
  :هر ربات شامل سه بخش 
  نرم افزار -١
 )الكترونيكي(سخت افزار -٢
 مكانيكي -٣
  .است 

  
  نرم افزار

همچنين از . تهيه برنامه اي آه براي انجام محاسبات توسط پردازنده استفاده مي شود ، جزو وظايف مسئول نرم افزار است
  .و تست آن ها اشاره آردديگر وظايف مسئول نرم افزار مي توان به شبيه سازي قسمت هاي مختلف ربات 

  
  سخت افزار

  .مسئول اين قسمت وظيفه دارد مدار هاي الكترونيكي ربات را طراحي و اجرا آند
  

  مكانيكي
  .توسط مسئول اين قسمت انجام مي شود...) موتور، بازو و (طراحي قسمت حرآتي و ابزار هاي عكس العمل ربات 

  
  :که از آن انتظار داریم می تواند شامل یک ربات متناسب با کار هایی قسمت سخت افزار 

  )ورودي(مبدل آنالوگ به دیجيتال  حسگر و  -١
  )پردازش(پردازنده – ٢
  )خروجي...(موتور،بازو و –٣

  .باشد 
  حسگرها

هر ربات متناسب با آاري آه مي خواهد انجام دهد به مقاديري نياز پيدا خواهد آرد آه دريافت ان مقادير بايد توسط حسگر 
  .نجام شودها ا

ولي در بعضي مواقع حسگر عددي غير رند به ما مي دهد يا . تبديل مي آند... هر حسگر آميت مورد نظر را به ولتاژ،عدد و
  )Fuzzy Logic(اينكه عدد توليد شده توسط حسگر متغير است در چنين مواقعي اگر پردازنده ما مي تواند از منطق فازي

 Analog to( بتواند بگيرد بايد از يكه مبدل آنالوگ به ديجيتال ١ يا ٠ولي اگر پردازنده فقط استفاده آند مشكلي پيش نمي آيد 
Digital Convertor( استفاده آرد). در بخش آموزش الكترونيك در موردADCبيش تر بحث خواهد شد (.  

  
   پردازنده ها

  .وظيفه ي پردازنده ها دريافت ورودي ،  انجام محاسبات و دادن خروجي است
  .محاسبات در پردازنده ها توسط انسان تعريف مي شود

  
  ...موتور ها،بازوها و 

اين عمل توسط موتور ها، بازوها .  است ولي ما از ربات انتظار داريم عملي را انجام دهد١ و ٠خروجي پردازنده ها به صورت 
  .و چيزها ديگر انجام مي شود

  
  ربات تعقيب خط

.  نياز داردADCهمچنين به يك . ور هايي دارد آه خط سياه يا سفيد را تشخيص دهنديك ربات تعقيب خط نياز به سنس
 نيز به يك ميكرو آنترلر مي روند و در ميكرو آنترلر توسط برنامه پردازش و خروجي به دو عدد موتور متصل ADCخروجي هاي 

  .مي شود
  
  )الکترونيکی(سخت افزار -١

  :قسمت الكترونيكي اين ربات شامل 
  )فرستنده و گيرنده ها(نسورها  س-١
   تبديل گر آنالوگ به ديجيتال-٢
   ميكرو آنترلر-٣
   موتورها-۴
  
  سنسور ها-١-١

  :سنسور هاي اين ربات به دو دسته تقسيم مي شوند 
  )اپتيك(حساس به نور -١
 مادون قرمز -٢
 

  سنسور هاي نوري-١-١-١



 تابيده مي شود و نور LEDنور توسط . يل مي شود و يك مقاومت حساس به نور تشكLEDاين دسته از سنسور ها از يك 
همانطور آه مي دانيد بازتاب سطح مشكي آمتر از سطح (بازتاب شده باعث تغيير مقاومت و در نتيجه تغيير ولتاژ مي شود

 در به همين دليل خيلي. اينگونه از سنسور ها به دليل اثر پذيري از نور محيط ، درصد خطاي بسياري دارند ). سفيد است
  .مورد اين سنسور ها توضيح نمي دهم

 
  )یک مقاومت حساس به نور(سنسور اپتيك

  
  سنسور هاي مادون قرمز-١-١-٢

پرتو هاي مادون قرمز توسط فرستنده . اين گونه از سنسور ها از يك فرستنده و يك گيرند مادون قرمز تشكيل شده است
اينگونه از سنسور ها به دليل اينكه از . سط گيرنده دريافت مي شودفرستاده شده و به سطح برخورد مي آند و بازتاب آن تو

