1در این روبات  .از پتانسیومتر موجود روی بورد سنسورها استفاده کنیدسنسورها 

 است. الگوریتم کار روبات به صورت زیر است.

اگر فقط سنسور وسط فعال شده باشد، روبات با حداکثر سرعت به سمت جلو حرکت می کند. زیرا  .9

ن منظور هر دو موتور را در جهت مستقیم دقیقا مستقیم و جلوی روبات قرار دارد. برای ای آتش

 روشن می کنیم.
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در سمت راست مسیر است که ربات باید  آتشراست فعال شده باشد، بیانگر وجود -اگر سنسور وسط .9

به راست بچرخد. برای این منظور موتور سمت راست را خاموش و موتور سمت چپ را در مسیر 

 مستقیم روشن می کنیم.

بات باید به سمت چپ حرکت کند. برای این کار موتور سمت چپ ول شد. رچپ فعا-اگر سنسور وسط .1

 را خاموش کرده و موتور سمت راست را در جهت مستقیم حرکت می دهیم.

کنار، فعال شده باشد یعنی آتش در سمت راست روبات قرار دارد و زاویه آن با -راست وقتی سنسور .1

جا به سمت راست بچرخد. باید موتور سمت راست بات باید در و. برای این منظور رروبات تند است

 در جهت معکوس و موتور سمت چپ در جهت مستقیم روشن شوند.

باید موتور سمت راست در جهت مستقیم و موتور سمت چپ  ،کنار، فعال شده باشد-وقتی سنسور چپ .1

 در جهت معکوس روشن شوند.

 است: آمده تعقیب آتشوبات در زیر برنامه ر

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb = Output 

Config Portd = Input 

Do 

If Pind.2 = 1 Then                                          'SENSOR VASAT ON 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

End If 

If Pind.1 = 1 Then                                          'SEWNSOR V-R ON 

Set Portb.2                                                 'M L UP 
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Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Reset Portb.5                                               'M R OFF 

End If 

If Pind.3 = 1 Then                                          'SENSOR V-L ON 

Reset Portb.2                                               'M L OFF 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 

End If 

If Pind.0 = 1 Then                                          'SENSOR R ON 

Set Portb.5                                                 'M R DOWN 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

End If 

If Pind.4 = 1 Then                                          'SENSOR L ON 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 

Set Portb.4 



Melec.ir دانلود پروژه های بیشتر از وبسایت        

 

89 
 

Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 

Set Portb.1 

End If 

Loop 

End                                                         'end program 

برنامه ای  در برنامه بالا روبات آتش را دنبال می کند ولی قادر به خاموش نمودن آن نیست. در زیر

 جهت شناسایی و خاموش نمودن آتش آمده است:

و برنامه بالا استفاده می کنیم. وقتی ابتدا برای شناسایی و دنبال نمودن آتش از سنسورهای مادون قرمز 

که روبات به آتش نزدیک شد باید فاصله خود را طوری تنظیم کند که بتواند آتش را خاموش کند و خود 

ین کار سنسورهای نوری را به صورتی در جلوی روبات نصب و تنظیم می کنیم که آسیب نبیند. برای ا

در فاصله مناسب با آتش فعال شوند. بعد از تشخیص فعال شدن سنسورهای نوری ، روبات متوقف شده 

و فن را روشن می کنیم. وقتی که آتش خاموش شد، سنسورهای نوری غیر فعال شده و می توان فن را 

  خاموش نمود .

$regfile = "M8DEF.DAT” 

$crystal = 1000000 

Config Portb.0 = Output  ; Config Portb.1 = Output ; Config Portb.2 = 

Output 

Config Portb.3 = Output ;  Config Portb.4 = Output 

Config Portb.5 = Output 

Config Portb.6 = Output 

Config Portb.7 = Input 

Config Portd = Input 

Do 

If Pinb.7 = 1 Then                                          'PHOTOSEL L ON 
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Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 

Set Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R DOWN 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

