
    نوآوران الكترونيكنوآوران الكترونيكنوآوران الكترونيكنوآوران الكترونيك
        

        1111ربات روبونو ربات روبونو ربات روبونو ربات روبونو 

        ربات ربات ربات ربات آموزشي دو آموزشي دو آموزشي دو آموزشي دو كيت كيت كيت كيت 

        

LFR120        
  

  

        دفترچه راهنمادفترچه راهنمادفترچه راهنمادفترچه راهنما

User’s Manual 

 5.2نسخه 
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  : فرموده اند ) ص(حضرت محمد 

  .صلوات شما بر من، ماية اجابت دعا و پاكي اعمال شما است
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  .شركت نوآوران الكترونيك مي باشد تمامي حقوق اين كتابچه محفوظ و مخصوص

  .و هرگونه كپي، چاپ و نسخه برداري از مطالب اين كتابچه پيگرد قانوني دارد
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  فهرست مطالب
  

  صفحه  عنوان

  4  مقدمه

  5  ويژگي هاي ربات 

  6  هشدارهاي مهم هنگام مونتاژ ربات

  7  يكيترونكالقطعات   ژنتاومراحل م

  8  )ر برد بزرگت( مونتاژ برد كنترلر 

  21  ) متوسطبرد ( مونتاژ برد سنسورها 

  25  ) كوچكبرد ( آي سي مونتاژ برد 

  30  بازبيني برد –توصيه مهم 

  31  نصب سيم هاي رابط به موتورها 

  32  نصب سيم هاي رابط به جاباتري

  33  ساخت قسمت مكانيكي كيت ربات

  34  معرفي برد اصلي ربات

  35 شرح كانكتور هاي روي برد

  36  ذيه رباتتغ

  37  كار با رباتشروع 

  37  ربات تعقيب خط

  P2   39تنظيم پتانسيومتر 

  40  ربات مانع ياب

  42  اشكالات و سوالات احتمالي

  44  ائممض

  55  پشتيباني محصولات
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  مقدمه

ي هوشـمند و  تكنولوژي و ارتباطات مي دانند ربـات هـا نقـش مهمـي را ايفـا مـي كننـد، عناصـر        در عصر كنوني كه آن را عصر 

پركار كه بدون كمترين توقعي نيازهاي شما را بر آورده مي سازند ، آسايش را به شما هديه مي دهنـد و كارهـايي را انجـام مـي     

دهند كه انجام آن ها  يا براي انسان ها مخاطره آميز است مانند كار ربات هـا در كارخانـه هـاي ريختـه گـري و يـا انجـام آن هـا         

ر وقت گير و خسته كننده است و اغلب خالي از خطا هـم نيسـت را بـا دقـت و سـرعت بسـيار بـالا  انجـام مـي          براي انسان ها بسيا

  . دهند

شـركت  . و اكنون نياز به اين عنصر كارآمد و حياتي در چرخ صنعت كشور عزيز اسلامي مـان بـيش از پـيش بـه چشـم مـي آيـد       

كشور و براي بالا بردن سـطح علمـي و عملـي دانشـجويان و دانـش       نوآوران الكترونيك با در نظر گرفتن اين نياز كنوني صنعت

 ربـات  . ه اسـت نمـود  هـاي گونـاگون بـا كاربردهـاي مختلـف     آموزان عزيزمـان در علـم رباتيـك اقـدام بـه طراحـي و توليـد ربات       

LFR120 ز روش همچنـين ايـن ربـات بـا اسـتفاده ا      .ربات دو كاره با قابليت تعقيب خـط و حـل مـاز مقـدماتي مـي باشـد       يك

PWM ) امكان كنترل پيوسته سرعت موتورها را به كاربر مي دهد) مدولاسيون عرض پالس.  

تعقيب و حركت ربات بر روي مسير تعيين شده شما مي باشد و اين خود بـه  ) جستجوگر خط ( هدف اوليه ربات هاي مسيرياب 

ربـات هـاي   . تعيـين مـي كنيـد ، تعقيـب كنـد      معناي گام اول در ساخت يك سيستم فرمان پـذير اسـت كـه اهـدافي را كـه شـما      

جستجوگر خط در نوع پيشرفته تر خود كاربردهاي فراواني در صنعت دارند، مانند ربات هايي كه مسئوليت جابجايي اجنـاس را  

  .از محل توليد به انبار در كارخانه هاي بزرگ را بر عهده دارند

  

  گام بعدي  

  نوآوري          

  ديگر                    
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  :برخي از ويژگي هاي ربات عبارتند از 

 لوگكنترلر آنا .1

 )فتورزيستور(دو سنسور فتوسل  .2

 و ميكروسوئيچ براي تشخيص موانعد .3

 LEDنمايش جهت گردش ربات با شش عدد نمايشگر  .4

 پتانسيومتر به منظور تنظيم حساسيت سنسورهاي ربات .5

 نظيم سرعت حركت رباتت .6

 تعقيب خطوط سياه و سفيد .7

 براي كنترل سرعت موتورها PWMاستفاده از روش  .8

 رهاي سيم دار آماده به منظور سهولت در كاراستفاده از كانكتو .9

 DCداراي دو گيربكس به همراه موتور  .10

 )ABSاز جنس (سيزده قطعه مكانيكي  .11

از قبيل چرخها ، گيربكسها ، موتورها (به همراه كليه قطعات الكترونيكي و كليه قطعات مكانيكي لازم  .12

   . . . )، قاب ربات ، پيچ و مهره ها و 

  

ي نحوه مونتاژ قطعات مكانيكي ربات در داخل اتوران سي دي محصول قابل مشاهده راهنما: تذكر مهم 

  .مي باشد

 بسته به توان منبع تغذيه ربات .(خطر سوختگي  ، هرگز هنگام روشن بودن ربات قطعات روي برد را لمس نكنيد :هشدار 

  .)ترانزيستور روي برد ممكن است تا حدي گرم شوند چهار
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  هشدار

هيچ گونه مسئوليتي در قبال خدمات ناشي از مونتـاژ نـا مناسـب و كسـاني كـه در مطالعـه       اين شركت 

  .اين دفترچه كوتاهي نمايند، نخواهد داشت

دور از دسـترس اطفـال نگهـداري    . باشد كه باعث خطر خفگي مي شود  اين كيت داراي قطعات ريز مي

  .شود

  . آنها ممكن است آسيب ببينند اگر هنگام كار با قطعات دقت كافي ننماييد، بسياري از

        .قسمت فلزي هويه بسيار داغ مي شود و اگر دقت كافي ننماييد، ممكن است دست شما بسوزد 

قطعات استفاده شده در ربات از كيفيت بالايي برخوردار مي باشد و اگر در مونتـاژ ربـات دقـت كـافي     

  . بنماييد، هيچ مشكلي در كار با آن نخواهيد داشت

ه بعد انجام تمامي مراحل مونتاژ، موفق به راه اندازي مدار نشديد به صورت زيـر عمـل   در صورتي ك

