
  



 بسم االله الرحمن الرحيم

  :روبوتيك و هوش مصنوعي,مكاترونيك

در واقع به وسايل مكاترونيكي كه بتوانند كارهاي شبيه انسان را تكرار كنند و بتوانند كارهاي تكراري و 

  .خسته كننده انسان را انجام دهند روبات گفته مي شود 

  .ر زبان چك مي باشدروبات معادل كلمه كارگر د

نجايي كه به هر وسيله اي نمي توان نام روبات نهاد بهتر است به اين نكته توجه شود كه هوش از آ

 .قسمت اصلي روبات است

در حالت ساده يك روبات از قسمت هاي الكترونيك مكانيك و برنامه تشكيل مي شود وما با تركيبي از 

 .آنها بلوك هاي زير را تشكيل مي دهيم

  
 

 

در كل پروژه هاي روباتيك از قسمت هاي بالا تشكيل مي شوند اگرشما تازه  كار هستيد لازم نيست 

 .تمام اين قسمت ها را پياده كنيد و حتي بعضي از روبات ها احتياج به همه آنها ندارند 

 
 
 
 



 
 
 

  .ه  از قسمت هاي زير تشكيل شد,مثلا يك بالا بر اتوماتيك به همه آنها احتياج ندارد 

  
   
  

  

  .فقط به قسمت هاي زير احتياج دارد.و يا يك روبات تعقيب كننده خط كه دوتا موتور و سنسور دارد 

  
  



 – ميكروماوس – جنگجو –در چند سال اخير مسابقات روباتيك در زمينه هاي روبات هاي تعقيب خط 

  .برگزار شده است...  آتش نشان و – لابيرنت –مين ياب 

  .ست از روبات تعقيب خط شروع كنيمبراي شروع بهتر ا

  :روبات تعقيب خط

 ميليمتر را در زمينه سفيد و مسيري سفيد 18روبات تعقيب بايد بتواند مسيري مشكي رنگ به عرض 

  . عبور كند  و از بردگي ها و زاويه هاي مسير ميليمتر در زمينه سياه دنبال كند18رنگ به عرض 

  .اي مادون قرمزي است كه در كف روبات كار گذاشته مي شودتشخيص رنگ سياه از سفيد با سنسور ه

 C (CODEVISION) و برنامه نويسي با زبان  AVRروبات با ميكروكنترلر 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 

  



  :مسائل پايه

  :تبديل مبنا ها

  

10           2  
  

2            10  
  

8             2  
  

2            16  
  

16           2  
 

  

  

  

  :ولتاژ

   آنالوگ–ديجيتال 

   ولت0           0

   ولت5           1

  

                                     

IC  هاي        TTL    

  

  

 

  

  

  

 IC     هاي CMOS  

  

  

HEX  OCTAL  BINARY  DEC  
0  00  0000  0  
1  01  0001  1  
2  02  0010  2  
3  03  0011  3  
4  04  0100  4  
5  05  0101  5  
6  06  0110  6  
7  07  0111  7  
8  10  1000  8  
9  11  1001  9  
A  12  1010  10  
B  13  1011  11  
C  14  1100  12  
D  15  1101  13  
E  16  1110  14  
F  17  1111  15  



  گيت هاي منطقي

  

  

  

  

  

  

  

  

  :گيت بافر                                                    

  .ولتاز ثابت است ولي جريان را افزايش مي دهد                                                                    

  )اين گيت منطق را تغيير نمي دهد(                                                                    

  

  

  

  )گيت آشكار ساز نابرابري (XORگيت 

  )آشكار ساز برابري (XNORگيت 

  

  



  :ديود

ود به قطعات دو پايي گفته مي شود كه نسبت به عبور جريان در يك سمت مقاومت كمي نشان داده دي

جهتي كه جريان عبور داده مي شود را معمولا جهت مستقيم و  .ودرسمت مخالف مقاومت آنها بالا است

  .مخالفش را معكوس مي نامند

  : شده و جريان را عبور مي دهدزماني كه ولتاژ آند ديود از كاتدش بيشتر باشد اتصال كوتاه

   

  

  

  

  

براي تبديل ) يك پل ديودي(ديود ها بيشتر براي يكسو ساز  كاربرد دارند مثلا  به صورت شكل زير 

  :ولتاژ متناوب به مستقيم استفاده مي شود 

  

  

  

  

  

  

  :مقاومت

ري بايد موارد زير را در هر مدا, مقاومت ها امكان كنترل جريان و يا ولتاژ ارائه شده را فراهم مي كنند 

