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1 | n r e c . i r ك  ي ت ا ب ر ي  س د ن ه م  

و انشااالله از جلسه ي مي كنيم

ه اين به معني پايان كار مات

و تا حالا فقط  رباتيك مي شيم

2آي سي كه اين2 اين جلسه

كهدنهديمناشن

ه يك گيتAND مي گويند .

را ANDعمل4تواند همزمان

.تسا شكل زير شرح داده شده

س د ن ه م ه  ت ي م ك

» به نام خدا«

.ونخوبم دوستايي همه

 معرفي چند آي سي جديد مباحث قبلي رو تكميل

البت. شروع خواهيم كردت مسيرياب ساده رو

ر اينطوري عرض كنم كه تازه ما داريم وارد دنياي

. آشنا شديم

. شيممي اصليمون بحث واردر

ا، آشنا شديم"OR"و"AND"عملگرهاي در

. مي دهند به شما معرفي كنيم

AND 

 مدارهاي شماتيك به صورت

و پايه خروجي است كه به اين مجموعه3يا

مي باشدمي AND مجزاي گيت4 توا، يعني

هاي آن در شك پايه دارد كه ترتيب پايه 14 سي

خدمت سلام عرض با

ما در اين جلسه با معر

آينده ساخت يك ربات

اينه، يعني بهتر نيست

كمي با مقدمات كار آش

بيشتري مقدمه بدون

عمبا گذشته جلسه در

م عمل را براي ما انجام

را در مدا AND عملگر

ورودي ها2و1هاي پايه

)AND Gate(

4 داراي 7408سي آي

س. انجام دهد اين آي
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كه پايهدنهديمناشن

كه به اين مجموعه يك 

و2داراي خروجي هستند1ورودي

ورودي3هاي گيت، ورودي2

يمكخساپنديدزالبقامش

س د ن ه م ه  ت ي م ك

 مدارهاي شماتيك به صورت

ي خروجي است3 پايه

OR Gate(

OR مجزاي گيت4داراي

ORعمل4 تواند همزمان

 7408، همانند سي نيز

ه ترتيب پايه هاي آن در

.تسا

OR

دارا ORو ANDطور كه مي دانيد گيت هاين

هاي توان با همين گيت مي آيد كه چگونه مي

شاما؛ استخ اين سوال در مدارهاي زير آمده

را در مدارهاOR عملگر

و پا ورودي2و1هاي ها

گيتORمي گويند .)e

د نيز 7432سي آي

، يعني مي توا مي باشد

اين آي. را انجام دهد

پايه است كه14داراي

شكل زير شرح داده شده

AND :

OR :

همان:يك سوال مهم

م حال. اين سوال پيش

پاسخ؟ بيشتر ساخت يا

!دينكركف
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. هاي چندين ورودي نيز بسازيد توانيد گيت به همين ترتيب مي

ي كار با آي سي )موتورهاراه انداز( L298نحوه

پر جلسه با نحوه ايندر، ايد شده آشنا گذشته جلساتدرسيآي اينبا شما ي كار با اين آي سي

. كاربرد آشنا مي شويد

ترتيب پايه هاي اين آي سي در

ي نحوه زيردر. آمده استوربور

 صورتبه پايه15 اينبا كار

.تسا شده داده توضيح مختصر

هر"Current sensing"ها پايه اين:15و1 هاي پايه و بايد . شوند متصل–به2نام دارند

 صورتبهو همزمانرا موتور2 تواندميسيآي اين دانيدميكه طور همان:3و2 هاي پايه

Aرا موتور2( كند كنترلو اندازي راه يكديگراز مستقل , Bپايه بايد به موتور2اين.)ناميمميA

( متصل شوند )Aخروجي براي موتور.

مثلاً اگر. پايه قرار گيرد براي راه اندازي موتورها استفاده مي شود هر ولتاژي بر روي اين:4ي پايه

به ولت است12موتورهاي شما  . ولت متصل شود12، بايد اين پايه

يا2اين. هستندA موتور كنترل براي ورودي، پايه2 اين:7و5 پايه هاي پايه بايد توسط كاربر

.ي ربات كنترل شوند مدار كنترل كننده
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هر2اين اگر به2اگر اين.، موتور بدون حركت مي ايستد منطقي باشند1يا2،0پايه پايه

 برعكس ورودي يعني( شوند0و1 اگرو چرخدمي مشخص جهتيكبه موتور، شوند1و0 ترتيب

. چرخيد خواهد قبلي جهت عكس موتور،)شود

ي هر. هستندBوAپايه به ترتيب فعال ساز موتورهاي2اين:11و6پايه 2براي استفاده از

آن بايد پايه سازي هر موتور براي فعال(. شوند1پايه2موتور بايد هر )شود1ي مربوط به

ي به:8پايه . شود متصل–بايد

ي . شود متصل ولت5 اين پايه بايد به ولتاژ:9پايه

پايه نيز مانند2با اين كار. هستندB، ورودي براي كنترل موتور پايه2اين:12و10هاي پايه

. باشدمي)A موتور هاي ورودي(7و5 هاي پايه

( متصل شوندB موتوربه بايد پايه2 اين:14و13هاي پايه )Bخروجي براي موتور.

. اندازي موتورهاي ربات خواهد ديدي آينده براي راه رو در جلسه L298كار عملي با

 ... داري آينده خدا نگه تا جلسه

در( nrec.ir/ آموزشهاي رباتيك طبقه بندي شده توسط كميته مهندسي رباتيك طرح ساماندهي آموزش رباتيك

 سال25تا13برگرفته از سايت رشد مخصوص رده سني) اينترنت

و ويرايش اوليه  خانم فرناز عطاءالهي: گردآوري

و گرافيكي نهايي  زهره دارابيان: ويرايش علمي