  .بنابر اين ما در مورد اين سنسور ها صحبت مي آنيم. محيط اثر نمي گيرند، درصد خطا بسيار پاييني دارند
ونه از اين گ.  فرستنده و گيرنده جدا از هم استLEDدسته اول . سنسور هاي مادون قرمز به دو دسته تقسيم مي شوند

 فرستنده و گيرنده هم رنگ هستند LED به دليل اينكه 3mmنوع .  موجود است mm٣ و 5mmسنسور ها در دو اندازه 
مشكل ديگر اين سنسور ها اين است آه نوع تقلبي آن  .تشخيص آن ها سخت است و بايد توسط مالتي متر انجام پذيرد

  . تا خراب باشد٢يا ١ سنسور ۵نيز بسيار زياد است و امكان دارد از بين 
اين گونه از . گونه ي ديگر سنسور هاي مادون قرمز به صورتي است آه فرستنده و گيرنده با هم در يك بسته قرار دارند 

  .سنسور ها داراي اندازه ي بسيار آوچك و دقت خوبي هستند

 
LEDفرستنده مادون قرمز   

سنسور هـاي ايـن سـري بـستگي بـه نـوع خـود قـدرت                 . ست   ا TSLيكي از گونه هاي قوي سنسور هاي مادون قرمز سري           
  .نسبتا زيادي دارند

مشكل بزرگ ايـن سنـسور      اين سري داراي اندازه ي آوچكي است        .  است   RSنوع ديگري از سنسور هاي مادون قرمز سري         
  .ها اين است آه بسيار حساس هستند و با بالا رفتن ولتاژ به سرعت مي سوزند

  
  تالديجي/ مبدل آنالوگ-١-٢

  :براي تبديل آنالوگ به ديجيتال چند راه وجود دارد 
  )ADC) Analog to Digital Converterاستفاده از 
   هاOpAmpاستفاده از 

  . استفاده مي آنيد مي توانيد از مبدل داخلي اين ميكروآنترلر ها استفاده آنيدAVR يا PICاگر از ميكرو آنترلر ها 
  
١-٢-١- ADC) Analog to Digital Converter(  



  . نام بردCD4016براي مثال مي توان از . اين مبدل ها مي توانند هر گونه موج سينوسي را به موج مربعي تبديل آنند 

  
  
١-٢-٢- Op Amp  

بـا اسـتفاده از خاصـيت مقايـسه گـري      . اين گونه آي سي ها مقايسه گر هستند و عمل تقويت را نيز مي توانند انجام دهند                 
اگـر ولتـاژ ورودي از ايـن ولتـاژ     . به اين صورت آه ولتاژي را معـين مـي آنـيم     . ي توان موج مربعي توليد آرد       اين آي سي ها م    

 اسـت  LM324 ، اي سـي  OpAmpمتداول تـرين  .  ولت مي گردد۵آمتر بود ، ولتاژ خروجي صفر و اگر بالا تر بود ولتاژ خروجي    
  . استOpAmp است آه داراي دو واحد LM393 آي سي نوع ديگر اين آي سي ،.  استOpAmpآه داراي چهار واحد 

 
LM324  

 
   ميكرو آنترلر ها-١-٣

ملاك شما براي انتخاب ميكروآنترلر بايد تعداد پورت هاي ورودي و خروجي و امكانات . ميكرو آنترلر ها مغز ربات شما هستند 
  . باشدADC و PWMجانبي مثل 

  :سه خانواده ميكرو آنترلر ها عبارتند از 
١- PIC 
٢- 8051 
٣- AVR  

راحـت  . البته نه در مورد برنامه نويسي     . چون راحت ترين ميكروآنترلر براي شروع است        .  توضيح مي دهم   ٨٠۵١من در مورت    
  . اطلاعات ندارمPIC آار آردم و خيلي در مورد ٨٠۵١ولي من با .  استPICترين ميكروآنترلر از نظر نرم افزاري ، ميكروآنترلر 

  



 
  ر ها موتو-١-۴

  :موتور ها بر دو نوع هستند
١- Stepper Motor  
٢- DC Motor  
  
   استپر موتور ها-١ -۴ -١

چنـد درجـه مـي      ) هـر حرآـت موتـور     (استپر موتور ها خود نيز بر اساس تعداد سيم پيچ هاي داخل خود و اينكه با هـر اسـتپ                     
 است ولي قـدرتي و دقـت        DC تر از موتور هاي      درايو آردن استپر موتور ها سخت     . چرخد به انواع متفاوتي تقسيم مي شوند      