  :نماييد 

 يك پست الكترونيكي كه در آن اشكال مدار خود را توضيح داده ايد به آدرس

 SUPPORT@NE-IR.COM ارسال نماييد تا در اسرع وقت راهنمايي براي شما ارسال گردد.  
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 يكيترونكالقطعات   ژنتاومراحل م �

  . استفاده نماييدو سيم قلع وات  30ـ  40 يك هويه از يكيترونلكا دارمكاري براي لحيم 

  

  

  
  

در صورت استفاده از روغن لحيم، بعد از اتمام مونتاژ پشت برد را با استفاده از برس و آب گرم و مـواد   :نكته 

  .شوينده كاملا بشوييد
  .افه آن را با استفاده از سيم چين از انتها قطع نماييدبعد از مونتاژ تمامي قطعات پايه هاي اض

  
قبل از شروع به لحيم كاري كيت،  در صورتي كه تجربه لحيم كاري نداريد، : مهم تذكر

اين كار را تا شبيه . ، تمرين لحيم كاري نماييدابتدا بر روي برد سوراخ دار همراه محصول

براي اين كار از تكه  .روي برد، ادامه دهيدشدن لحيم كاري شما به نمونه لحيم كاري شده 

  .استفاده نماييد سيم هايي كه داخل بسته همراه همين برد وجود دارد و يا از سيم تلفني

         
  

  

 سهلطفا مراحل مونتاژ را با دقت مطالعه نموده و به همان ترتيبي كه در دفترچه آمده انجام دهيد و توجه نماييد كه كيت داراي 

ناميده   سنسورهامتوسط كه برد برد ناميده مي شود و  آي سيبرد كوچك كه برد . مدار چاپي جداگانه مي باشدبرد 

  .ناميده مي شود كه برد كنترلر بزرگبرد  مي شود و

  رد تمرين لحيم كاريب
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قبل از شروع به لحيم كاري كيت، ابتدا بر  در صورتي كه تجربه لحيم كاري نداريد، :تذكر 

اين كار را تا شبيه شدن . ل، تمرين لحيم كاري نماييدروي برد سوراخ دار همراه محصو

براي اين كار از تكه سيم  .لحيم كاري شما به نمونه لحيم كاري شده روي برد، ادامه دهيد

  .هايي كه داخل بسته همراه همين برد وجود دارد و يا از سيم تلفني استفاده نماييد
 

 ) برد بزرگ( مونتاژ برد كنترلر  �

  

  
 
 
 

  نصب جامپرها - مرحله اول

جمعـاً  . .(لحيم نماييـد ) مانند سيم تلفني يا پايه اضافي قطعات( مشخص شده اند يك قطعه سيم  JPهايي كه با علامت  در قسمت

  )عدد 10
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  ها نصب مقاومت –دوم مرحله 

  )روي برد كنترلر(.شناسايي به ترتيب زير نصب نماييد پس از را مقاومتها

  

  
 

 رنگ سوم رنگ دوم نگ اولر مقدار  نام قطعه
  رنگ چهارم

 )تلرانس(

R1   220 Ω طلايي  قهوه اي قرمز  قرمز 

R3 , R4  
 .اهم تفاوتي نمي كند 33اهم و يا  27مقدار * 

27 Ω طلايي  مشكي  بنفش  قرمز 

33 Ω طلايي  مشكي  نارنجي  نارنجي 

R2 , R5 , R14 150 Ω طلايي  قهوه اي  سبز  قهوه اي 

R6 , R7 4.7 KΩ طلايي  قرمز  فشبن  زرد 

R8 , R9 1 KΩ طلايي  قرمز  سياه  قهوه اي 

R10 , R11 , R12 , R13 10 KΩ طلايي  نارنجي  سياه  قهوه اي 

  

  

  

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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 ها نصب خازن - سوممرحله 

هـاي   خـازن  .روي فيبرمـدارچاپي نصـب كنيـد    بـر  جدول زير توجه به با ت و غير الكتروليت رايهاي الكترول دراين مرحله خازن

شـده   را بـا علامـت چـاپ    ها لازم است علامت روي بدنه ي خازن آنهاهنگام  نصب  هستند و -و+ هاي  داراي قطب روليتالكت

  .روي برد تطبيق دهيد

  

  

  

  

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 مشخصات نام قطعه
C1 100 nF (104)  خازن عدسي  

C2  100 uF خازن الكتروليت  

C3 220  خازن الكتروليت uF 

  خازن الكتروليت

  

  

  

  

  

 

  علامت كنار پايه منفي

  )عدسي(خازن سراميكي 

  

  

  

  

  

  
  

+ 

- 

  شكل ظاهري

  قطعه

  شكل ظاهري

  قطعه
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  ديودهانصب  -م چهارمرحله 

براي نصب ديودها بايد خط روي بدنه ديود را با خط چاپ شده بر . در هنگام نصب ديودها به شماره و جهت آنها دقت نماييد

  . روي فيبر در محل ديودها تطبيق دهيد
  

  

  

  
  

 مشخصات نام قطعه

D7 , D8 , D9 , D10 , D11 ,  

D12 , D13 , D14 , D15 
1N4148   ديود شيشه اي 

  

  

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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  ديودهاي نورينصب  - پنجممرحله 

گونـه اي نصـب نماييدكـه     بـه  را هـا  LED .نصب نماييد مشخص شده جهت آن ها در قسمت هاي رعايت با را LEDعدد  شش

  )خط صاف علامت قطب منفي مي باشد( .صاف روي تصويرآن روي فيبر باشد خط منطبق بر خط صاف روي بدنه

  

  

  

  

  

  

  
  

 مشخصات نام قطعه

D1 , D2 , D3 LED سبز 

D4 , D5 , D6 LED يا زرد قرمز 

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه



  

  

NOAVARAN ROBONO1   ---   2 IN 1 ROBOT  LFR120 

13 ARM,AVR,PIC,8051 Development tools                   www.ne-ir.com 

 نصب ترانزيستورها - ششممرحله 

بايد به شكلي برروي فيبر قرار گيرند  Q4 تا Q1ترانزيستور چهار هر .به جهت آنها دقت نماييد ترانزيستورهادر هنگام نصب 

  .باشد R14مقاومت رف ها به ط كه شماره نوشته شده روي بدنه آن
  

 نام قطعه مشخصات

 Q1 , Q2 , Q3 , Q4 مشابهو يا 2N2222 ترانزيستور 
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
 روش نصب صحيح ترانزيستورها

  

 .فيبر منطبق باشدترانزيستور را به صورتي مونتاژ نماييد كه خط روي بدنه آن بر خط روي 

 

  شكل ظاهري قطعه
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   پتانسيومترنصب  – هفتممرحله 

پتانسيومتر از نظر مقدار تفاوتي بـا يكـديگر    دواين  .كه بر روي برد مشخص گرديده نصب نماييد هايي را در قسمت هاپتانسيومتر

  .ندندار

  

 نام قطعه كاربرد مشخصات

20K (203)  22ياK (223) كنترل سرعت P1 

20K (203)  22ياK (223)  تنظيم سنسورهاي تعقيب خط P2 

  

  

  