  :در مد نظر داشت

  .و يا مگا اهم بيان مي شود, كيلو اهم , مقدار مقاومت مورد نياز كه بر حسب اهم :مقاومت

  ..,پايداري ,ايجاد نويز , ضريب حرارتي ,)يا ميزان دقت(تولرانس 

  :كدهاي رنگي 

وي بدنه آنها نشان داده مي مقاومت هاي كربني و اكسيد فلزي همواره به صورت كد هاي رنگي بر ر

  :كه مقاومت آنها به صورت زير محاسبه مي شود.دنشو

  

  

  

  



  :خازن

  .خازن در واقع انرژي الكتريكي را به صورت بار الكتريكي ذخيره مي كند

  . نانو فاراد و يا پيكو فاراد بيان مي شود–مقدار را مشخص كرده و بر حسب ميكروفاراد : ظرفيت خازن 

ادل حد اكثر اختلاف پتانسيلي است كه مي توان به صورت مداوم به خازن اعمال كرد ولي مع:ولتاژ كار

  .اگر  ولتاژ  اعمال شده از اين مقدار بيشتر شود به خازن آسيب مي رساند

  .حجم كم و ظرفيت القايي اندك :خازن سراميكي

وده و بايد در مدار هايي با ظرفيت هاي نسبتا بالايي دارند اين نوع خازن ها قطبي ب:خازن الكتروليت

  . و قطبيت مشخص مورد استفاده قرار گيرندDCولتاژ 

  

  

  

  

  ):تقويت كننده هاي عملياتي(آپ امپ 

  :حالت خاصي از آپ امپ

  . خروجي صفر است–اگر ولتاژ اعمالي به ورودي برابر ولتاژ مرجع باشد 

  . مثبت استخروجي يك ولتاژ–اگر ولتاژ اعمالي به ورودي بيش از مرجع باشد 

  . استيك ولتاژ منفيخروجي –اگر ولتاژ اعمالي به ورودي كمتر از مرجع باشد 

  

  

  

 Referenceولتاژ ورودي را  از سنسور دريافت كرده با توجه به ولتاژ :كاربرد آپ امپ 

  .مي كند ) منطقي( خروجي را صفر و يك) ولتاژي كه به وسيله پتانسومتر تنظيم شده(

  

  

  

  

  

  

 

 

 



   :هاي مادون قرمزسنسور 

پرتوهاي مادون . اين گونه از سنسور ها از يك فرستنده و يك گيرنده مادون قرمز تشكيل شده است

قرمز توسط فرستنده فرستاده شده و به سطح برخورد مي كند و بازتاب آن توسط گيرنده دريافت مي 

  .شود 

صد خطا بسيار پايني دارند  بنابراين ما در, اينگونه از سنسورها به دليل اينكه از محيط اثر نمي گيرند 

  .در مورد اين سنسورها صحبت مي كنيم

م  فرستنده و گيرنده جدا از هLEDسنسور هاي مادون قرمز به دو دسته تقسيم مي شوند دسته اول 

 ميليمتري به دليل اينكه 3نوع . موجود است3mm  و mm5 اندازه اين گونه از سنسورها در. است

LED  و گيرنده هم رنگ هستند تشخيص آنها سخت است و بايد توسط مالتي متر انجام  فرستنده

 .شود

 5مشكل ديگر اين سنسور ها اين است كه نوع تقلبي آن نيز بسيار زياد است و امكان دارد از بين 

  . تا خراب باشد 2 يا 1سنسور 

 با هم در يك قطعه قرار گونه ي ديگر سنسور هاي مادون قرمز به صورتي است كه فر ستنده و گيرنده

  .بسيار كوچك و دقت خوبي هستند  گونه از سنسور ها داراي اندازه دارند اين

  :براي باياس كردن سنسور 

  . ميلي آمپر است40 تا 20فرستنده قرار دارد براي فرستنده  Led براي تنظيم جريان R2مقاومت 

Led يك مقاومت متغير در برابر اشعه  گيرنده به صورت گيرنده به صورت معكوس باياس مي شود 

مادون قرمز عمل مي كند با دريافت اشعه مادون قرمز مقاومت آن شدت افت پيدا مي كند ولتاژ پايه 

   . شود (vcc)مثبت مقايسه گر را كاهش مي دهد تا اينكه خروجي آن يك 

  

  

  

  

  

  

  

  

  DCموتور هاي 

ردن جهت جريان مي توانيم جهت جهت چرخش موتور به جهت جريان بستگي دارد با معكوس ك

  .حركت موتور را عوض كنيم



 بيان مي شود به جريان و بار موتور بستگي دارد (rpm) بر حسب دور بر دقيقه DCسرعت يك موتور 

   rpm 1000 تا rpm 500بدون بار 

  تهيه نمودV 48 تا V 1.5 كوچك را مي توان با ولتاژ هاي نامي در محدوده DCموتور هاي : ولتاژ