مثلا مي توان با محاسبه تعداد استپ و اندازه هر استپ بر حسب درجـه و ضـرب آن در محـيط           . استپر موتور ها بيشتر است      
  .چرخ ، مقدار حرآت ربات را به دست آورد

 
 دو عدد استپر موتور

  
  DC موتور هاي -١ -۴ -٢

اين موتور ها راحت درايو مي شوند ولي دقت ندارند ولي در ربات تعقيب خط چون دقت موتور مهم نيست بهتـر اسـت از ايـن                           
  .توسط گيربكس افزايش داد را نيز مي توان DCقدرت موتور هاي . موتور ها استفاده شود

  
   با گير بكسDCيك موتور 

  
  
   درايور ها-١-۴-٣

بنـابر ايـن    . موتور ها به دليل جريان آم خروجي ميكرو آنترلر نمـي تواننـد بـه طـور مـستقيم بـه ميكـرو آنترلـر متـصل شـوند                              
راه ديگـري   . موتور متصل مـي شـود     خروجي ميكرو آنترلر به يك واحد منطقي به نام درايور وارد مي شود و خروجي درايور به                  

. آه وجود دارد اين است آه از خاصيت آليد زني ترانزيستور ها براي آليد زني بين صفر و ولتاژ مورد نياز موتـور اسـتفاده آـرد                          
  L293,L293D,L298چند درايور متداول عبارتند از 

  . داراي ديود تخليه موتور است L293D اين است آه L293D و L293تفاوت بين 



  
L293D 

  ٨٠۵١برنامه نویسی ميکرو کنترلر های 
.)  است٨٠۵١ اسمبلی برای ميکرو کنترلر ASM51.( برنامه نوشتASM51 و Cبرای این ميکرو کنترلر ها می توان با دو زبان 
  . کرده و بر روی ميکرو کنترلر اسمبل کردHEXسپس باید فایل برنامه را تبدیل به یک فایل 

  . را انجام می دهندHEXر ها با برنامه هایی کار ميکنند که خودشان کار تبدیل فایل برنامه به البته بعضی از پرگرم
  ):برنامه+پرگرمر(اگر می خواهيد هزینه خرید پروگرمر را ندهيد لينک زیر می تونه بهتون کمک کنه 

html.a30Pgm-ISP/a30IspPgm/kswichit~/th.ac.kmitl.www://phtt  
  :اینم یک ربات تعقيب خط ساده

htm.LFrobot/LFrobot/kswichit~/th.ac.kmitl.www://http
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  ٨٠۵١ميکرو کنترلر 

  
 ٨٠۵١پایه های ميکرو کنترلر 

 
  اسيلاتور

مدار پالس دهنده  اینگونه . دارد) پالس دهنده(نياز به یک اسيلاتور) پردازنده(هر ميکرو کنترلر و به طور کلی هر پروسسور 
  :است

  
کریستال .  پيکوفاراد و یک کریستال نياز دارید٣٣ یا ٣٠در نتيجه برای راه اندازی مدار اسيلاتور نياز به دو عدد خازن عدسی 

زیرا خطای کمتری را در . استفاده شود ١١٫٠۵٩٢ولی بهتر است از کریستال .  مگاهرتز باشد١٢واند تا  می ت٨٠۵١
  .ميکروکنترلر به وجود می آورد 

  
  ریست

البته ساده . ميکرو کنترلر هم مانند کامپيوتر گه گاه به سرش می زند و نياز به ریست دار که این مدار این نياز را رفع می کند
و پایه ریست در ميکروکنترلر است که با وصل )  یا همان ولتاژ صفرGND) Groundرار دادن یه کليد فشاری بين ترین راه ق

 .شدن این دو نقطه عمل ریست انجام می شود
 

 EAپایه 
  . متصل باشد GNDاین پایه در صورتی که نخواهيم از حافظه جانبی استفاده کنيم باید به 

  
 P0پورت 

اگر بخواهيم از این . زیی با دیگر پورت ها دارد و آن عدم وجود مقاومت پول آپ در مدار داخلی آن استاین پورت یه تفاوت ج
 ولت وصل ۵ اهم متصل کرده و مقاومت ها را به ولتاژ ١٠پورت استفاده کنيم باید به هر یک از پين های آن یک مقاومت 

