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كاره با كاره با كاره با كاره با     چهارچهارچهارچهاركيت ربات كيت ربات كيت ربات كيت ربات 
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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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  .وظ و مخصوص شركت نوآوران الكترونيك مي باشدتمامي حقوق اين كتابچه محف

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

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

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

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         

دسـتگاه    مونتـاژ   و اغلب خالي از خطا هم نيست ماننـد كـار ربـات هـايي كـه      براي انسان ها بسيار وقت گير و خسته كننده است

  . هاي الكترونيكي را با دقت و سرعت بسيار بالا  انجام مي دهند

شـركت   .و اكنون نياز به اين عنصر كارآمد و حياتي در چرخ صنعت كشـور عزيـز اسـلاميمان بـيش از پـيش بـه چشـم مـي آيـد         

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

با قايليتهـا و كـاربري هـاي گونـاگون نمـوده       يكربات محصولات متنوع آموزان عزيزمان در علم رباتيك اقدام به طراحي وتوليد

بـا  .  داراي جنبـه هـاي آموزشـي مناسـبي نيـز مـي باشـد       مجموعه پيش رو علاوه بر جنبه هاي سرگرمي و خلاقيت بسيار بالا. است

آنكه در اين مجموعه اصل بر خلاقيت هاي مكانيكي قرار گرفته است ، اما امكان خلاقيت در بعـد الكترونيكـي محصـول نيـز از     

كيـت امكـان    در. . . ) گيربكسـها ، شاسـي هـا ، انـواع رابطهـا و      (تعداد و تنوع قطعات مكانيكي موجـود . كاربر سلب نشده است

  .ايجاد خلاقيتها و كسب مهارتهاي مختلفي در بخش مكانيك ربات را به شما مي دهد
  

  گام بعدي  

  نوآوري          

  ديگر                    
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  :عبارتند از پنج كاره برخي از ويژگي هاي ربات 

 ATMEGA32Aمجهز به ميكروكنترلر قدرتمند  .1

 براي تشخيص و تعقيب خط IRداراي پنج جفت سنسور  .2

 داراي دو ميكروسوئيچ براي تشخيص موانع .3

  براي تشخيص نور و آتش) IRگيرنده(اي دو سنسوردار .4

 مجهز به بيزر براي اعلام پيام هاي صوتي ربات  .5

 امكان تنظيم ديجيتال سرعت حركت ربات .6

 DCداراي دو گيربكس به همراه موتور  .7

 )ABSاز جنس (سيزده قطعه مكانيكي  .8

 جهت برنامه ريزي مجدد ربات ISPكانكتور  .9

 توسط كاربر) Intro Text(امكان تغيير متن معرفي .10

از قبيل چرخها ، گيربكسها ، موتورها (به همراه كليه قطعات الكترونيكي و كليه قطعات مكانيكي لازم  .11

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

  

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

  .مي باشد

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

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

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

  .كوتاهي نمايند، نخواهد داشتاين دفترچه 

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

  .شود

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

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

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

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

  :نماييد 

 ك پست الكترونيكي كه در آن اشكال مدار خود را توضيح داده ايد به آدرسي

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

  
ضمناً در مراحل مونتاژ قطعات . استفاده نماييدو سيم قلع وات  30ـ  40 يك هويه از يكيترونلكا دارمكاري براي لحيم 

  . الكترونيكي نيازي به استفاده از روغن لحيم نداريد

  

  

  

  

  
  .بعد از مونتاژ تمامي قطعات پايه هاي اضافه آن را با استفاده از سيم چين از انتها قطع نماييد

  

  

  

  
ه انجام دهيد و توجه نماييد كه كيت داراي دو لطفا مراحل مونتاژ را با دقت مطالعه نموده و به همان ترتيبي كه در دفترچه آمد

ناميده مي  برد بزرگتر كه برد كنترلرناميده مي شود و  برد كوچك كه برد سنسورها. برد مدار چاپي جداگانه مي باشد

  .شود
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  )برد كوچكتر ( مونتاژ برد سنسورها  �
  

  
  

  

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
  

  نصب جامپرها - مرحله اول

  .لحيم نماييد) مانند سيم تلفني يا پايه اضافي قطعات(مشخص شده اند يك قطعه سيم  JP هايي كه با علامت در قسمت

  )عدد 2جمعاً (
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  ها نصب مقاومت - مرحله دوم

  )روي برد سنسور(.به ترتيب زير نصب نماييد شناسايي پس از را مقاومت ها

 

 

  

  

  

  

 رنگ دوم رنگ اول مقدار المان
  رنگ چهارم رنگ سوم

 )تلرانس(

R1 – R2 – R3 – R4 – R5  820 Ω طلايي قهوه اي  قرمز خاكستري 
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  سنسور هاي مادون قرمزنصب  - مرحله سوم

اشـتباه   LEDبنـابراين دقـت نماييـد كـه آن هـا را بـا        مي باشند،  LEDسنسورهاي مادون قرمز به كار رفته در اين كيت به شكل  

عـدد از آن هـا بـه رنـگ مشـكي       پـنج و )  فرستنده هاي مـادون قرمـز   (يد مي باشند عدد از آن ها به رنگ آبي يا سف پنج .نگيريد

بدنـه ايـن ديودهـا بـه     . آن هـا دقـت نماييـد   )  -(و كاتـد  (+) در هنگام نصب به جهت آنـد  . مي باشند) گيرنده هاي مادون قرمز (

وجود دارد كه مشـخص كننـده پايـه     يك خط صاف روي بدنه) سمت پايه ها(شكل يك استوانه مي باشد كه در قسمت انتهايي 