Waitms 30 

Reset Portb.2                                               'M L OFF 

Reset Portb.5                                               'M R OFF 

Set Portb.6                                                 'FAN ON 

Wait 2 

If Pind.6 = 0 Then                                          ' PHOTOSEL R OFF 

If Pinb.7 = 0 Then                                          'PHOTOSEL L OFF 

Wait 1 

Reset Portb.6                                               'FAN OFF 

Exit Do 

End If 

End If 

End If 

If Pind.6 = 1 Then                                          'PHOTOSEL R ON 

Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 
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Set Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R DOWN 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

Waitms 30 

Reset Portb.2                                               'M L OFF 

Reset Portb.5                                               'M R OFF 

Set Portb.6                                                 ' FAN ON 

Wait 2 

If Pind.6 = 0 Then                                          ' PHOTOSEL R OFF 

If Pinb.7 = 0 Then                                          'PHOTOSEL L OFF 

Wait 1 

Reset Portb.6                                               'FAN OFF 

Exit Do 

End If 

End If 

End If 

If Pind.2 = 1 Then                                          'SENSOR VASAT ON 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Set Portb.5                                                 'M R UP 
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Reset Portb.3 

Set Portb.4 

Elseif Pind.1 = 1 Then                                      'SENSOR r-VASAT ON 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Reset Portb.5                                               'M R pff 

Elseif Pind.3 = 1 Then                                      'SENSOR l-VASAT ON 

Reset Portb.2                                               'M L off 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Set Portb.4 

Reset Portb.3 

Elseif Pind.0 = 1 Then                                      'SENSOR R ON 

Set Portb.5                                                 'M R DOWN 

Set Portb.3 

Reset Portb.4 

Set Portb.2                                                 'M L UP 

Set Portb.0 

Reset Portb.1 

Elseif Pind.4 = 1 Then                                      'SENSOR L ON 

Set Portb.5                                                 'M R UP 

Reset Portb.3 
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Set Portb.4 

Set Portb.2                                                 'M L DOWN 

Reset Portb.0 

Set Portb.1 

End If 

Loop 

End                                                         'end program 

 

روبات باید برای شرکت در مسابقه باید بتوان از تمامی سنسورها استفاده نمود. برای این کار در مسابقه 

با استفاده از سنسورهای تماسی دیواره ها را تشخیص دهد و در صورت لزوم به سمت راست ، چپ و یا 

از عبور از این مرحله وارد زمینی مسطح و مستطیلی شکل می شود . در این جلو حرکت کند . پس 

مرحله با استفاده از سنسورهای مادون قرمز باید آتش را شناسایی کرده و به آن نزدیک شود. پس از 

رسیدن به آتش باید فاصله مناسبی را با آتش داشته باشد تا هم بتواند آتش را خاموش کند و هم خود آسیب 

 ند. برای این منظور از سنسورهای نوری استفاده می شود.نبی

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Melec.ir دانلود پروژه های بیشتر از وبسایت        

 

94 
 

 

 خلاصه پروژه فصل چهارم : 

 

در دهه های اخیر به جای استفاده از نیروهای انسانی در کارهای سخت و دشوار از ربات ها برای انجام 

ش ی روزمره انسان ها نقواند در زندگاین ربات ها می تو در آینده نزدیک  این کارها استفاده می شود

 .دناساسی و تعیین کننده ای داشته باش

روبات باید پس بدین گونه که این ربات می تواند آتش را تشخیص داده و اقدام به خاموش کردن آن نماید. 

از عبور از موانع و پیچ و خم ها به سمت منبع آتش حرکت نموده و پس از شناسایی به آن نزدیک شود 

نماید. برای عبور از موانع روبات نیاز به سنسورهای تماسی و برای تشخیص و تعقیب  و آتش را مهار

آتش به سنسورهای مادون قرمز نیاز دارد . پس از رسیدن به آتش، باید مرکز آن را تشخیص داده و 

 .مری استفاده می کنینوفاصله خود را با آتش حفظ کند تا خود آسیب نبیند، برای این کار از سنسورهای 

 که با استفاده از فن این کار انجام می شود.در مرحله بعد باید آتش خاموش شود 

 

 در. است سوزی آتش حوادث در ها آن از استفاده خطرناک، های محیط در ها ربات کاربردهای از یکی