  

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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  مادگينصب پين هدر  –مهشتمرحله 

  .اين قطعه جهت ندارد .دو  عدد  هدر مادگي  هشت  پين را روي  برد  مونتاژ نماييد

  

  

  

  

  

  

  
  

  
 

 

  
 

  نام قطعه  مشخصات

 J3 , J4  هشت تايي هدر مادگيين پ

  شكل ظاهري قطعه
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  نصب سوكت آي سي - منهمرحله 

به صورتي  نصب نماييد كه  سوكت را .نماييد ژمونتا U1در محل  روي برد رعايت جهت آن با آي سي را پايه 8سوكت 

  .روي فيبر باشد تصويرآن بر سوكت منطبق بر قسمت فرو رفته برروي

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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  نصب كانكتورهاي مخابراتي –دهم رحله م

پايـه و يـك    2سه عدد مخـابراتي  . از اين كانكتورها براي برقراري ارتباط بين برد اصلي و ساير بردها و موتورها استفاده مي شود

  .پايه روي برد كنترلر نصب مي شود 6عدد مخابراتي 

  

 نام قطعه كاربرد  مشخصات

 J1  ا برد سنسورهاارتباط برد اصلي ب  پايه 6كانكتور 

 J5 ارتباط برد اصلي با جا باتري  پايه 2كانكتور 

 J6  ارتباط برد اصلي با موتور سمت راست  پايه 2كانكتور 

 J7  ارتباط برد اصلي با موتور سمت چپ  پايه 2كانكتور 

  

  

  

  

  

  .صب آنها دقت كنيدبه جهت ن

 .به بلند كانكتور نشان داده شده استدر فلش، ل
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  كليد روشن و خاموشنصب  -دهم يازمرحله 

  .اين قطعه جهت ندارد .نماييد مونتاژ SW1در محل را روي  برد  كليد 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
  

  

  

  نام قطعه  مشخصات

 SW1  كليد روشن و خاموش

  شكل ظاهري قطعه
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  )تعيين رنگ خط زمينه( J2جامپر نصب  -دهم دوازمرحله 

  .را بر اساس سياه يا سفيد بودن خطي كه ربات بايد تعقيب كند مطابق جدول زير با دو قطعه سيم تلفني متصل نماييد J2جامپر 

  

  رنگ تعقيب خط J2جامپر 

  خط سياه  متصل نماييد 3را به  1متصل نماييد و  4را به 2

  خط سفيد  متصل نماييد 2را به  1متصل نماييد و  4را به 3

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 براي تعقيب خط مشكي  J2نحوه اتصال پين هاي 
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  ر روي بردآي سي بنصب  –دهم سيزمرحله 

آي سي داخل سوكت مقداري پايـه هـاي آن    مي توانيد قبل از جا زدن .مطابق شكل هاي زير آي سي را داخل سوكت جا بزنيد

  . را به داخل خم نماييد تا به راحتي داخل سوكت قرار گيرد

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

حالا پايه هاي اضافي را از پشت برد با يك سيم . به پايان رسيد كنترلرتا اين مرحله ، مونتاژ قطعات برد 

ع نماييد و اگر از روغن لحيم استفاده نموده ايد پشت برد را با الكل يا مواد شوينده كاملاً تميز چين تيز قط

  .نموده و سپس برد را خشك نماييد

  

  .را شروع نماييد سنسورها فعلاً اين برد را كنار گذاشته و مونتاژ برد

  قطعهنام    مشخصات

  U1  بدون شماره

  شكل ظاهري قطعه
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 ) متوسطبرد ( سنسورها مونتاژ برد  �

  
  

  
  

  

  

  ديود نورينصب   -  )ورهاسنسمونتاژ برد (اول مرحله 

گونـه اي نصـب نماييدكـه خـط صـاف       به را LED .نصب نماييد مشخص شدهجهت آن در قسمت  رعايت با را LEDعدد  يك

 )خط صاف علامت قطب منفي مي باشد( .صاف روي تصويرآن روي فيبر باشد خط منطبق بر روي بدنه

  

  
 

  

  

  

  

  
  

 مشخصات  نام قطعه

D16 LED سفيد 

  

  

  

  

  )-(خط صاف كنار برد نشان دهنده پايه كاتد 

  شكل ظاهري قطعه



  

  

NOAVARAN ROBONO1   ---   2 IN 1 ROBOT  LFR120 

22 ARM,AVR,PIC,8051 Development tools                   www.ne-ir.com 

  )فتوسلها ( فتورزيستورها نصب   -  )سنسورهامونتاژ برد (دوم حله مر

تقسيم كنيد و سپس هـر تكـه را بـر روي يكـي از پايـه هـاي       )  ميلي متر 1.2cm  )12تكه چهاررا به ي سيم تلفنيك ابتدا روكش 

  .فتوسلها بكشيد

  

 مشخصات  نام قطعه

PR1 , PR2 فتوسل 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  )جهت ندارد اين قطعه. (ر مدار چاپي لحيم نماييدحالا فتوسلها را روي فيب

 .فاصله داشته باشند 1.2cmدقت نماييد كه تكه روكشهاي سيم تلفن سبب مي شوند كه فتوسلها از سطح فيبر مدار چاپي 

  .اين فاصله در كاركرد صحيح ربات تاثير بسيار زيادي دارد

  

  

  

روكش سيم تلفن به 

  cm 1.2طول 

  فتوسل

  پايه فلزي فتوسل

  نماي برد سنسورها بعد از نصب قطعات

  شكل ظاهري قطعه
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  وئيچ هانصب ميكروس  - )سنسورهامونتاژ برد (سوم مرحله 

ميكروسوئيچ ها را طوري لحيم كنيد كه . روي برد سنسور دو عدد ميكروسوئيچ نصب مي شود SW3و  SW2در محل 

 .دسته فلزي آن ها رو به بيرون باشد

بـراي   .ثانيه بيشتر شود چون ممكن است بدنه ميكروسوئيچ آسيب ببيند 3مدت لحيم كاري نبايد از  :تذكر

روي بـرد را قلـع انـدود نماييـد و سـپس       ميكروسـوئيچ مقداري پدهاي اتصال  اين منظور بهتر است، ابتدا

  .را در جاي خود قرار داده و با كمي روغن لحيم در جايش لحيم نماييد ميكروسوئيچ

  

  نام قطعه  مشخصات

  SW2 , SW3  ميكروسوئيچ
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  )رنگي ايهسيم (رابط  سيم هاينصب   -  )مونتاژ برد سنسورها( مرحله چهارم

لحـيم نماييـد و سـر ديگـر كابـل را      به ترتيب زير مشخص شده  J8در محلي كه با نام  را رشته مخابراتي شش رابطيك سر كابل 

  .متصل مي شود روي برد اصلي J1كانكتورسر ديگر اين كابل به  .آزاد بگذاريد

  
متفاوت باشد ، لذا به روش زير براي اتصـال صـحيح   به دليل اينكه رنگهاي سيمها در هر سري از توليد اين محصول ممكن است 