ضمناً تمامي ديود ها را تا انتهـا بـه بـرد    . كاتد مي باشد و در هنگام نصب بايد اين خط را با خط روي فيبر مدار چاپي تطبيق دهيد

  .بچسبانيد

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
  
 

  ترتيب نصب سنسورهاي فرستنده و گيرنده مادون قرمز
  

  المان  مشخصات

   - DT2 - DT3 – DT4 – DT5  DT1  ) آبي رنگ يا سفيد رنگ ( مادون قرمزديودهاي فرستنده 

  D7  - D8 – D9 – D10   D6 -   )مشكي رنگ ( ديودهاي گيرنده مادون قرمز 

  

  )-(خط صاف كنار برد نشان دهنده پايه كاتد 
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  نصب ميكروسوئيچ ها –مرحله چهارم 

يد كه دسته فلزي ميكروسوئيچ ها را طوري لحيم كن. روي برد سنسور دو عدد ميكروسوئيچ نصب مي شود J3و  J2در محل 

 .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       ميكروسوئيچاين منظور بهتر است ، ابتدا مقداري پدهاي اتصال 

  .ده و با كمي روغن لحيم در جايش لحيم نماييدرا در جاي خود قرار دا ميكروسوئيچ

  

  المان  مشخصات

  J2- J3  ميكروسوئيچ
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  )رنگي هايسيم (رابط  سيم هاينصب  - مرحله پنجم
لحيم نماييـد و سـر ديگـر كابـل را     به ترتيب زير مشخص شده  J1در محلي كه با نام  را هفت رشته مخابراتي رابطيك سر كابل 

  .متصل مي شود روي برد اصلي 2Jكانكتور سر ديگر اين كابل به  .بگذاريدآزاد 

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

  :سيمها دقت كنيد

  

  

  

  

  روي كانكتور را پيدا كنيد و ببينيد سيم چه  1علامت 

  .زير آن است رنگي در

  روي برد سنسورها  J1كانكتور  5اين سيم را در سوراخ 

  لحيم كنيد و سيمهاي كناري آنرا به ترتيب در سوراخهاي

  .به بعد لحيم كنيد 4
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  روي برد سنسورها  J1ترتيب سيمهاي كانكتور 
VCC  GND 5پين 4پين 3پين 2پين 1پين 

سيم كناري 

 رنگ ششم

سيم كناري 

 رنگ پنجم

سيم كناري 

رنگ 

  چهارم

سيم كناري 

  رنگ سوم

سيم كناري 

  رنگ دوم

سيم كناري 

  رنگ اول

سيمي كه داخل 

كانكتور  1سوراخ 

به عنوان (است 

  )آبي:مثال 

درج شـده و ايـن دو    ريـز  روي برد اصلي عبـارات و اعـداد    J2كانكتور روي برد سنسورها و  J1كانكتور دقت نماييد كه روي 

كـانكتور   VCCروي بـرد سنسـورها بـه پـين      J1كـانكتور   VCCپين .(اظر يك به يك به يكديگر متصل شوندكانكتور بايد با تن

J2  روي برد اصلي ، پينGND  كانكتورJ1  روي برد سنسورها به پينGND  كانكتورJ2      روي برد اصـلي، پـين يـك كـانكتور

J1  كانكتور روي برد سنسورها به پين يكJ2 نكتور روي برد اصلي ، پين دو كاJ1    كـانكتور  روي برد سنسورها بـه پـين دوJ2 

  . )آخرروي برد اصلي و الي پين 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

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

مانند مايع (با الكل يا مواد شويندهچين تيز قطع نماييد و اگر از روغن لحيم استفاده نموده ايد پشت برد را 

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

  

  .فعلاً اين برد را كنار گذاشته و مونتاژ بردكنترلر را شروع نماييد
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 )برد بزرگتر ( مونتاژ برد كنترلر  �

  

  
 
 
 
 

  نصب جامپرها - مرحله اول

لحـيم  ) ماننـد سـيم تلفنـي يـا پايـه اضـافي قطعـات       ( ص شده اند يك قطعه سـيم مشخ WJPو   JPهايي كه با علامت  در قسمت

  )عدد 9جمعاً . .(نماييد
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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 رنگ اول مقدار المان
  رنگ چهارم

 )تلرانس(

R2- R5- R6- R7- R8   10 Ω طلايي مشكي مشكي  قهوه اي 

R1- R3- R4 6.8 KΩ طلايي  قرمز  خاكستري  آبي  

  

  

  

  

  

  
  

  ديودهانصب  -م مرحله سو

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

  . يدروي فيبر در محل ديودها تطبيق ده

  
  

  

  

  

  

 مقدار شماره

D3- D4- D5 1N4001 يا  1N4007 
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  نصب پين هدر نري –مرحله چهارم

  .نصب مي شود 1,2,3روي برد كنترلر در محل  2*3هدر نري  پين يك عدد

  .فاده مي شودتربات اس بخشهاي مختلف  بودنهدر ها براي تعيين فعال يا غير فعال پين از اين 

  
 
1=Fire 
2=Light 
3=Block 

  

  
 

 

  

را ) پايه هاي كوتاه تر(اين طرف 

 داخل برد لحيم كنيد
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 ها نصب خازن - پنجممرحله 

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 الكتروليت

  .روي برد تطبيق دهيد

  

  

  

  

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 مقدار شماره

C1- C2- C3- C7- C8 100 nF (104)  خازن عدسي  

C4  10 uF خازن الكتروليت  

C5 470  خازن الكتروليت uF 

C6 1000  خازن الكتروليت uF  

 