  .کنيم
  

  !یک ميکرو کنترلر آماده به خدمت



  
  ار با ميکرو کنترلر خب ميریم سراغ ک

  . استفاده کنيدFranklinاگر می خواهيد با زبان اسمبلی ميکروکنترلر را برنامه نویسی کنيد می توانيد از برنامه فرانکلين 
  :اول اصطلاحات

VCC=+5 
GND=0 

RST=RESET 
  نوشتن پورت/خواند

  :پورت مورد نظر را یک کنيم) در یک سيکل(برای این کار باید ابتدا یک بار 
MOV A,#0FFH 
MOV P0,A 

  . اگر این عمل صورت نگيرد نمی توان از پورت ورودی بخوانيم
  :برای اینکه  یه کم با ميکروکنترلر کار کنيم و اثر دستور خواندن و نوشتن را ببينيم می توانيم از برنامه زیر استفاده کنيم

MOV A,#0FFH 
MOV P0,A 
MOV A,P0 
MOV P1,A 

 به پورت یک LED ٨برای دیدن نتيجه باید . ود ورودی را از پورت صفر بگيرد و در پورت یک بنویسد این دستورات باعث می ش
ولتاژ ورودی بستگی به این دارد که پایه مثبت یا .(به پورت یک اعمال کنيد ) ٠(یا ولتاژ منفی +) ۵(وصل کرده و لتاژ مثبت 

  ) وصل کردVCC یا GND باید پایه دیگر را به  به پورت وصل شده باشد و همونطور که نمی دونيدLEDمنفی 
  

 ٨٠۵١تایمر در ميکروکنترلر
 : عبارتند از ٨٠٥١ثبات های تایمر در ميکرو کنترلر 

TMOD :این ثبات حالت تایمر را مشخص می کند 
TCON :این ثبات تایمر را کنترلر می کند  

 
 :خب می پردازیم به توضيح هر یک از این موارد

TMOD: 
  . است٠ برای تایمر  ٧ تا ۴ و بيت های ١ مربوط به تایمر ٣ تا ٠بيت های !) . چه جلب( بيتی است ٨این ثبات 

اگه آموزش های اسمبلی رو دانلود کرده باشيد می دونيد . ( استفاده کنيمMOVبرای مقدار دادن به این بيت باید از دستور 
  !)چه جوری
  :یک مثال

MOV TMOD,#01H 
  . بيتی قرار می دهد١۶ا این دستور حالت تایمر ر

  
M0M1  عملکر تایمر

  0 0   بيتی١٣تایمر 
 0 1   بيتی١۶تایمر 
 1 0   بيتی با بار شدن اتوماتيک٨تایمر 



  :تایمر دو قسمتی
 دو قسمت می ٠تایمر  •

 ٨دو تایمر مجزای (شود
  )TH0 و TL0بيتی 

   متوقف می شود١تایمر  •

1 1 

  
TCON:   

  .  را کنترل کرد مثلا آن ها را راه انداز یا متوقف کرد١ و ٠با این ثبات می توان تایمر های 
  :یک مثال برای راه اندازی تایمر

SETB TR0 
  . را راه اندازی می کند٠این دستور تایمر 

JNB TF0,MOTOR 
  . پرش می کندMOTORسپس به برچسب . این دستور منتظر می شود تا تایمر سرریز شود

  
سمبول   عملکرد

  بيت
شماره 

  بيت
 ٠ شود تایمر راه اندازی می شود و اگر ١ر این بيت اگ

  .شود تایمر متوقف می شود
TR1,TR0 6,4  

  TF1,TF0  7,5  . می شود ١با پر شدن تایمر . بيت سرریز تایمر
برای وقفه است فعلا کاری (بيت پرچم حساس به لبه

  )باهاش نداریم
IE1,IE0 3,1  

باهاش برای وقفه است فعلا کاری (بيت پرچم نوع وقفه
  )نداریم

IT1,IT0  2,0  

  
  :برای مثال. هر عدد در دارای دو قسمت کم ارزش و با ارزش است

FF FF 
  .دو رقم اول کم ارزش و دو رقم بعد پر ارزش هستند

برای تایمر هم همين حالت وجود دارد یعنی این امکان وجود دارد که فقط بيت های کم ارزش یا بيت های با ارزش را مقدار 
  .مدهی کني