  :سيمها دقت كنيد

  .روي كانكتور را پيدا كنيد و ببينيد سيم چه رنگي در زير آن است 1علامت 

  لحيم كنيد و  روي برد سنسورها  J8كانكتور  1اين سيم را در سوراخ 

  .به بعد لحيم كنيد 2 سيمهاي كناري آنرا به ترتيب در سوراخهاي

  

  

  

  
  

حالا پايه هاي اضافي را از پشـت بـرد بـا يـك سـيم      . تا اين مرحله ، مونتاژ قطعات برد سنسور به پايان رسيد

ماننـد  ( چين تيز قطع نماييد و اگر از روغن لحيم استفاده نموده ايد پشت برد را با الكل يـا مـواد شـوينده   

   .كاملاً تميز نموده و سپس برد را خشك نماييد )مايع ظرفشويي

  

  .را شروع نماييد آي سي فعلاً اين برد را كنار گذاشته و مونتاژ برد
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  ) برد كوچك( آي سيمونتاژ برد  �
  

  

  
  

  

  

  نصب مقاومت - )مونتاژ برد آي سي(اول مرحله 

  .زير نصب نماييد صورتبه  شناسايي پس از مقاومت را

 

 

  
 

  

  

 مرنگ سو رنگ دوم رنگ اول مقدار  نام قطعه
  رنگ چهارم

 )تلرانس(

R15 
  .تفاوتي نمي كند اهم 270اهم و يا  220مقدار * 

270 Ω طلايي قهوه اي  بنفش قرمز 

220 Ω طلايي قهوه اي  قرمز  قرمز 

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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  درجه 90نصب هدر نري   - )مونتاژ برد آي سي(مرحله دوم 

  ).لحيم نماييدپايه هاي كوتاه تر را داخل برد ( .درجه را روي برد مونتاژ كنيد 90هدر نري 

  

  

  

  نام قطعه  مشخصات

  J9  درجه هشت پين 90هدر نري 

  

  

  

را  )پايه هاي كوتاه تر( اين طرف

 .داخل برد لحيم كنيد

  شكل ظاهري قطعه

  درجه 90تصوير برد بعد از لحيم كاري هدر نري 
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  ديود نورينصب   -  )مونتاژ برد آي سي(سوم مرحله 

گونـه اي نصـب نماييدكـه خـط صـاف       به را LED .نصب نماييد مشخص شدهجهت آن در قسمت  رعايت با را LEDعدد  يك

  )صاف علامت قطب منفي مي باشدخط ( .صاف روي تصويرآن روي فيبر باشد خط منطبق بر روي بدنه

  

  

  

  

  

  

  
  

 مشخصات  نام قطعه

D17 LED سبز 

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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 ICنصب سوكت   -  )مونتاژ برد آي سي(مرحله چهارم 

به صورتي  نصب نماييد كه  سوكت را. نماييد ژمونتا U2روي برد در محل  رعايت جهت آن با آي سي را پايه 8سوكت 

  .روي فيبر باشد تصويرآن بر سوكت منطبق بر قسمت فرو رفته بر روي

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  شكل ظاهري قطعه
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  ر روي بردآي سي بنصب  -  )مونتاژ برد آي سي(پنجم مرحله 

مي توانيد قبل از جا زدن آي سي داخل سوكت مقداري پايـه هـاي آن    .مطابق شكل هاي زير آي سي را داخل سوكت جا بزنيد

  . ردرا به داخل خم نماييد تا به راحتي داخل سوكت قرار گي

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  
  

  قطعهنام   مشخصات

LM358  ياLM258  ياLM393 U2  

  شكل ظاهري قطعه
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  :توصيه مهم 

را از نظـر   هـا برد همهقبل از شروع به ساخت قسمت مكانيكي ربات توصيه مي نماييم يك بار ديگر با دقت 

  )ك بگيريداز عكسها براي بررسي مونتاژ خود كم(.جا زدن قطعات و لحيم كاري بررسي نماييد

  .يك بار ديگر جهت ديودها و خازنها و ترانزيستور ها را بررسي نماييد

  .در لحيم كاري بردها دقت نماييد كه پايه ها به هم نچسبيده باشند
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  نصب سيم هاي رابط به موتورها  �

اگر قبلا ( رت زير به موتورها متصل نماييدرا كه داخل بسته كيت وجود دارد به صو) سيم هاي رنگي(رابط دو تايي  سيم هاي

  .روي برد كنترلر متصل نماييد  J7(Left)و   J6(Right)و سر ديگر سيم ها را به محل هاي  )متصل نشده است

هاي خود را ابتدا لخـت كـرده و سـپس سـيمها و سـرهاي موتـور را  بـا اسـتفاده از          دو سر سيم حتماً رحلهدر اين م : تذكر مهم

سـيب  آقلع اندود بنماييد و سپس بر روي موتورها لحيم نماييد تا زمان لحيم كاري روي موتورها كاهش يابد و مـانع   روغن لحيم

  .نها شودآرساندن به 

وقتي سر موتور در طرف چپ قرار بگيرد، سيم مشكي رنگ در طرف بالا راست و سيم قرمز رنگ در طرف 

 .نماييدك شكل، سيم بندي هر دو موتور را به ي .پايين راست لحيم مي شوند

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 سر موتور 

 (+)سيم قرمز )- (سيم مشكي
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  ترينصب سيم هاي رابط به جابا �

روي برد  J5محل  ها را بهسيم  سر ديگر. نماييد مطابق نقشه زير و با استفاده از سيم هاي رابط دو تايي لحيمرا  جا باطري

  ). - و سيم مشكي + سيم قرمز (. نماييد متصلكنترلر 
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  انيكي كيت رباتساخت قسمت مك �

سپس . براي تكميل قسمت مكانيكي ربات، سي دي همراه محصول را در داخل كامپيوتر خود قرار دهيد

ساخت كليك نموده و مراحل  "نحوه تكميل كردن ربات  "روي كليد  ،ربات سي ديصفحه اتوران  در

  .دنبال نماييدتا انتها  را قسمت مكانيكي ربات 
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 ي رباتمعرفي برد اصل �

  

  مشخصات برد اصلي ربات �

  مشخصات برد اصلي

  آنالوگ  نوع كنترلر

 )چهار عدد باطري قلمي( DCولت  6  ولتاژ تغذيه ربات

  ترانزيستوري  نوع درايور موتورهاي حركتي

  تعداد سنسورها
  )خطتعقيب ( فتوسلعدد  2

  )ميكرو سوييچ(دو عدد سنسور تماسي

  LEDشش عدد   نمايشگر
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  اصلي ربات تور هاي روي بردشرح كانك �

  نام كانكتور  شرح

  J5 )ولت 6(تغذيه  محل اتصال كابل

 محل اتصال كابل موتور سمت راست
J6 

Right  

 محل اتصال كابل موتور سمت چپ
J7 

Left  

  J1  محل اتصال برد سنسور

  تعيين رنگ خط زمينه

  )دبراي خط سفي 4به  3و  2به  1براي خط مشكي ،  4به  2و  3به  1(
J2 

  