  خازن الكتروليت

  

  

  

  

  

 

  علامت كنار پايه منفي

  )عدسي(خازن سراميكي 
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  نصب سوكت آي سي -مرحله ششم

به صورتي  نصب نماييد كه قسـمت فـرو رفتـه     سوكت را. نماييد ژمونتا آن روي برد رعايت جهت با آي سي را پايه 40  سوكت

  .روي فيبر باشد تصويرآن بر سوكت منطبق بر برروي

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  ها تاچ سوئيچنصب  -م مرحله هفت
د مشخص شده ان  SETو  RESET  ،START  ،SPEED  ،WORDهايي كه با نامهاي  يچ را در قسمتئسو تاچعدد  پنج

  .نصب نماييد
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  ديودهاي نورينصب  - مرحله هشتم

گونه اي نصب نماييدكـه خـط    به را ها LED .نصب نماييد مشخص شده جهت آن ها در قسمت هاي رعايت با را LEDسه عدد 

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

  

  

  

  

  

  

  

  
  

 مشخصات ارهشم

D2 LED سبز 

D1 LED قرمز 

D8 LED زرد 
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  نصب سنسورهاي گيرنده مادون قرمز –مرحله نهم 

ايـن گيرنـده هـا بايـد بـه صـورت خوابيـده روي بـرد نصـب          . روي برد كنترلر دو عدد سنسور گيرنده مادون قرمز نصب مي شود

باشد فقط دقت كنيد كه در هنگام نصب بايد طـوري ايـن سنسـور را قـرار      پايه هاي اين سنسور مانند ديود هاي نوراني مي. شوند

  .دهيد كه پايه هاي آن قدري بلند بوده و بتوان ديود را به سمت جلوي ربات خم كرد

  

 شماره مقدار

  D6 – D7 )مشكي رنگ ( ديودهاي گيرنده مادون قرمز 
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 نصب ترانزيستورها -مرحله دهم 

  .به جهت آنها دقت نماييد ترانزيستورهاصب در هنگام ن

ها به طرف خازن  بايد به شكلي برروي فيبر قرار گيرند كه شماره نوشته شده روي بدنه آن Q2و  Q1دو ترانزيستور هر

هيت (در علامت چاپ شده روي برد براي جاي ترانزيستورها ، قسمت هاشور خورده ، نشانه سمت فلزي (.باشد C2و  C1هاي

  .)ترانزستورها مي باشد ) سينك
  

 شماره مقدار

 BD679 يا  BD677 يا BD681   مشابهو يا Q1 – Q2  
  

  علامت چاپ شده روي برد براي ترانزيستورها

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  .به جهت نصب آنها دقت كنيد

 .است C2و  C1ها به طرف خازن هاي شماره نوشته شده روي بدنه آن
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  نصب كانكتورهاي مخابراتي –مرحله يازدهم 

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

  .پايه روي برد كنترلر نصب مي شود 7عدد مخابراتي 

  

 شماره كاربرد  قطعه

 M1 ارتباط برد اصلي با موتور سمت راست   پايه 2كانكتور 

 M2  ارتباط برد اصلي با موتور سمت چپ  پايه 2كانكتور 

 BAT  ريارتباط برد اصلي با جا بات  پايه 2كانكتور 

 J2  ارتباط برد اصلي با برد سنسورها  پايه 7كانكتور 

  

  

  

  

  

به جهت 

نصب آنها 

  .دقت كنيد

در فلش، 

به بلند ل

كانكتور 

نشان داده 

 .شده است
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  (ISP)نصب كانكتور برنامه ريزي  -مرحله دوازدهم 

 كيدر . استرنگ  يمشك يقطعه انصب مي شود كه  2*5باكس  پين هدر كانكتورروي برد كنترلر يك  J1در محل 

مطابق  ديبا يفرورفتگ نيبرد ا يهنگام قرار دادن باكس رو .شدبا يم يفرورفتگ كي يدارا يكيپلاست هيسمت باكس حاش

   .برد باشد يچاپ شده رو ليمستط يفرورفتگ

و در حالت . مي باشد NXP141و يا  NUS112اين كانكتور جهت برنامه ريزي مجدد ميكروكنترلر از طريق پروگرامرهاي 

  .عادي نيازي به كار با آن نخواهيد داشت

 شماره مقدار

 J1 2*5ر باكس كانكتو

  

  
  

  )بلندگو(نصب بي زر  –مرحله سيزدهم 

و پايه  جهت است يقطعه دارا نيا. شود يبرد نصب م يرو صدا ديتول ياست كه برا هيپادو شكل و  ياستوانه ا يقطعه ا زريب

را مشخص كرده همچنين معمولا روي آن برچسبي وجود دارد كه پايه مثبت . مثبت آن كمي بلندتر از پايه منفي مي باشد

 .هنگام نصب آن روي برد، پايه هاي مثبت و منفي آن را مطابق مثبت و منفي چاپ شده روي برد رعايت نماييد. است

 شماره مقدار

Buzzer 
U4   

(BUZ.) 