ولتاژ نامي موتور را نشان مي دهد كه براي كا ركرد معمولي موتور , ولتاژ مشخص شده بر روي موتور 

چرا كه اين ولتاژ نشان دهنده حد اكثر ولتاژ , اعمال مي شود در عمل ولتاژ نامي بسيار مهم مي باشد 

  .توصيه شده اي كه مي توان به موتور اعمال نمود

به مقدار بار , زماني كه موتور تحت ولتاژ نامي كار مي كند , ز موتور مقدار جريان عبوري ا: جريان

  .بستگي دارد با افزايش مقدار بار مقدار جريان افزايش مي يابد 

  .بايد از كاركرد موتور با بار بيش از حد مجاز جلوگيري كنيم باعث سوختن موتور مي شود

   A 2 تا بيش از ma 50حدوده  متداول داراي جريان هاي كار كرد در م DCموتور هاي 

  .شند مي با

   

 :درايور موتور ها 

 L293)آي سي (

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  

  

  

 

 



 ULN2003آي سي 

 ) NOT(آي سي بافر 

   كانال هستش7 درايور موتور با كاين آي سي ي

 ميلي آمپر جريان 600   كه هر كانال 

 

 

 

  آي سي آپ امپ

LM324 

 

   آپ امپ دارد 4اين آي سي 

  ورودي آنالوگ را از:  حالت خاصدر يك

   سنسور ها را با يك ولتاژ مرجع مقايسه مي كند

 . و به صفر و يك براي ميكرو تبديل مي كند

  

 

 LM358آي سي 

 

 

 

 

 

  741آي سي 

  

  

  

  

   :7805آي سي ريگولاتور 

   آمپر جريان مي دهد1 تا ma 500  از 7805آي سي 

  .هد  جريان مي دma150  در حدود  78L05آي سي 

  

  

 



  :ميكروكنترلر

  – از زايلوگ Z8 – از اينتل 8051 – از موتورولا 6811(ميكرو كنترلر هاي معروف 

 PIC 16x از ميكرو چيپ و AVR  از اينتل (   

  .تهيه شده اند) بسته مسطح  (QFPو ) چهل پايه  ( DIPكه در بسته بندي از نوع 

جموعه ثبات هاي خود را دارد بنابر اين با هر يك از ميكروكنترلر هاي فوق مجموعه دستورات و م

  .برنامه اي كه بر روي يكي از آنها نوشته شود بر روي ديگري قابل اجرا نيست. يكديگر سازگار نيستند

  ROM و  RAMميكرو پروسسور ها فاقد : و ميكرو پروسسور هاي همه منظوره  تفاوت ميكرو كنترلر

سرعت ميكرو پروسسور ها بالا تر از ميكرو كنترلر ها  .د در درون خود تراشه هستنI/Oو پورت هاي 

 از پيش تعيين شده هستند I/O و پورت هاي  ROM و  RAMميكرو كنترلر ها داراي يك است 

  .ولي براي ميكرو پروسسور ها خودمان طراحي مي كنيم

  :انتظاراتي كه از ميكروكنترلر داريم

  . و مقرون به صرفه برآورده كردن نياز محاسبات كار به صورت موثر -1

 .اسمبلر ها و عيب ياب هادر دست داشتن نرم افزار هاي كمكي مانند كامپايلر ها  -2

 .منابع گسترده و قابل اعتماد براي ميكرو كنترلر ها  -3

 . و كامپيوتر مي توان ميكرو را پروگرام كردProgramerبه وسيله  -4

  :وند  به سه دسته تقسيم مي شAVRميكروكنترلرهاي 

1- (ATiny) Tiny AVR  

2-(AT90s) Classic AVR  

3-(ATmega) mega AVR 

 ها غالبا تراشه هايي با Tiny AVR.  نوع به امكانات موجود در آنها مربوط مي شود 3تفاوت اين 

 ها مي باشند و به عبارتي از  Mega AVRتعداد پايه و مجموعه دستورات كمتري نسبت به 

 Classic ها حداكثر امكانات را دارند و  Mega AVRند لحاظ پيچيدگي حد اقل امكانات را دار

AVR البته از آنجايي كه از بين سه دسته ذكر شده. ها جايي بين اين دو نوع قرار مي گيرند 

Classic AVR قبل از دو گروه ديگر توليد شده اند امروزه در طرح هاي جديد كمتر از آنها , ها