  )در بخش مونتاژ برد اصلي ربات توضيح داده شده است(. ربات مي باشد رنگ خط زمينهتعيين براي  J2كانكتور : نكته

قبل از شروع كار با ربات از درست بودن تمامي اتصالات آن اعم از سوكت موتورها، سوكت جاباتري و سوكت برد : نكته

  .سنسور اطمينان حاصل نمائيد
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 يه رباتمنبع تغذ �

عدد باتري قلمي سري با يكديگر و  4كه مي توانيد آن را از . مي باشد) جريان مستقيم( DCولتي  6تغذيه ربات يك منبع ولتاژ 

  .آمپر به بالا، تامين نماييد 1ولتي با جريان  6يا از يك آداپتور 

باتري هاي چيني ارزان قيمت ( .لا استفاده نماييديا مدل شارژي با توان با) alkaline(توصيه مي نماييم از باتري هاي پرقدرت  

  )! بر روي ربات كار نمي كند
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  رباتبا شروع كار  �

  : ربات تعقيب خط

  :قبل از شروع به كار با ربات تعقيب خط به نكات زير توجه نماييد

اده مي توانيد از نوارچسب برق استف( .نوار مشكي رنگ استفاده شده در زمين مسابقه نبايد براق باشد .1

 .)نماييد

) تنظيم(در هر محيط جديد و يا با هر بار تعويض يا ضعيف شدن باطري ها ، بايد ربات را مجدداً كاليبره .2

 .كنيد

   

  ساخت مسير حركت ربات تعقيب خط

يك  )مي باشدنموجود  محصولداخل ( نوار مشكيبا استفاده از ) مانند سراميك يا سنگ سفيد ( بر روي يك محيط سفيد 

  :اي حركت ربات با در نظر گرفتن شرايط زير درست نماييد مسير بر

  .مسير حركت بايد كاملا تميز و فاقد هر گونه ذَرات باشد - 1

  .مسير حركت نبايد داراي پيچهاي بسيار تند و يا قطع شدگي باشد - 2

  . مسير بايد به شكل يك حلقه بسته باشد - 3
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  تست ربات تعقيب خط

فلـش چـاپ    ودقت كنيد كه فلش چاپ شده روي برد آي سي  .روي برد اصلي جا بزنيد   J3نكتور روي كا اابتدا برد آي سي ر

  .دنداشته باش كنار يكديگر قرارشده روي برد اصلي 

  

توصيه مي شود براي كسب نتايج بهتر از باطري هاي مرغوب و يا بـاطري هـاي قابـل شـارژ اسـتفاده      ( AAعدد باطري سايز چهار

فشـار دادن كليـد   اگر در لحيم كاري فيبـر و اتصـالات مشـكلي وجـود نداشـته باشـد بـا        . قرار دهيد خل جاي باطريرا دا) نماييد

SW1 ،بايد يك سري از  و تغيير وضعيت آنLED         هاي سبز و يا قرمز همراه با موتور همـان سـمت روشـن شـوند اگـر ايـن امـر

موجـود بـر روي بـرد     LEDكه پس از نصب بـرد كوچـك بايـد    دقت كنيد  .اتفاق افتد نشان دهنده سلامت نسبي ربات شماست

 تنظـيم را  )حساسـيت سنسـورهاي تعقيـب خـط     تنظـيم پتانسـيومتر  ( P2 پتانسيومتر بايدسپس  .روشن شود) برد كوچك(آي سي 

ربـات شـما بـا دقـت خـط را       )ربات سرعت تنظيمپتانسيومتر ( P1 پتانسيومترو تنظيم  با قرار دادن ربات روي مسير نموده و سپس

   ).در صفحه بعد توضيح داده شده است P2روش تنظيم پتانسيومتر (.تعقيب خواهد نمود

اين امكان را به شما مي دهد تا با ضـعيف شـدن  بـاطري هايتـان بـاز هـم ربـات امكـان كـار          ) ربات سرعت تنظيم( P1 پتانسيومتر

  .طري از آداپتور استفاده نماييدكردن را داشته باشد، و يا اينكه بتوانيد به جاي با

  .استفاده نماييد DCولتي  6راگر مي خواهيد به جاي باطري از تغذيه ديگري استفاده نماييد، مي توانيد از يك آداپتو

 برد آي سي

 J3) هدر مادگي(كانكتور
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  )حساسيت سنسورهاي تعقيب خطتنظيم ( P2روش تنظيم پتانسيومتر 

ربـات را  د و جلـوي  نريد تا چرخ ها با زمين تمـاس نداشـته باش ـ  براي تنظيم آن ابتدا با يك دست خود انتهاي ربات را بالا نگه دا

 LEDرا بچرخانيـد تـا    P2مثلا كاغذ قرار دهيد و با يك پيچ گوشتي كوچـك آنقـدر پتانسـيومتر    ، روي يك قسمت كاملاً سفيد

شـد  روشن گردد به محض اينكه موتـور سـمت مخـالف روشـن     ) خلاف سمتي كه حالا روشن است(ها و موتور سمت مخالف 

بچرخانيـد   مقدار بسيار كمـي ادامه ندهيد و پيچ گوشتي خود را خلاف جهتي كه مي چرخانيد  P2 ديگر به چرخانيدن پتانسيومتر

  .ها و مسيرهايي است كه شما براي آن تعيين مي كنيد ي خطالا ربات شما آماده تعقيب وجستجوح
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  :مانع ياب ربات 

  مانع يابساخت مسير حركت ربات 

و  هر دو جهـت عقـب و جلـو را نـدارد    اين است كه اين ربات امكان كنترل جهت چرخش موتورها به  مانع يابات ربمنظور از 

  . اگر هر دو ميكروسوييچ با ديواره ها تماس پيدا كنند ربات متوقف خواهد شد مانع ياببنابراين در 

  :با استفاده  از تخته چوپ يا هر مواد ديگري  يك ماز با مشخصات زير بسازيد

 .سانتي متر باشد  23عرض راهروها  بايد حداقل  - 1

 .سانتي متر باشد 5ارتفاع ديواره ها حداقل  - 2

 .فاقد ناهمواري باشد - 3

 

  
  

  )ديد از بالا( مسير مانع يابنمونه يك 
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  مانع يابتست ربات 

  .جا بزنيد  J4بيرون كشيده و در كانكتور   J3برد آي سي را از كانكتور 

  

  

توصيه مي شود براي كسب نتايج بهتر از باطري هاي مرغوب و يا بـاطري هـاي قابـل شـارژ اسـتفاده      ( AAسايز  عدد باطريچهار

فشـار دادن كليـد   اگر در لحيم كاري فيبـر و اتصـالات مشـكلي وجـود نداشـته باشـد بـا        . قرار دهيد را داخل جاي باطري) نماييد

SW1 ،ننـد و بـا فشـار دادن هـر ميكروسـوئيچ  موتـور سـمت مخـالف         هر دو چرخ شروع بـه حركـت ك  بايد  و تغيير وضعيت آن