  

  

  علامت مثبت روي بدنه
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  )تنسون سگم(نصب نمايشگر  -مرحله چهاردهم 

دقت نماييـد كـه نقطـه هـاي آن بايـد بـه        .صب نماييدمطابق شكل راهنماي كنار آن ن) بالاي برد(  DSسون سگمنت را در محل 

  .سمت پايين برد قرار گيرد

  

  

حالا پايه هاي اضافي را از پشت برد با يك سيم چين تيز قطع نماييد و اگر از روغن لحـيم اسـتفاده نمـوده    

   .ايد پشت برد را با الكل يا مواد شوينده كاملاً تميز نموده و سپس برد را خشك نماييد

  

  بر روي برد ATMEA32نصب ميكروكنترلر  –له پانزدهم مرح

دقـت نماييـد كـه فـرو     . روي برد كنترلر قـرار دهيـد   U1را در داخل سوكت  ATMega32حالا مي توانيد آي سي ميكروكنترلر 

ه مي توانيد قبل از جا زدن آي سي داخل سوكت مقـداري پاي ـ . باشد نمايشگر سون سگمنترفتگي جلوي آي سي بايد به سمت 

  . هاي آن را به داخل خم نماييد تا به راحتي داخل سوكت قرار گيرد
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حالا پايه هاي اضافي را از پشت برد بـا يـك سـيم    . تا اين مرحله ، مونتاژ قطعات برد سنسورها به پايان رسيد

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

   .نموده و سپس برد را خشك نماييد

روي بـرد كنترلـر و بـا توجـه بـه       J2در نهايت سر ديگر كابل فلت متصل به برد سنسورها را بر روي محـل  

   .جهت آن متصل نماييد
  

  :توصيه مهم 

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

  )از عكسها براي بررسي مونتاژ خود كمك بگيريد(.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 ( را كه داخل بسته كيت وجود دارد به صورت زير به موتورها متصل نماييد) سيم هاي رنگي(رابط دو تايي  يم هايس

  .روي برد كنترلر متصل نماييد  M2و   M1و سر ديگر سيم ها را به محل هاي  )متصل نشده است

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

روغن لحيم قلع اندود بنماييد و سپس بر روي موتورها لحـيم نماييـد  تـا زمـان لحـيم كـاري روي موتورهـا كـاهش يابـد و مـانع           

  .نها شودآسيب رساندن به آ

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

 .نماييدهر دو موتور را به يك شكل، سيم بندي  .پايين راست لحيم مي شوند

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 سر موتور 

 (+)سيم قرمز )- (سيم مشكي
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  جاباتري و كليدنصب سيم هاي رابط به  �

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

  ). -و سيم مشكي + سيم قرمز (. نماييد متصلرد كنترلر ب
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  ساخت قسمت مكانيكي كيت ربات �

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

خت ساكليك 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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 معرفي برد اصلي ربات �

  

  مشخصات برد اصلي ربات �

  مشخصات برد اصلي

  ATmega32از نوع  AVRميكروكنترلر   نوع كنترلر

 )چهار عدد باطري قلمي( DCولت  6  ولتاژ تغذيه ربات

  وريترانزيست  نوع درايور موتورهاي حركتي

  تعداد سنسورها

  IRجفت فرستنده و گيرنده  5

  )آتش ياب و تعقيب نور( IRعدد گيرنده  2

  )ميكرو سوييچ(دو عدد سنسور تماسي

  يك عدد بي زر  خروجي صوتي

  سون سگمنت دو رقمي  نمايشگر

  روي برد ISPاز طريق كانكتور   امكان برنامه ريزي مجدد
  

  



  

  

NOAVARAN AVR 4 IN 1 ROBOT  NAR125 

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

  

  شرح كانكتور هاي روي برد �

  كانكتورنام   شرح

  BAT )ولت 6(تغذيه  محل اتصال كابل

 محل اتصال كابل موتور سمت راست
M1 

Right  

 محل اتصال كابل موتور سمت چپ
M2 

Left  

  J2  محل اتصال برد سنسور

 1  انتخاب عملكرد ربات براي تعقيب خط و يافتن آتش

 2  انتخاب عملكرد ربات براي دنبال كردن منبع نور 

 3  بات براي تعقيب خط و يافتن مانعانتخاب عملكرد ر

 ISP J1 كانكتور پروگرامر بر اساس استاندارد 

  

كه با قرار دادن يك جامپرست روي هركدام از آنها ربات . براي تعيين نوع عملكرد ربات مي باشند 3تا  1كانكتور هاي : نكته

  .براي آن عملكرد تنظيم مي شود

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

  .سنسور اطمينان حاصل نمائيد
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  شرح كليد هاي روي برد �

  عملكرد  نام كليد

WORD/F1  1اسيت آتش ياب تنظيم حس/ انتخاب حروف و يا عدد  

SET/F2 
  2تنظيم حساسيت آتش ياب / تاييد و ذخيره تنظيمات انجام شده

START 
  شروع به كار ربات

SPEED 
  تغيير سرعت ربات

RESET ريست كردن ربات  
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 منبع تغذيه ربات �

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 1جريان ولتي با  6يا از يك آداپتور 

باتري هاي چيني ارزان قيمت ( .يا مدل شارژي با توان بالا استفاده نماييد) alkaline(توصيه مي نماييم از باتري هاي پرقدرت  

  )بر روي ربات كار نمي كند
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  نحوه كار با ربات  �

  .هد شدكردن كليد تغذيه، ربات روشن خوا متصلو تغذيه ربات با ن برد سنسور، موتور ها پس از وصل كرد

البته اين عبارت توسط كاربر قابل تغيير . نمايش داده مي شود روي سون سگمنت " NE "پس از روشن كردن ربات عبارت

  .مي باشد كه در بخش هاي بعدي به توضيح آن مي پردازيم
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  عملكردهاي ربات �

   تا  1چهار عملكرد از كانكتور هاي براي تنظيم ربات روي هر يك از اين . اين ربات داراي چهار عملكرد متفاوت مي باشد 