  Tiny AVR يا  Mega AVRبا تراشه اي از گروه استفاده مي شود و عملا هر يك از آنها 

  .جايگزين شده اند

  .  استفاده مي كنيمATMEGA8در اين جزوه ما از ميكرو كنترلر 

 Atmega8L , Atmega8 خصوصيات 

   . استفاده مي كندAVR RISCاز معماري 

  . كارايي بالا و توان مصرفي كم-



  ثرا تنها در يك كلاك سيكل اجرا مي شوند  دستور العمل با كارايي بالا كه اك130 داراي -

  . ريجستر كاربردي 32*8-

  16MHZ در فركانس 16MIPS سرعتي تا -

  برنامه وداده غير فرار , حافظه 

-8K بايت حافظه  FLASH  داخلي قابل برنامه ريزي .  

 (WRITE/ERASE) بار نوشتن و پاك كردن 10000قابليت  :  FLASHپايداري حافظه 

  SRAMيت حافظه داخلي  با 1024 -

  . داخلي قابل برنامه ريزي  EEPROM بايت حافظه 512 -

 (WRITE/ERASE) بار نوشتن و پاك كردن   10000قابليت  :  EEPROMپايداري حافظه 

   EEPROM و حفاظت داده  FLASHقفل برنامه -

  خصوصيات جانبي 

زا و داراي مد  مجPRESCALER بيتي با 8 (TIMER/COUNTER) كانتر – دو تايمر -

CAMPARE.  

 مجزا و داراي مد PRESCALER  بيتي با16 (TIMER/COUNTER) كانتر– يك تايمر -

  CAPTURE , COMPAREهاي 

  PWM كانال 3 -

  MLF , TQFP كانال مبدل آنالوگ به ديجيتال در بسته بندي هاي 8 -

   بيتي 10 كانال با دقت 6

   بيتي 8 كانال با دقت 2

  PDIPلوگ به ديجيتال در بسته بندي  كانال مبدل آنا6 -

   بيتي 10 كانال با دقت 4

   بيتي 8 كانال با دقت 2

  . با اسيلاتور مجزاRTC (REAL-TIME CLOCK) داراي -

  . يك مقايسه كننده آنالوگ داخلي -

-  USART  سريال قابل برنامه ريزي  

- WATCHDOG قابل برنامه ريزي با اسيلاتور داخلي .  

    PROGRAMING) (IN – SYSTEMبراي برنامه ريزي داخل مدار SPI  ارتباط سريال-

  SLAVE يا MASTERبه صورت 

   (TWO-WIRE) قابليت ارتباط با پروتكل دو سيمه-

  خصوصيات ويژه ميكروكنترلر 

- POWER-ON RESET CIRCUIT  



 , SLEEP (STANDBY , IDLE , ADC NOISE REDUCTION حالت 5 داراي -

POWER – SAVE, POWER – DOWN) 

   داخلي و خارجي (INTERIGHTUPT) منابع وقفه -

   داخلي كاليبره شده  RC داراي اسيلاتور -

  . عملكرد كاملا ثابت-

  CMOSتكنولوژي  توان مصرفي پايين و سرعت بالا توسط -

  C, 3V,4MHZ’25توان مصرفي در 

  (ACTIVE MODE) ميلي آمپر 3.6 حالت فعال -

  (IDLE MODE)ميلي آمپر   0.1 در حالت بي كاري -

   ميكرو آمپرPOWER – DOWN : 5 در حالت -

  )كاري(ولتاژ هاي عملياتي 

- v2.7 براي 5.5 تا (Atmega8l)  

- v4.7  تاv5.5 براي (Atmega8)  

  فركانس هاي كاري 

- 0MHZ 8 تاMHZ براي (Atmega8l)  

- 0MHZ 16 تاMHZ براي (Atmega8)  

   و انواع بسته بندي I/Oخطوط  

   قابل برنامه ريزي (I/O)خروجي /  خط ورودي 23 -

  MLF , TQFP پايه 32 و PDIP پايه 28 -

  )فيوز بيت (

  :تركيب پايه ها

  

  

  

  

  

  

  

 

  

  



 Codewizard AVR و AVR Codevisionكار با

را كليك مي كنيد و پنجره زير باز مي  New گزينه File برنامه از منوي  واجرايبعد از نصب

  . را انتخاب كنيد projectت قسمت به همين صور. شود 

  

  

  

  

  

  

  