دقـت كنيـد كـه پـس از     . ميكروسوئيچ خاموش مي شود و با فشردن همزمان هر دو ميكروسوئيچ هر دو موتور خاموش مي شوند

در صورت نيـاز مـي توانيـد بـراي افـزايش      .روشن شود) برد كوچك(موجود بر روي برد آي سي  LEDنصب برد كوچك بايد 

  .ل دسته هاي ميكرو سوئيچها از يك قطعه شلنگ لاستيكي نازك استفاده نماييدطو

  

  

   

  

  

 برد آي سي

  J4) هدر مادگي(كانكتور
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  نهاآ احتمالي و روش بر طرف كردن و سوالات تاشكالا

توصيه مي نماييم در صورتي كه ربات شما به درستي عمل نمي نمايد قبل از هر كـاري يكبـار ديگـر لحـيم     

ها و جهت ديودها و خازنهاي الكتروليت و ترانزيسـتورها و   كاري هاي بردها و درست بودن جاي مقاومت

  .آي سي ها را بررسي نماييد

  علت احتمالي  اشكال

  ربات روشن نمي شود

  : اين امر ممكن است به چند علت رخ دهد

  SW1با استفاده از كليد روشن نكردن ربات  - 1

  J5جا باتري به سوكت  –و + بر عكس لحيم نمودن پايه هاي  - 2

  ب اشتباه جهت يك يا چند عدد از قطعاتنص - 2

  به هم چسبيدگي پايه ها در هنگام لحيم كاري - 3

كناره در  ،ربات به جاي حركت  بر روي خط

  خط حركت مي كند
  .سيم هاي موتور هاي چپ و راست را جا به جا متصل نموده ايد

ربات به جاي حركت رو به جلو، به سمت 

  عقب مي رود
  .ا بر عكس لحيم نموده ايدموتورها ر –و + جهت 

  ربات هنگام تعقيب خط 

   از خط خارج مي شود

  يا به دور خود مي چرخد

  : اين امر ممكن است به چند علت رخ دهد

  )تعيين رنگ خط زمينهجامپر .(چيزي لحيم نشده باشد J2در محل جامپر  - 1

  .سرعت تنظيم نباشد پتانسيومتر - 2

  .مسير استاندارد نباشد - 3

سفيد بايد  LEDاي ربات به درستي نصب نشده اند دقت نماييد سنسوره- 4

رار دارد همچنين زماني كه ربات روي سطح زمين ق .به سطح فيبر بچسبد

ميليمتر با سطح زمين فاصله داشته  3تا  2حداكثر  اين حالت بايد فتوسل در

  .باشند و نبايد بالاتر باشند

  ها  چييدر ربات ماز ميكروسو

  عمل نمي كنند

  )باشد J4بايد در سوكت .(ممكن است برد آي سي را اشتباه جا زده باشيد - 1

  )LM358آي سي ( .را بررسي نمايد U2جهت آي سي  - 2

  .كنيد بررسيرا   J1كانكتورسيم بندي  - 3
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LED كانكتورسيم بندي   سفيد روي برد سنسور روشن نمي شودJ1   كنيد بررسيرا.  

  ند ياگيربكس يك سمت از ربات كار نمي ك

 LED يك سمت روشن نمي شود  

  : اين امر ممكن است به چند علت رخ دهد

  P2تنظيم نبودن پتانسيومتر  - 1

 نصب اشتباه جهت ترانزيستورها - 2

  ها  LEDبرعكس بودن جهت يكي از  - 3

  درست جا نزدن موتور در داخل گيربكس  - 4

  سرعت ربات كم و زياد نمي شود

اين امر ممكن  سرعت ربات هيچ تغييري نمي كند،، P1اگر با تغيير پتانسيومتر 

  : است به چند علت رخ دهد

  نصب اشتباه جهت يك يا چند عدد از قطعات - 1

  به هم چسبيدگي پايه ها در هنگام لحيم كاري - 2

  )آي سي بدون شماره( U1بر عكس نصب نمودن جهت آي سي  - 3

 U1معيوب شدن آي سي  - 4

، بايد با دفتر شركت تماس U1 در صورت معيوب شدن آي سي: تذكر 

  )با دريافت هزينه آن( .گرفته تا يك آي سي نو براي شما ارسال شود

وقتي ربات را روشن مي كنم، يك لحظه 

ها كم رنگ  LEDروشن شده و سپس نور 

  مي شوند

  .آنها را تعويض نماييد. احتمالا باترهاي شما خالي است

 تو مدار چاپي كه برد ماز كجا بايد بفهم

  مراحل لحيم كاري آسيب ديده يا نه ؟

، پايه به پايهصحيح برد خود را از نظر اتصال ، مي توانيد با يك مولتي متر

  )نماييد اصطلاحا تست بوق( .بررسي كنيد

  قطعه از ربات را گم نموده ام

  چطور مي توانم آنها را تهيه نمايم

با دريافت .(سال شودبايد با دفتر شركت تماس بگيريد تا آن قطعه براي شما ار

  )هزينه آن
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 ضمائم �

    
 معرفي قطعات مدار و تحليل كاركرد آنها :ضميمه الف 

  

  )IR  )Infrared Ledروش كار سنسورهاي  

  
  .مي باشند) RX(و گيرنده) TX(داراي دو مدل فرستنده) مادون قرمز( IRديودهاي 

آنهـا در  ) تغذيـه (ولتـاژ بايـاس   . بت بـه گيرنـده مـي باشـد    از نظر ظاهري معمولا داراي رنگ روشنتري نس ـ ديود فرستنده 

ديود فرستنده به صورت مستقيم باياس مـي گـردد   .مي باشد 100mAو جريان آنها در حدود    1.7Vتا  1.3Vحدود 

  :، مدار زير روش باياس ديود فرستنده مادون قرمز را نشان مي دهد

  :توان بدست آورد را با استفاده از فرمول زير مي   R1مقدار مقاومت 

R1= ( V-Vf ) / If 

  : Vولتاژ تغذيه

  : Vfولتاژ باياس ديود

 :  Ifجريان تغذيه ديود
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مـثلا دوربـين   (هاي مادون قرمز با چشم غير مسلح قابل ديـدن نمـي باشـد ولـي چنانچـه بـا يـك دوربـين           LEDنور :نكته 

هـاي فرسـتنده مـادون      LEDو با ايـن روش از سـالم بـودن     .ببينيد به آنها نگاه كنيد ، قادر خواهيد بود نور آنها را) موبايل

  .قرمز مطمئن شويد

ديـود گيرنـده بـه صـورت معكـوس بايـاس مـي        .از نظر ظاهري داراي رنگ تيره تري نسبت به فرستنده مي باشد ديود گيرنده

  :گردد ، مدار زير روش باياس ديود گيرنده مادون قرمز را نشان مي دهد

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

را    IRقـرار دارد و زمـاني كـه گيرنـده نـور      ) صفر ولت (ر مدار سمت راست ، خروجي در حالت عادي در سطح پايين د

  .مي رود) ولت  5در اينجا ( دريافت نمايد خروجي به سطح بالا 

ينجـا  در ا( به سطح بـالا  مدار سمت چپ ، برعكس مدار سمت راست عمل مي نمايد ، يعني ، خروجي در حالت عادي در  