  :اين جامپرها به صورت هاي زير عمل مي نمايند . استفاده كنيد 3

در . ربات به صورت پيش فرض و بدون قرار دادن جامپرست روي كانكتورها در اين مد كاري قرار دارد :تعقيب خط -1

براي اولين بار استفاده از ربات حتما بايد آن را ( .اين حالت ربات يك خط مشكي رسم شده روي زمين را دنبال مي كند

  .)توضيح داده شده است IRكاليبره كردن سنسورهاي نحوه اين كار در بخش . كاليبره نماييد

). طوري كه روي هر دو پين آن قرار گيرد.(قرار دهيد  1يك جامپرست را روي  :تعقيب خط همراه با يافتن آتش -2

به طور مثال اگر يك شمع سر راه آن قرار ( قيب مي كند و طي مسير اگر آتشي تشخيص دهد در اين حالت ربات خط را تع

  .روشن مي شود LED D8مي ايستد و بيزر آن شروع به بوق زدن مي كرده و .) دهيد آن را به عنوان آتش تشخيص مي دهد

 نوردر اين حالت ربات به دنبال .) طوري كه روي هردو پين آن قرار گيرد.(قرار دهيد  2يك جامپرست روي  :نورياب-3

شروع به حركت مي كند و آن جلوي آن قرار دهيد، ربات به سمت نور  يك چراغ قوهبه طور مثال اگر . حركت مي كند

  .را حركت دهيد ربات نيز به دنبال آن حركت مي كند نورهمينطور كه شما 

). طوري كه روي هردو پين آن قرار گيرد.(دهيدقرار   3يك جامپرست روي  :تعقيب خط به همراه تشخيص مانع -4

در اين حالت ربات خط را تعقيب مي كند و در طي مسير اگر ميكروسوئيچ سمت راست به مانعي برخورد كند، روي نمايشگر 

و . حركت مي نمايد راست حركت نكرده و فقط موتور سمتچپ نوشته شده و موتور سمت  b2سون سگمنت عبارت 

نوشته شده  b1اگر ميكروسوئيچ سمت چپ به مانعي برخورد كند، روي نمايشگر سون سگمنت عبارت  برعكس همين حالت

  .حركت مي نمايد چپ حركت نكرده و فقط موتور سمت راستو موتور سمت 

نيز  ) آتش ياب و تشخيص مانع ( 4و  2در حالت تعقيب خط ، امكان فعال بودن همزمان دو مد كاري  :نكته

  .وجود دارد 
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  انتخاب سرعت حركت ربات �

تا  1سرعت ربات به صورت عددي مابين  SPEEDبه ايت ترتيب كه با فشار دادن كليد . سرعت اين ربات قابل تنظيم مي باشد

سرعت ربات  SPEEDبا هر بار فشار دادن كليد . ت به صورت چشمك زن نشان داده مي شودنروي نمايشگر سون سگم 9

پس از تنظيم سرعت نيازي به فشار دادن .) بر مي گردد 1باشد به واحد  9ر بر روي واحد اگ. (يك واحد افزايش مي يابد

را هم فشار  RESETمي توانيد كليد .( كليدي نبوده و پس از چند ثانيه نمايشگر سون سگمنت به حالت عادي بر مي گردد

  .)دهيد
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  تنظيم سرعت رباتروش 

 

  را يكبار بزنيد  Speedكليد 
 

يم شده براي سرعت روي سون آخرين عدد تنظ

  به صورت چشمك زن ظاهر مي شود سگمنت
 

عدد چشمك زن  روي سون  براي تغيير سرعت بايد در زماني كه

  .فشار دهيد  را Speedكليد . نمايش داده مي شود سگمنت
 

يك پله افزايش مي يابد و با  سرعت Speedبا هر بار زدن كليد 

  .باز مي گردد 1مجدداً به عدد  9به عدد  رسيدن
 

  كمترين سرعت1عدد 

  بيشترين سرعت9عدد 
 

آخرين عددي كه روي نمايشگر به صورت چشمك زن بوده است به عنوان 

 ميكروكنترلر ذخيره مي شوند و EEPROMدر حافظه  سرعت انتخابي شما 

  .با خاموش شدن يا قطع تغذيه ربات از بين نمي روند
 



  

  

NOAVARAN AVR 4 IN 1 ROBOT  NAR125 

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

 IRكاليبره كردن سنسورهاي  �

اي اولين بار از ربات استفاده مي كنيد يا اين كه نورمحيط نسبت به نور هنگام كاليبره كردن تغيير در صورتي كه بر :توجه

زيادي كرده يا اين كه زمينه ي حركت ربات عوض شده يا به هر علت ربات درست كار نمي كند  سنسورها را كاليبره كنيد 

  .در غير اين صورت نيازي به كاليبره كردن ربات نيست

  

  :به ترتيب زير عمل كنيد IR ليبره كردن سنسورهاي براي كا

  

  .روي نمايشگر ظاهر شود، سپس آنرا رها كنيد  Frنگه داريد، تا عبارت  ثانيه فشرده 2را به مدت   Startكليد -  1

  

كه توضيحات آن جداگانه داده شده (  اين مرحله مربوط به تنظيم حساسيت سنسورهاي آتش ياب مي باشد -  2

  .را بزنيد Startروي نمايشگر يكبار كليد  از نمايش عدد دو رقمي ي عبور از آن بعدبرا ).است

  

تبديل  LPبه عبارت  روي صفحه SEثانيه عبارت  3بعد از حدود  .روي نمايشگر ظاهر مي شود SEعبارت  حالا – 3

سور كاملا روي سطح طوري كه برد سنبه (حالا ربات را روي قسمت سفيد رنگ زمين مسابقه قرار داده  .مي شود