  . را كليك مي كنيم yes باز مي شود و دكمه confirm پنجره okبعد از كليك روي دكمه 

  بعد به ترتيب قسمت هاي زير را تنظيم مي كنيم

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

  م كليك مي كني Make the projectبعد از نوشتن برنامه بر روي  دكمه 

  .برنامه شما درست شده و آماده پروگرام است hex نداشته باشد erightorاگر برنامه 

  

  



   : سنسور5مدار كامل روبات تعقيب خط با 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  



   سنسور5برنامه كامل روبات تعقيب خط با 
/***************************************************** 

by mohammad javad fotuhi 

*****************************************************/ 

 

#include <mega8.h> 

 

// Declare your global variables here 

unsigned char sensd; 

//********************** 

forward (void) 

{ 

  PORTC=0b001010; 

} 

//********************** 

left (void) 

{ 

  PORTC=0b001001; 

}  

//********************** 

right (void) 

{ 

   PORTC=0b000110; 

} 

//********************* 

void main(void) 

{ 

// Declare your local variables here 

 

// Input/Output Ports initialization 

// Port B initialization 

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  

// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T  

PORTB=0x00; 

DDRB=0x00; 

 

// Port C initialization 

// Func6=In Func5=In Func4=In Func3=Out Func2=Out Func1=Out Func0=Out  

// State6=T State5=T State4=T State3=0 State2=0 State1=0 State0=0  

PORTC=0x00; 

DDRC=0x0F; 

 

// Port D initialization 

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  

// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T  

PORTD=0x00; 

DDRD=0x00; 

 

// Timer/Counter 0 initialization 

// Clock source: System Clock 



// Clock value: Timer 0 Stopped 

TCCR0=0x00; 

TCNT0=0x00; 

 

// Timer/Counter 1 initialization 

// Clock source: System Clock 

// Clock value: Timer 1 Stopped 

// Mode: Normal top=FORWARDFORWARDh 

// OC1A output: Discon. 

// OC1B output: Discon. 

// Noise Canceler: Oforward 

// Input Capture on Falefting Edge 

// Timer 1 Overflow Interightupt: Oforward 

// Input Capture Interightupt: Oforward 

// Compare A Match Interightupt: Oforward 

// Compare B Match Interightupt: Oforward 

TCCR1A=0x00; 

TCCR1B=0x00; 

TCNT1H=0x00; 

TCNT1L=0x00; 

ICR1H=0x00; 

ICR1L=0x00; 

OCR1AH=0x00; 

OCR1AL=0x00; 

OCR1BH=0x00; 

OCR1BL=0x00; 

 

// Timer/Counter 2 initialization 

// Clock source: System Clock 

// Clock value: Timer 2 Stopped 

// Mode: Normal top=FORWARDh 

// OC2 output: Disconnected 

ASSR=0x00; 

TCCR2=0x00; 

TCNT2=0x00; 

OCR2=0x00; 

 

// External Interightupt(s) initialization 

// INT0: Oforward 

// INT1: Oforward 

MCUCR=0x00; 

 

// Timer(s)/Counter(s) Interightupt(s) initialization 

TIMSK=0x00; 

 

// Analog Comparator initialization 

// Analog Comparator: Oforward 

// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Oforward 

ACSR=0x80; 

SFIOR=0x00; 

 



while (1) 

      { 

      // Place your code here 

      sensd=0b00011111;  

      sensd=PIND&sensd;  

       

if(sensd==0b00000100) 

              forward();    

                       

if(sensd==0b00001110) 

              forward();    

       

if(sensd==0b00001100) 

              right();    

               

if(sensd==0b00001000) 

              right(); 

                  

if(sensd==0b00010000) 

              right();  

                 

if(sensd==0b00011000) 

              right();    

               

if(sensd==0b00011100) 

              right();    

                              

if(sensd==0b00000001) 

              left(); 

                   

if(sensd==0b00000011) 

              left();  

               

if(sensd==0b00000111) 

              left();  

               

if(sensd==0b00000110) 

              left();                      

                       

if(sensd==0b00000010) 

              left(); 

//*****************************TAGHIR RANG       

             

if(sensd==0b11111011) 

              forward();    

                       

if(sensd==0b11110001) 

              forward();    

       

if(sensd==0b11110011) 

              right();    



               

if(sensd==0b11110111) 

              right(); 

                  

if(sensd==0b11101111) 

              right();  

                 

if(sensd==0b11100111) 

              right();    

               

if(sensd==0b11100011) 

              right();                 

                 

if(sensd==0b11111110) 

              left(); 

                   

if(sensd==0b11111100) 

              left();  

               

if(sensd==0b11111000) 

              left();  

               

if(sensd==0b11111001) 

              left();                      

                       

if(sensd==0b11111101) 

              left();         

 

      }; 

} 
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