.  استفاده می کنيم H و L انجام می گيرد و برای مشخص کرد بيت های با ارزش و کم ارزش از MOVاین عمل نيز با دستور 
  :برای مثال

MOV TL0.#0FH 
MOV TH0,#0CH 

  .برای مقدار دهی به تایمر می توان از دستور زیر نی استفاده کرد
MOV T0,#0FCAH 

برای اینکار پالس . ابتدا محاسبه می کنيم که مقدار پالس تایمر چقدر است: د عمل کردبرای محاسبه  ثانيه ها اینگونه بای
بعد از آن ) . 12MHz/12=1MHz: مگاهرتر ١٢مثلا برای یک ميکروکنترلر با کریستال ( می کنيم ١٢ميکروکنترلر را تقسيم بر 

را به مبنای هگزا دسيمال تبدیل ) السزمان بر حسب پ(سپس این عدد. مقدار زمان بر حسب پالس را حساب می کنيم 
در انتها عدد به دست آمده را در تایمر . کم می کنيم ) FFFFمثلا (و از مقدار سرریز تایمر )توسط ماشين حساب ویندوز(کرده 

  .قرار می دهيم 
  :خب براتون یه مثال می زنم!) لا اقل خودم(می دونم هيچی نفهميدید

  .  مگاهرتز است١٢یجاد کنيم و اسيلاتور مدار هم می خواهيم یک صدم ثانيه تاخير ا
معادل این عدد در .  پالس را تاخير ایجاد کنيم١٠٠٠٠بنابر این باید ) . 1µs(در نتيجه هر پالس یه ميليونيوم ثانيه تول می کشد

   2710: مبنای هگزادسيمال 
 D8EF: ه عبارت است از عدد به دست آمد.  کم می کنيم FFFFخب ، این مقدار را از مقدار کل یعنی 

  .در انتها این مقدار را در تایمر قرار می دهيم
MOV T0,#D8EFH 



 سنسور مادون قرمز

  
  ) به صورت پک-RSسری(

  . همانطور که در شکل پيدا است سنسور از یک دیود و یک فوتوترانزیستور تشکيل شده است 
  چگونگی مدار سنسور

بنابر این باید پایه کلکتور را به ولتاژ، پایه اميتر را نيز توسط یک . است) منفی (NPNور همانگونه که می دانيد این یک ترانزیست
  .محل اتصال پایه اميتر و مقاومت ، خروجی ترانزیستور است.  وصل کردGNDمقاومت به 

  .پایه مثبت دیود را هم باید توسط یک مقاومت به ولتاژ متصل نمود 
  

  
اميتر متصل شده است ، یک پتانسيومتر قرار داد، که بتوان حساسيت سنسور را تنظيم می توان به جای مقاومتی که به 

  .کرد
   استفاده می کنيم؟ADCچرا از 

بنابر این . و ميکروکنترلر می تواند فقط ورودی دیجيتال بپذیرد)\/\/\/\/\/(به دليل اینکه ولتاژ خروجی سنسور ، آنالوگ است 
  .جيتال تبدیل کردباید ولتاژ خروجی سنسور را به دی

 ها برای تبدیل آنالوگ به دیجيتال طراحی شده اند ولی ADC.  ها استفاده می کنيمOpAmp ها یا ADCبرای این کار از 
OpAmpاز خاصيت مقایسه کنندگی .  ها هم برای مقایسه و تقویت طراحی شده اندOpAmp برای تبدیل آنالوگ به دیجيتال 

 .استفاده می کنيم 
   همراه با پایه های تغذیه آی سیOpAmpد شکل یک واح

  
 OpAmpشکل یک واحد 

  



   خروجی :١پایه 
  ولتاژ ورودی  :٢پایه 
  ولتاژ مقایسه : ٣پایه 

  . برای اینکه بتواند عمل مقایسه را انجام دهد باید به صورت زیر بسته شودOpAmpالبته یک واح 

  
 آی GNDر از ولتاژ مقایسه باشد ، ولتاژ پایه خروجی برابر با ولتاژ  به این صورت است که اگر ولتاژ ورودی کمتOpAmpعمل 

  .می شود  (Vcc) اگر ولتاژ ورودی بيشتر از ولتاژ مقایسه باشد ، ولتاژ خروجی برابر با ولتاژ تغذیه آی سی. سی می شود