  .را بزنيد Startو سپس يكبار كليد  )سفيد قرار گرفته و ربات بدون لرزش باشد

  

حالا ربات را روي قسمت مشكي رنگ زمين  .روي نمايشگر ظاهر مي شود Lnو سپس  _ _ابتدا  در اين مرحله - 4

و سپس يكبار كليد  .)روي قسمت مشكي رنگ باشند به صورتي كه همه سنسورهاي زير ربات(قرار داده  مسابقه

Start سانتي متري مشكي روي صفحه كار ربات  بسازيد و ربات را  12*  5بهتر است يك قطعه مستطيل (. را بزنيد

  .)روي آن قرار دهيد

  

يشگر روي نما )AC  )Acceptشود عبارت  بعد از اين مرحله اگر مقادير تمامي سنسورها به درستي خوانده  -  5

  .ظاهر مي شود كه نشانه انجام موفقيت آميز تنظيم سنسورها مي باشد
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  :خطا
 5تا  1كه شماره اي بين ( X ل در سنسوركمرحله نشان دهنده وجود مش روي نمايشگر در اين EXنمايش عبارت 

ل كوجود مش به صورت پشت سرهم روي نمايشگر، بيانگر .E3و  .E1به عنوان مثال نمايش عبارات .است) مي باشد

  .مي باشد 3و  1  در سنسورهاي

  :راه حل
روي سطوح گفته شده  از قرارگيري همه سنسورها در هر دو مرحله يكبار ديگر اين مراحل را تكرار كنيد و - 1

  .مطمئن شويد

  )EX.(ديودهاي اعلامي توسط برد را بررسي نماييد)آند و كاتد(جهت مونتاژ  -  2

  سنسورها را تعويض كنيد -  3
 

 

روي برد مي شويد  E5 تا   E1روي برد سنسور ها دقت نماييد، متوجه عبارات ) نوشته هاي( چاپ راهنماياگر به 

  .كه مشخص كننده جفت سنسور فرستنده و گيرنده ايي است كه شما بايد به دنبال رفع مشكل آن بگرديد

  ديد از روي برد سنسورها
  

  

  

  

  

  

  

  

  
 

  

  

  

  

  

  
  

  

در كنار دو   E2عبارت : به عنوان مثال 

  درج شده  DT4و  D10سنسور 
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 سنسورهاي آتشتنظيم  �

امكان تنظيم حساسيت سنسورهاي آتش ياب براي آن  كار كند ، ...)تاريك يا آفتابي و (ي اينكه ربات بتواند در هر محيطي برا

  .در نظر گرفته شده است

همانطور كه مي دانيد نور  تشخيص اشعه مادون قرمز موجود در شعله آتش مي باشد و،  از آنجا كه روش تشخيص آتش 

براي جلوگيري از اين . مي باشد ، لذا ممكن است ربات به اشتباه بيافتد ) IR(ادي اشعه مادون قرمز خورشيد داراي مقادير زي

  . مسأله بايد در محيطهاي آفتابي ، حساسيت سنسورهاي آتش ياب را كم نماييد

براي اين  )D7 =  2و سنسور   D6=   1سنسور(. اين ربات نسبت به آتش قابل تنظيم است IRسنسور هاي  ميزان حساسيت

  .از فلوچارت زير كمك بگيريدمنظور 

زرد شروع به چشمك زدن و LED (درهنگام تنظيم ميزان حساسيت سنسور ها ممكن است ربات به حالت هشدار رود  :نكته

دليل اين اتفاق اين است كه باتوجه به مقداري كه براي حساسيت سنسور ها تنظيم نموده ايد ). بي زر شروع به بوق زدن كند

  .سنسور ها در محيط آتش تشخيص مي دهند
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  تنظيم حساسيت سنسورهاي آتش ياب
 

  ثانيه فشرده نگه داريد 2را به مدت  Startكليد 

  روي نمايشگر ظاهر  "Fr"تا عبارت  

  .شود، سپس كليد را رها كنيد
 

عدد  دو رقمي روي نمايشگر ظاهر مي شودبعد از اين مرحله يك عدد 

عدد سمت راست سنسور سمت چپ و  سمت چپ مربوط به حساسيت

  .مي باشد)  9تا  1محدوده (مربوط به حساسيت سنسور سمت راست 
 

  .سمت چپ سنسور آتش يابتغيير حساسيت : Set/F1كليد 

  .تغيير حساسيت سنسور آتش ياب سمت راست:Word/F2كليد 
 

  بيشترين حساسيت 9عدد//         مترين حساسيتك 1عدد
 

با ظاهر شدن عبارت  تا را بزنيدStart ر كليد بعد از تنظيم مقادير مورد نظر، يكبار ديگ

"SE"   مقادير روي نمايشگر)  Save شوند )ذخيره.  