 به انسانی نیروی دسترسی امکان دهند، می روی مختلف دلایل به روزانه که هایی سوزی آتش از بسیاری

 دارد امکان لحظه هر حوادث، گونه این در. ندارد وجود آتش کردن خاموش جهت اقدام و نقاط تمامی

 کارگیری به لذا. شوند احتمالی های خطر دیگر و حریق گرفتار نیز خود نشان آتش و امداد نیروهای

 هدف ژه،پرو این در. است برخوردار بسیاری اهمیت از آتش کردن خاموش برای نشان آتش های ربات

 بپردازد، آن دقیق بررسی به و شده زده حادثه محیط وارد خودکار صورت به که است رباتی ساخت

 .نماید اقدام آن کردن خاموش به نسبت انسانی نیروی دخالت بدون و کند پیدا را گرفته آتش ی منطقه

 

 پروژه این در. گیرد می صورت حرارت و شعله دود، یعنی آن، اثرات از آتش تشخیص کلی طور به

 قرمز مادون تابش میزان که صورت این به است؛ آن ایجاد از حاصل ی شعله آتش، تشخیص معیار

. شود می شناسایی آتش دقیق محل آن، بررسی با و شود می گیری اندازه لحظه هر در فضا در موجود

 بهافقی طور به قرمز، مادون های گیرنده برد. است شده استفاده قرمز مادون ی گیرنده از کار این برای

 نقطه یک در تواند می ربات صورت، این به. دارد را درجه923 دید قابلیت و است شده متصل جلو ربات

 صورت در و کرده بررسی را خود اطراف محیط تمام قرمز، مادون های گیرنده برد دیدوسیع با و بایستد

 برای حاضر ی پروژه در شد، اشاره که طور همان. کند گزارش و شناسایی را آن مکان آتش، وجود

 ی ماده خروج و ورود کنترل. است شده استفاده )یا فن(نشانی آتش کپسول از آتش کردن خاموش

 ی وسیله به شیربرقی این کنترل. خواهدشد انجام شیربرقی ی وسیله به کپسول ی محفظه از کننده خاموش

 ی وسیله به ربات یابی مکان. شود می ازب برقی شیر رله، کلید شدن وصل با و گیرد می صورت رله
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 از لحظه هر در ربات ترتیب، این به. گیرد می صورت( Compass Module) نما قطب ماژول

 کردن پیدا حرکت، به مربوط های دستور تمامی. است آگاه حرکت شروع مکان به نسبت خود وضعیت

 بدون ارتباط ایجاد برای. ودش می صادر مرکزی سرور طرف از آن کردن خاموش جهت اقدام و آتش

 و است گرفته قرار استفاده مورد Xbee ماژول مرکزی، سرور و میکروکنترلر میان( wireless) سیم

 ربات حاضر، ی پروژه در. گیرد می صورت AVR میکروکنترلر USART پروتکل توسط ارتباط ایجاد

 کنترل برای قدرت، افزایش منظور به باشد، داشته را ناهموار سطوح و موانع روی از عبور قابلیت باید

 .اشت شده استفاده رله از حرکتی های چرخ

 

 ی صفحه و بردها دوم، ی طبقه. دارد قرار آن اول ی طبقه در و شاسی روی )یا فن(نشانی آتش کپسول

 متصل شاسی به پلکسی جنس از هایی میله ی وسیله به که ها چرخ. شود می شامل را تصویر پردازشگر

 سطوح از آسانی به ربات تا میشود باعث چرخها آزادانه حرکت. کنند حرکت آزادانه توانند می د،شون می

 چرخ 1 دارای ربات و افتد می راه به است متصل آن به که موتوری توسط چرخ هر. کند عبور ناهموار

 .عقبتا9 و جلو در چرخ 9 و. است

 :باشد می زیر بخش 1 شامل ربات یک کلی حالت در

 میزان نور، میزان از اعم رو محیط اطلاعات که ربات مختلف سنسورهای ی همه شامل: ها دیورو -9

 می قرار ربات گر پردازش بخش اختیار در در و دریافت.... و محیط حرارت درجه مختلف، گازهای

