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.رو با هم شروع كنيم)ر

، مثل متوجه خواهيد شد كه تانك

به چرخ، پيچ ها سرِ هاي جلوي آن

ي فلزي ضخيم ي يك تسمه به(ه

وميي تانك كنترل راننده راننده شود

تصميم داشته باشد تانك بهمثلاً اگر

و در نتيجه حركت خود ادامه مي دهد

. پيچدي

س د ن ه م ه  ت ي م ك

» به نام خدا«

ي دوستاي خوبِت  nrecهمه

بدون ميكروكنترلر( هم ساخت يه ربات مسيرياب ساده

.ي فيزيكي ربات، يعني بدنه كنيم مي مكانيك شروع

 سيستم حركت تانك

م جنگي دقت كرده ايد ؟ اگر دقت نكرده باشيد هم

، يعني براي چرخش دري داراي سيستم فرمان نيست

؟ كنندمي ها چگونه حركت پس تانك.شوند

طرف آن چند چرخ به وسيله2درن صورت است كه

ها هر كدام جداگانه توسط را، حركت شني اندمتصل شده

مث. دهد سمت را با توقف شني آن سمت انجام مي

و شني سمت راست به حر سمت چپ را متوقف كرده

چپ مي به سمت) استمحور همان شني سمت چپ

سلام عرض مي كنيم خدمت

ه اين جلسه قراره انشااالله با

كار را ابتدا از قسمت مكاني

تانك تا حالا به حركت يك

خودروهاي شخصي معمولي

ش نميسمت خاصي متمايل

؛ به شكل زير نگاه كنيد

سيستم حركتي تانك به اين

متص به يكديگر) اصطلاح شني

س عمل پيچيدن تانك به هر

س سمت چپ بپيچد ، شني

م(تانك حول محور مشخصي
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ها، بالاتر بودن قدرت مانور آن در سر پيچ سواري هاي اين سيستم نسبت به سيستم خودروهاي ترين مزيت از مهم

. ها را پيمود توان با سرعت بيشتري پيچمي، يعني با سيستم تانك باشد مي

به همين.ستا معمولي تر از سيستم خودروهاي تر بسيار ساده كوچك سازي اين سيستم در ابعاد همچنين شبيه

ميها خاطر ما در ربات را.، اما با يك تغييرات جزيي كنيم از همين سيستم به اصطلاح تانكي استفاده از ما شني

و، زيرا اين تسمه براي اندازيم، يعني دور چرخ ها تسمه اي نمي كنيم سيستم حذف مي كاربردهاي خاص طراحي شده

مي چرخ همچنين. آن نيست در ساخت يك ربات مسيرياب نيازي به در هاي جلو را نيز و به جاي آن توانيم حذف كرده

( بگذاريم چرخ هرزگرد2ي بين فاصله مي. از در پايه. تواند حركت كند هرزگرد يك چرخ است كه به هر جهتي ي بعضي

و صندلي مبل ).هاي كامپيوتري از هرزگرد استفاده شده است هاي خانگي

براي اتصال موتورها به بدنه. باشد) پلكسي گلاس(يا پلاستيك فشرده  MDF خود شاسي ربات نيز بهتر است از جنس

.هاي آب استفاده كنيد لوله"ديوار كوب"از توانيد هم مي

خط ربات مسيرياب ساده بايد ي سفيد دنبال متر را در يك زمينه سانتي2 مشكي رنگ به پهناي تقريبي قادر باشد يك

و ربات اي بحث خيلي پيچيده هاي مسيرياب حرفه البته در ربات. كند از قادر باشند حتي در بخش ها بايد تر شده هايي

.كنندي سياه دنبال زمين مسابقه خط سفيد رنگ را در زمينه

ميروتسيزرفتو سنسورهاي نوريدر جلسات قبل با و ديديم چگونه و توان به وسيله آشنا شديم ي اين سنسورها

مي. گيري كرد جانبي آنها تغييرات نور محيط را اندازه مدارات نور تابيده شده به خود دانيد جسم سفيد همان طور كه

به را بازتاب مي و جسم سياه رنگ بيشتر نور تابيده شده جذ كند و بازتاب نميخود را ما هم با استفاده. كندب كرده

و به كمك گيرنده مي فرستنده از همين خاصيت ي سفيد تشخيص توانيم خط سياه را در كف زمينه هاي نوري خود

مي صورت كه ما يك جفت گيرنده فرستنده گيرنده به اين. دهيم با دهيمي نوري را در كنار هم قرار  انداز مدارهاي راه،

ميه، فرستند به، نور را به كف زمين و گيرنده با توجه مي تغييرات نور دريافتي از كف زمين تاباند را، تواند خط سياه

)ديد از بالا(به شكل نگاه كنيد. پيدا كند

 ربات مسيرياب الگوريتم تعقيب خط در يك
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2گيرد سنسورها در روي خط قرار مي

چرخيدن به سمت جلو ربات شروع به

و سنسور سمت راست چ اول برسد

ت راست خود را خاموش كند تا با

 الگوريتم حركت ربات به اين صورت

اصلي باز شود تا ربات به مسير مي

و قادر نباشد سر پيچ بطور  حركت كند

. وجود ندارد

، سنسورهاي شد سنسور اول از خط خارج

س د ن ه م ه  ت ي م ك

اي تعبيه شده است كه وقتي ربات دقيقاً بر گونهر به

مي. گيرند هر زماني كه ربات را فعال چرخ ربا2كنيم

ربات به پيچ كند تا زماني كه مانند شكل جلو حركت مي

ور سمتبه صورت خودكار موت، حال ربات بايد گيرد

و از مسير منحرف نشود ربات به پس. دور خود بچرخد

، موتور همان سمت متوقف بر روي خط قرار بگيرد

زيادي حر شود اين است كه اگر ربات با سرعت مطرح مي

ديگر راهي براي بازگشت به مسير اصلي خط خارج شود

مي، طرف كنيم تا اگر سنسو چند سنسور ديگر اضافه

. به شكل دقت كنيد. كنند

سنسو2ي ربات بر روي بدنه

گ طرف خط مشكي رنگ قرار

ربات به سمت جل. كنند مي

آن بر روي خط مشكي قرار

ر چرخش موتور سمت چپ ،

سنسور هر سمت است كه

.دگرد

اينجا مطاما مشكلي كه در

خ و از كامل پيچ را دنبال كند

براي حل اين مشكل به هر

بتوانند خط را دنبال كن بعدي
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 اند چيده شده) به شكل هشتي(

 ايب حرفه

!ي آينده ساده در جلسه

س د ن ه م ه  ت ي م ك

و ماً در كنار هم چيده نشده مستقي صورت زاويه دارهباند

)!دينكركفيمك؟ارــچديگبامش؟ چرا(

يكي چينش سنسورهان هم نحوه ربات مسيرياي كف

مسيرياب ساد مطالب در خصوص ساخت يك ربات باقي

دقت كنيد كه سنسورها مس

اين

انشاءاالله باق
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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