تعقيب خط بشويد سنسورهاي ) تنظيم(وارد كاليبره  در صورتي كه نمي خواهيدسپس 

  .را بزنيد Resetعوض شود، براي خروج كليد  يا نمي خواهيد مقادير تنظيم قبليو 
 

  ميكروكنترلر ذخيره مي شوند و EEPROMاين مقادير در حافظه 

  .با خاموش شدن يا قطع تغذيه ربات از بين نمي روند
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  رباتبا شروع كار  �

  .انتخاب كنيد 3تا  1براي شروع كار ربات ابتدا بايد مدكاري مورد نظر خود را با استفاده از كانكتور هاي  :نكته

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

 .ي رنگ استفاده شده در زمين مسابقه نبايد براق باشدنوار مشك .1

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

 .كنيد

. قرار نگيرد، ربات در مد كاري تعقيب خط قرار خواهد گرفت)  3تا  1(درصورتي كه هيچ جامپرستي روي اين كانكتورها  

   .را فشار دهيد Resetبراي متوقف كردن ربات كليد . ربات شروع به حركت و تعقيب خط مي كند Startبا فشردن كليد 

  

  ساخت مسير حركت ربات تعقيب خط

موجود مي باشد يك  محصولكه داخل  نوار مشكيبا استفاده از ) مانند سراميك يا سنگ سفيد ( بر روي يك محيط سفيد 

  :بات با در نظر گرفتن شرايط زير درست نماييد مسير براي حركت ر

  .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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   :تعقيب خط و يافتن آتش

 اين ربات . آتش قرار خواهد گرفتقرار دهيد، ربات در مد كاري يافتن   1كتور درصورتي كه جامپرست را روي كان

ربات شروع به   Startنصب شده روي برد اصلي انجام مي دهد با فشردن كليد  IRتشخيص آتش را با استفاده از دو سنسور 

   در حالت هشدار . دهد حركت و تعقيب خط مي كند، در طي مسير هرجا كه آتش تشخيص دهد متوقف شده و هشدار مي

LED  با بر طرف شدن آتش ، ربات به تعقيب خط . زرد شروع به چشمك زدن كرده و بيزر نيز شروع به بوق زدن مي كند

  . ادامه مي دهد

  :نور يافتن

ت اين ربا. قرار دهيد، ربات در مد كاري تعقيب منبع نور  قرار خواهد گرفت  2درصورتي كه جامپرست را روي كانكتور 

 Startبا فشردن كليد . نصب شده روي برد اصلي انجام مي دهد IRتعقيب و تشخيص منبع نور را با استفاده از دو سنسور 

ربات به دنبال منبع نور مي گردد و در صورتي كه منبع نور غالبي مانند چراغ قوه وجود نداشته باشد ممكن است به دليل نور 

صورتي كه يك چراغ قوه جلوي ربات روشن كنيد، ربات به سمت آن حركت مي اما در. محيط ربات شروع به حركت كند

  .را فشار دهيد Resetبراي متوقف كردن ربات كليد . كند و با جابجا كردن چراغ قوه نيز ربات منبع نور را دنبال مي كند

غير فعال مي ) يص مانعخط ، آتش ياب و تشخ تعقيب(هر سه مد كاري ديگر   2جامپرست روي كانكتور با قرار گرفتن 

  .گردند

 :تشخيص مانع 

با فشردن كليد . قرار دهيد، ربات در مد كاري تشخيص مانع  قرار خواهد گرفت  3درصورتي كه جامپرست را روي كانكتور 

Start  ربات شروع به حركت و تعقيب خط مي كند و تا زماني كه مانعي پيش روي مسير ربات وجود نداشته باشد ربات به

ميكروسوئيچ هاي نصب شده در جلوي ربات آن را تشخيص داده و ، در صورت وجود مانع . ت خود ادامه مي دهدحرك

  . را فشار دهيد Resetبراي متوقف كردن ربات كليد . بلافاصله ربات متوقف خواهد شد
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  تغيير متن معرفي  �

در .( را فشار دهيد setبراي اين كار كليد . مي باشدمتن نمايش داده شده در ابتداي روشن شدن ربات توسط كاربر قابل تغيير 

حالا با فشار . با اين كار سون سگمنت سمت راست شروع به چشمك زدن مي نمايد.) حالتي كه ربات در حال حركت نيست

نگليسي و يا يكي از حروف ا 9تا  1شما مي توانيد يكي از اعداد . مي توانيد مقدار آن را تغيير دهيد WORD/F1دادن كليد 

حال سون سگمنت سمت راست ثابت . را فشار دهيد SET/F2پس از انتخاب مقدار مورد نظر خود، كليد . را انتخاب نماببد

، مقدار اين سون سگمنت WORD/F1با استفاده از كليد . مانده و سون سگمنت سمت چپ شروع به چشمك زدن مي نمايد

  .فشار دهيدرا  SET/F2را هم تعيين نموده و در انتها كليد 

  

  جدول حروف و كاركترهاي قابل نمايش
  

  كاركتر معادل  روي نمايشگر

A A 

b B 

C C 

d D 

E E 

F F 

g G 

H H 

I I 

J J 

L L 

 M  ندارد

n N 

o O 

P P 

q Q 

r R 

5 S 
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┐  T 

U U 

u  V 

 W  ندارد

 X  ندارد

y Y 

 Z  ندارد

1. 1 

2. 2 

3.  3  
4. 4 

5. 5 

6. 6 

7. 7 

8. 8 

9. 9 

- - 
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  پيامهاي ربات و توضيح آنها �
  توضيح  عبارت روي نمايشگر

XX  ربات دو حرف را روي نمايشگر نشان مي  )بي كاري(كار ه در حالت آماده ب

  .دهد كه توسط كاربر قابل تغيير هستند

LI به معناي فعال بودن ربات تعقيب نور)Light( در صورتي كه جامپرست مربوط

روي برد جا زده باشيد، اين عبارت روي عبارت روي نمايشگر ظاهر  را LIبه 

  .مي شود

تعقيب خط و آتش ياب و (با فعال شدن بخش تعقيب نور، ساير بخشها 

  .غير فعال مي شوند) تشخيص مانع 

FI  تشخيص آتش توسط يكي از دو سنسور آتش ياب.  