 دهند

 هاکنترولر میکرو از اعم)کنترلی مدارهای توسط و دریافت را ربات ورودی اطلاعات: گر پردازش -9

 بخش اختیار در رو تصمیمات و کند می گیری تصمیم و پردازش آنرا( دیگر الکترونیکی مدارهای و

 .دهد می قرار ربات اجرایی های

 ...و خطر آژیر دهنده، هشدار هایLED آب، پمپ موتورها، شامل(: اجرایی های بخش)ها خروجی -1

 بر را آتش مکان ابتدا پردازشگر بخش و (نوری مقاومت نوعی)نوری سنسورهای ی وسیله به ربات ابتدا

 .کند می پیدا زمین روی

 

 را خود خاص مکانیزم ی وسیله به آتش کردن خاموش و یافتن توانایی که است روباتی نشان، آتش روبات

 استوار آتش از شده ساطع قرمز مادون نور بر آتش کردن پیدا برای روبات این کار اساس. داراست

 و است خود ی بدنه جلوی در( IR) قرمز مادون سنسور 1 دارای روبات این هک صورت این به. است

 به و داده تشخیص را آتش مکان سنسورها از ورودی اطلاعات توسط که است شده ریزی برنامه طوری

 اهرم نشست با و شده متوقف آتش به رسیدن محض به. کند می حرکت آن سمت به اتوماتیک طور
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 یک از درپوش این. )یا به وسیله فن در نمونه آزمایشی(کند می خفه را آن آتش برروی خود( درپوش)

 توسط و شده نوشته ن بیسیکزبا به روبات ی برنامه. است شده تهیه نسوز ی پارچه و آلومینیومی ی بدنه

 که است روبات هوشمند مغز همان میکروکنترلر واقع در. آید درمی اجرا به AVR میکروکنترلر

 و روبات حرکت چگونگی جهت را مناسب تصمیم لحظه هر در و نموده پردازش را ورودی اطلاعات

 . نماید می اتخاذ موتورها

 زمانی هر هم نوری های مقاومت. باشد می زیاد گرمای و نور تابش آتش مشخصات مهمترین از یکی

 عنوان به نوری مقاومت از اینجا در)شود می کمتر آنها مقاومت کنند دریافت محیط از بیشتری نور که

 دو. درجه اطراف را مشاهده میکند 923با دید  آتش کردن پیدا برای ربات(. کردیم استفاده نور حسگر

 که نوری گیرد، می قرار آتش مقابل در ربات هنگامی که.  دارد قرار ربات جلوی در نیز نوری مقاومت

 بخش توسط ربات نتیجه در. یابد می کاهش آن مقاومت و یافته افزایش میرسد نوری مقاومت به

 سوی به حرکت و چرخش توقف   دستور پردازشگر بخش. دهد می تشخیص را آتش وجود پردازشگر

 و تقویت برای که مدارهایست منظور اینجا در)واسط  مدارهای توسط دستور این. کند می صادر را آتش

 کند می حرکت آتش سوی به ربات و شود می اجرا و منتقل موتورها به( شوند می طراحی جریان کنترل

 

 فاصله آن در که آتش از مناسب ی فاصله یک در باید باشد،پس می آتش سوی به حرکت حال در ربات

 یک کار این برای. کند خاموش را آتش و )یا فن(کرده روشن آب پمپ و بایستد نرسد آسیب ربات به

 آتش سر بالا در ربات نگامی کهه فقط تا دهیم می قرار ربات روی بر جوری را دیگر نوری مقاومت

 حدود ارتفاع در و مسابقه زمین بر عمود صورت به سنسور. )ببیند را آتش سنسور این میگیرد قرار

 قرار آتش مقابل در نوری مقاومت این هنگامی که پس(. گیرد می قرار زمین سطح سانتیمتری9یا9

 به. دهد می را آب پاشیدن دستور ا فن()یآب پمپ به و توقف دستور موتورها به پردازشگر بخش گرفت،

 .شود می خاموش آتش ترتیب این

روبات نظافتچی: این روبات بگونه ای طراحی شده است که باید در محیط سر بسته کار کند. راس 

ساعت معینی شروع به کار می کند،هر وقت احساس کند شارژش در حال تمام شدن است، سر جای 

الت شارژ می رود، شارژ می شود و از ادامه مسیر به نظافت می اولیه خود بر می گردد، به ح

 پردازد.