  .مي رود)صفر ولت (سطح پايين را دريافت نمايد خروجي به    IRقرار دارد و زماني كه گيرنده نور  ) ولت  5
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  :  IRروش تشخيص آتش به كمك سنسورهاي
را به يكي از روشـهاي بـالا بايـاس نمـوده و از آنجـا كـه شـعله           IRروش تشخيص به اين صورت است كه سنسور گيرنده 

يعنـي بـا نزديـك شـدن  شـعله آتـش ،       (قادر به دريافت آن اسـت   IRنيز ، نور مادون قرمز ، توليد مي نمايد و گيرنده آتش 

، بنابراين با مقايسه اين مقدار  با يك ولتاژ مرجع مي توانيم وجود آتش را تشـخيص دهـيم    ) ولتاژ روي گيرنده تغيير مي كند

بيشـتر يـا كمتـر    ) فاقـد آتـش   (در محيط عـادي    IRمي نماييم كه از ولتاژ گيرنده  در اينجا ولتاژ مرجع را به شكلي تنظيم.  

بـوده و مقايسـه كننـده     OP-AMPيـك   358البتـه آي سـي   ). بيشتر يا كمتر بودن آن به نوع طراحـي بسـتگي دارد  (باشد

  .نيست ، ولي با توجه به گين آن در اينجا به عنوان مقايسه كننده استفاده شده است

و ( + در مقايسه كننده همانطور كه از نام آن پيداسـت ، ولتـاژ روي دو پايـه ورودي    : ختصر راجع به مقايسه كننده توضيح م

  .با يكديگر مقايسه مي شوند و ولتاژ هر كدام كه بيشتر بود خروجي همان حالت را مي گيرد)  -

ولـت را داريـم ، در ايـن     1.5پـين دو ولتـاژ    ) -(ولـت و روي ورودي منفـي    2پين سـه ولتـاژ   (+) روي ورودي مثبت : مثال 

  .مي شود )   Vccيعني برابر (حالت خروجي مثبت 

مـي  )  -در اينجا صفر ولـت  – GNDيعني برابر (اگر عكس اين حالت را براي ورودي ها در نظر بگيريد ، خروجي منفي 

  .گردد

 V+ > V-  =>  Vo=+Vcc 

V- > V+  =>  Vo= GND  
  

نشان مي  زمـين يـا همـان قطـب منفـي بـاتري را بـا علامـت                   )  شـماتيك (رونيكـي  در نقشه مـدارات الكت 

  . نيز مي گويند GND دهند و به آن 
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  :  IRروش تشخيص خط سياه به كمك سنسورهاي

با فاصله كوچكي نسبت بـه يكـديگر و در كنـار      IRروش تشخيص به اين صورت است كه سنسورهاي فرستنده و گيرنده 

  امواج ارسالي توسط . ار مي گيرنديكديگر قر

  فرستنده ، متناسب با ميزان انعكاس سطح مقابل ، به گيرنده مي رسند

  .و از همين راه مي توان خصوصياتي از سطح مقابل را بدست آورد

  به عنوان مثال زماني كه امواج فرستنده به يك سطح سفيد برخورد 

  شوند و بنابراين در مي كنند ، اكثر آنها به سمت گيرنده منعكس مي 

  مدار گيرنده سمت راست شكل بالا خروجي مدار از سطح پايين به

  . سطح بالا مي رود
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  روش كار سنسورهاي فوتوسل

  

  

  

  

  

  

  

  

  

يـك قطعـه   مـي باشـد   ) كـادميوم سـولفايد  (  cadmium sulfide  فتوسل يا سلول نوري يا مقاومت نـوري  كـه معمـولا از جـنس    

PASSIVE  )و معمولا براي آشـكار سـازي نـور بكـار مـي       است كه مقدار مقاومت آن با افزايش نور كاهش مي يابد) غير فعال

  .رود

ايـن  . براي استفاده از آن در مدارات الكترونيكي آن را با يك مقاومت سري و يك منبع ولتـاژ را بـه آن متصـل مـي نماينـد     

ر ، ولتاژ خروجي هم افزايش يابـد فتوسـل را در بـالا و مقاومـت     مدل تقسيم ولتاژي مي باشد ، اگر بخواهيد كه با افزايش نو

اگر بخواهيد با افزايش تاريكي ، ولتاژ خروجي افزايش يابـد ، مـي بايسـت فتوسـل را در     ). 1مدار (را در پايين قرار مي دهند

  ).2مدار (پايين و مقاومت را در بالا قرار دهيد

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
 2مدار  1مدار 
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  )Pulse Width Modulationهناي پالس يا  مدولاسيون پ(  PWMمولد پالس 

  

PWM          چيست ؟ در اين روش توليد پالس كه عموما براي كنترل ولتـاژ اسـتفاده مـي شـود ، فركـانس پـالس داراي يـك مقـدار

ايـن تغييـر در ديـوتي    . آن تغييـر ميكنـد  ) DUTY CYCLE(ولـي ديـوتي سـايكل   ) مقدار آن بسته به نوع كاربرد(ثابت مي باشد 

همانطور كه در دو شكل موج زير مشاهده مـي شـود ،   . مي گردد)  DCيا همان ولتاژ (اعث تغيير در مقدار متوسط ولتاژ سايكل ب

در آنهـا متفـاوت     Th/Tولـي نسـبت   .) در هر دو شكل يكسان اسـت TL  و      Thمجموع (فركانس هر دوي آنها يكسان است 

  .است كه باعث تغيير در متوسط ولتاژ خروجي مي شود

  

  

    

  

  

  

  

  

  

  
 

       : Tپريود يا دوره تناوب موج                                                                                                           

       : Thدارد) بالا(سطح يك زماني كه موج                                                                                             

       : Vpحداكثر دامنه ولتاژ                                                                                                                  

F =  1/ T                                                                                                                     فركانس موج  

  ديوتي سايكل     Th / T   =     =DUTY CYCLEزمان يك بودن  /  زمان صفر بودن                                                  

Vdc =  Vp *  Th / T                                                                                                   ولتاژ متوسط موج  

  

  

  

  

T 

T 

Th   سطح ولتاژ متوسطVdc  

Th 

  Vdcسطح ولتاژ متوسط  

DUTY CYCLE =  33 % 

DUTY CYCLE =  66 % 

Vp 

Vp 
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  كنترل توان مصرف كننده: PWM كاربرد 

همانطور كه در بالا مشاهده نموديد با تغيير ديوتي سايكل مي توان سطح ولتاژ را كنترل نمود و از انجا كه توان رابطه مسـتقيم بـا   

 PWMبه عنوان مثـال مـي تـوانيم ولتـاژ يـك موتـور را بـه روش        . ترل كرده ايمولتاژ دارد ، مي توان نتيجه گرفت كه توان را كن

و   T = 4msو   2ms =Th:   در يك موج ايـن مقـادير را داريـم    : مثال . آنرا كنترل نماييم) دور در دقيقه( RPMبدهيم و بنابراين 