ده باشيد ،و را روي برد ربات جا ز FIدر صورتي كه جامپرست مربوط به 

روي نمايشگر ظاهر مي ) FI(ربات آتشي را احساس كرده باشد اين عبارت 

قطع و .(مربوطه هم به صورت نوساني فعال مي شوند  LEDشود و بي زر و 

  )وصل

b 2  ياb 1  ياb- تشخيص مانع در مسير حركت ربات توسط ميكرو سويچهاي تماسي.  

برد ربات جا زده باشيد و  را روي BLدر صورتي كه جامپرست مربوط به 

ربات در مسير حركت به مانعي برخورد كند يكي از اين عبارات نمايش داده 

  .مي شود

 b1: سنسور سمت چپ

 b2: سنسور سمت راست

 -b: هر دو سنسور

Lx  در هنگام كار با ربات تعقيب خط هر زماني كه خط سياه و زمينه سفيد رنگ

 وضعيت سنسور يا عددي است كه Xباشد اين عبارت نمايش داده مي شود،

  .سنسورهاي قرار گرفته روي خط را به كاربر نشان مي دهد

روي خط است و عبارت  1يعني سنسور  L1عبارت : به صورت كد باينري(

L3  روي خط هستند) عدد سه باينري( 2و 1يعني سنسورهاي.  

PX  دقيقاً مانندLX ه سياه رنگ با اين تفاوت كه در اين حالت خط سفيد و زمين

  .است
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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    .از نظر ظاهري معمولا داراي رنگ روشنتري نسـبت بـه گيرنـده مـي باشـد      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

  :را با استفاده از فرمول زير مي توان بدست آورد   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      LEDاز سـالم بـودن    و با ايـن روش  .به آنها نگاه كنيد ، قادر خواهيد بود نور آنها را ببينيد) 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 (جي در حالت عادي در سطح پايين در مدار سمت راست ، خرو

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

در اينجـا  ( 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    IRرد و زماني كه گيرنده نور قرار دا ) 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   IR، توليد مي نمايد و گيرنده آتش نيز ، نور مادون قرمز 

، 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    IRژ گيرنده در اينجا ولتاژ مرجع را به شكلي تنظيم مي نماييم كه از ولتا.  

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    : ننده توضيح مختصر راجع به مقايسه ك

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

را داريـم ، در ايـن    ولـت  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  يـا همـان قطـب منفـي بـاتري را بـا علامـت                   زمـين )  شـماتيك (در نقشه مـدارات الكترونيكـي   

  . 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 

  سالي توسط امواج ار. يكديگر قرار مي گيرند

  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 

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

  دار گيرنده سمت راست شكل بالا خروجي مدار از سطح پايين بهم

  . 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       آن با افزايش نور كاهش مي يابد است كه مقدار مقاومت) 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     

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

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 Modulationمدولاسيون پهناي پالس يا  (  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 (وسط ولتاژ سايكل باعث تغيير در مقدار مت

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(زماني كه موج سطح يك                                                                                             

       : 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   

 PWMن مثـال مـي تـوانيم ولتـاژ يـك موتـور را بـه روش        به عنوا. ولتاژ دارد ، مي توان نتيجه گرفت كه توان را كنترل كرده ايم

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 )ري كه كه با مولتي متر اندازه گيري مي كنيدمقدا( جريان متوسط آنكه 
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 )دو عدد ترانزيستور بكار رفته روي برد ربات(زوج دارلينگتون 

آزاد ٔپديا، دانشنامه از ويكي   

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

pair ( ــي ــده م ــامل دو      نامي ــه ش ــت ك ــي اس ــاختار تركيب ــك س ــود ي ــتور ش 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  ده به وسيله ترانزيستورتقويت ش 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    (ه مراتب بزرگتري از اميتر فالوئر يـا كلكتـور مشـترك    مدار مقاومت ورودي ب

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  آزمايشگاه ون به وسيله مهندسزوج دارلينگت

  .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    

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

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

آزاد ٔپديا، دانشنامه از ويكي  

  
  باتري آلكالاين

د� ا����   و رو� نـوعي از باتريهـا هسـتند كـه بـه طـور عمـده بـا واكـنش ميـان          ) يـا باتريهـاي قليـايي   ( هاي آلكالاين باتري

باتريهـاي آلكـالاين   . مجـدد از آنهـا وجـود دارد    ٔكه امكان اسـتفاده  ��#"� ! ���ی� ���� ��رژ نوع ديگر آن. كنند عمل مي �����

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

با وجود اينكه قيمت باتري آلكالاين تا حدودي بيشتر از باتري معمولي است ولـي بـا توجـه بـه      .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 •

  ر وثابت ترمقاومت داخلي كمت •

  هزينه تخليه در ساعت اقتصادي تر •

  زمان نگهداري بهتر وبيشتر •

  مقاومت بيشتر در برابر تخليه مداوم وشيب مناسب تخليه •

  طول عمر بيشتر •
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        ::::توجه توجه توجه توجه 
 .خريدار گرامي اين محصول كاملا تست گرديده و هيچ گونه مشكلي در عملكرد آن نمي باشد 

 .به فرد كمك خواهد نمود تا مهارت هاي لازم را كسب نمايد اين برد به عنوان يك برد پايه 

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

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

 .شود بات شما تعميررشركت مراجعه نموده تا 

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

 .نخواهد داشت

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

        
  
  
  
  
  
  

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

        ::::وهمچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد وهمچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد وهمچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد وهمچنين پاسخ هاي داده شده به آنها را مشاهده نماييد 

http://ne-ir.com/forum/index.php?board=53.0  

 يا

http://ne-ir.ir/forum/index.php?board=53.0  
 

 

: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        