روبات پزشکی: پزشک داخل اتاقک مخصوصی به نام ایستگاه روباتیک می نشیند و روبات را که 

در حقیقت چند بازو می باشد با دکمه های موجود در اتاق، کنترل می کند و بازوها کار را انجام می 

 دهند.

: این روبات طوری برنامه ریزی شده است که بتواند طبق مسیرهای مشخص شده روبات چمن زن

 در برنامه، چمن ها را به طور اتوماتیک کوتاه کند.
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روبات شیشه شور: در ساختمان های بزرگ کاربرد زیادی داشته و با چسبیدن به شیشه، آب و مواد 

 ن شیشه نیز می باشد.شوینده را به شیشه رسانده و پس از شستشو قادر به خشک کرد

روبات های امداد و نجات: مقابله با بلایا و حوادث طبیعی، از مشکلات دائمی بشر است. برای مهار 

کردن عواقب بلایای طبیعی، با مشکلات زیادی مواجه هستیم، یکی از این بلایا زلزله است.  یکی از 

 روبات ها هستند.وسایلی که انسان ها بعد از زلزله به سراغ آن ها رفته اند، 

این روبات ها برای حرکت در مخروبه ها از سیستم حرکتی مانند تانک استفاده می کنند و دارای 

هستند تا بتوانند افراد نیمه جان را که زیر آوار مانده اند را پیدا کرده و  CO2سنسورها حرارتی و 

 به امداد گر اطلاع دهند.

امداد و نجات هستند که برای پیدا کردن محل تمرکز  روبات های آتش نشان: نوعی از روبات های

 آتش و خاموش کردن آن بکار می روند.

 روبات های سرگرمی و تحقیقاتی

 مزایای روبات ها :

روباتیک در بسیاری از موارد می تواند ایمنی،میزان تولید، بهره و کیفیت محصولات را افزایش ..

 دهد.

خطرناک کار کنند و با این کار جان هزاران انسان را نجات روبات ها می توانند در موقعیت های ..

 دهند.

روبات ها هیچگاه خسته نمی شوند و به راحتی اطراف خود توجهی ندارند و نیازهای انسانی برای ..   

 آنها مفهومی ندارد.

 .دقت روبات ها خیلی بیشتر از انسان ها است، آنها در حد میلی یا حتی میکرو اینچ دقت دارند..

  روبات ها می توانند در یک لحظه چند کار را با هم انجام دهند. ..

 معایب روبات ها :

روبات ها در موقعیت های اضطراری توانایی پاسخگویی مناسب را ندارند که این مطلب می تواند ..

 بسیار خطرناک باشد..

 روبات ها هزینه بر هستند...
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 را که برای آن ساخته شده اند انجام می دهند.  قابلیت های محدودی دارند یعنی فقط  کاری..

 

. همانگونه که از نام آن مشخص ودهدف طراحی روبات آتش نشان ب یدیمهمانطور که ددر پایان 

به سمت منبع آتش حرکت  )به طریقی که بیان شد(خم هاپس از عبور از موانع و پیچ و  وباتاست. ر

د. برای عبور از موانع روبات نیاز به کرش را مهار نمود و پس از شناسایی به آن نزدیک شد و آت

. پس از  اشتیمبه سنسورهای مادون قرمز نیاز دسنسورهای تماسی و برای تشخیص و تعقیب آتش 

د تا خود آسیب رکمی داد و فاصله خود را با آتش حفظ می  مرکز آن را تشخیص رسیدن به آتش، باید

 د.ش می باید آتش خاموش آخردر مرحله  .یمرداستفاده می کری نونبیند، برای این کار از سنسورهای 

)مانند خاموش کردن یک شمع(. در مسابقات از این روش و یا  بودروش کار ما استفاده از فن   که

 آتش را خاموش می کنند. یا پمپ آب جلوگیری از رسیدن اکسیژن ،
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