Vp = 5 v   2.5   :                   مقدار متوسط ولتاژ مصرف كننده برابر است بـاv      =5 * 2 / 4    =Vdc �      Vdc =  Vp * 

 Th / T  
  

  Ip = Vp / R.           دقت نماييد  PWMجريان در روش كنترل ) ماكزيمم(به پيك : نكته 

در حالي . خواهد بود  5Aجريان پيك عبوري از آن برابر . اگر در مثال بالا مقاومت معادل مصرف كننده برابر يك اهم باشد 

  .خواهد بود 2.5A برابر )مقداري كه كه با مولتي متر اندازه گيري مي كنيد( جريان متوسط آن كه
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 زوج دارلينگتون 

آزاد ٔپديا، دانشنامه از ويكي   

 Darlington:انگليسـي  بـه ( زوج دارلينگتون دارلينگتون كه اغلب ترانزيستور الكترونيك، در

pair ( ــي ــده م ــي     نامي ــاختار تركيب ــك س ــود ي ــامل دو  ش ــه ش ــت ك ــتور اس ــي  ترانزيس ــه (دو قطب ب

اول بــه  ترانزيســتور در ايــن تركيــب اميتــر.(بــه هــم متصـل اســت ) يــا قطعــات مجــزا مجتمــع صـورت 

در حقيقـت متشـكل از دو اميتـر فـالوئر يـا كلكتـور        ايـن مـدار  . دوم متصل شده است ترانزيستور بيس

دوم بيشـتر   ترانزيسـتور  اول را، توسـط  رتقويت شده به وسيله ترانزيستو جريان كه.) باشد مشترك مي

جداگانـه،   ترانزيستور بيشتري نسبت به هر) β ،hfe ،hFE(اين پيكر بندي، گين جريان . كند تقويت مي

همچنـين ايـن   . كند جداگانه اشغال مي فضاي كمتري از دوترانزيستور مجتمع دهد و در حالت به ما مي

دارد و ) اهـم  كيلـو  500بـا مقاومـت ورودي زيـر    (يتر فالوئر يـا كلكتـور مشـترك    مدار مقاومت ورودي به مراتب بزرگتري از ام

مقاومـت خروجـي مـدار دارلينگتـون، ممكـن اسـت       . خيلي نزديك تر به واحد و بهره جريان بسيار بزرگ تري اسـت  ولتاژ بهره

  .بزرگ تر يا كوچك تز از يك طبقه اميتر فالوئر باشد

يـك تركيـب مشـابه    . اختراع شده اسـت  1953هاي بل، سيدني دارلينگتون در سال  ايشگاهآزم زوج دارلينگتون به وسيله مهندس

  .شود باشد كه گاهي اوقات مكمل دارلينگتون ناميده مي مي زوج زيكلاي )PNPو  NPN( ترانزيستور اما با دو نوع مختلف
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:جدول صحت    

.مي شود كه در آن مقاديري كه خروجي يا خروجي ها  ، جدول ارزش يا جدول صحت  به جدولي گفته)لاجيك(در منطق    

 (Truth table)  مي توانند بر اساس ورودي يا ورودي ها داشته باشند ذكر مي گردد.   
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 باتري آلكالاين

آزاده ي پديا، دانشنام از ويكي  

  
  باتري آلكالاين

دي اكسـيد   و روي نـوعي از باتريهـا هسـتند كـه بـه طـور عمـده بـا واكـنش ميـان          ) يـا باتريهـاي قليـايي   ( هاي آلكالاين باتري

باتريهـاي آلكـالاين   . مجـدد از آنهـا وجـود دارد    ه يكه امكان استفاد باتري آلكالاين قابل شارژ نوع ديگر آن. كنند عمل مي منگنز

همچنـين بـه جريـان دهـي بـالا و امكـان دشارژمسـتمر بـاتري         . هـاي معمـولي دارنـد    چهار برابر، ظرفيت بيشتري نسبت بـه بـاتري  

باتري آلكالاين تا حدودي بيشتر از باتري معمولي است ولـي بـا توجـه بـه     با وجود اينكه قيمت . توان اشاره كرد آلكالاين نيز مي

  .كمتري برخوردار است ٔزمان سرويس دهي بيشتر، باتري آلكالاين در واحد زمان از هزينه

   هاي لكلانشه مزاياي باتريهاي آلكالاين نسبت به باتري

  شدت وقدرت تخليه بالاتر •

  مقاومت داخلي كمتر وثابت تر •

  يه در ساعت اقتصادي ترهزينه تخل •

  زمان نگهداري بهتر وبيشتر •

  مقاومت بيشتر در برابر تخليه مداوم وشيب مناسب تخليه •

  طول عمر بيشتر •
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 بلوك دياگرام كلي ربات

  

  

  
  

  

  .تغيير منطق ربات جهت تعقيب خط سياه و سفيد در خروجي صورت مي گيرد:  1نكته 

جهت كار به عنوان         ( جود دارند كه سيگنالهاي متفاوتي را به برد آي سي و J4و J3بر روي برد اصلي دو هدر :  2نكته 

              .مي دهند) مقايسه كننده ربات تعقيب خط يا حل ماز 
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        ::::توجه توجه توجه توجه 
 .خريدار گرامي اين محصول كاملا تست گرديده و هيچ گونه مشكلي در عملكرد آن نمي باشد 

 .هد نمود تا مهارت هاي لازم را كسب نمايداين برد به عنوان يك برد پايه به فرد كمك خوا 

اگر بعد از انجام تمام مراحل فوق موفق به استفاده از برد ربات نشديد، ابتدا تمامي مراحل ذكر  

 پشتيبانيشده در دفترچه راهنما را كنترل نموده و در صورت عدم موفقيت به محل بخش 

 .شود ربات شما تعميرشركت مراجعه نموده تا 

ران هيچ گونه مسئوليتي در برابر كساني كه در مطالعه دفترچه كوتاهي نمايند، شركت نوآو 

 .نخواهد داشت

  .معذوريم...) كامپايلرها، برنامه نويسي و (از پاسخ گويي به سوالات نرم افزاري  

        
  
  
  
  
  
  

خريدار گرامي در آدرس زير مي توانيد سوالات و مشكلات متداول مربوط به كار با اين محصول خريدار گرامي در آدرس زير مي توانيد سوالات و مشكلات متداول مربوط به كار با اين محصول خريدار گرامي در آدرس زير مي توانيد سوالات و مشكلات متداول مربوط به كار با اين محصول خريدار گرامي در آدرس زير مي توانيد سوالات و مشكلات متداول مربوط به كار با اين محصول 

        ::::مچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد مچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد مچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد مچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد وهوهوهوه

http://ne-ir.com/forum/index.php?board=48.0  

 يا

http://ne-ir.ir/forum/index.php?board=48.0  
 

 

:لطفاٌ پيشنهادات و انتقادات خود را از طريق آدرس زير با ما در ميان بگذاريد  

 

 

Web:       www.ne-ir.com 

E-mail:    Support@ne-ir.com        


