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 به نام خدا

، یک طیف رنگی از سفید تا سیاه  کف زمین مسابقه،  طور که در جلسه پیش گفته شد همان
. به کمک این طیف می توان جایگاه تقریبی ربات را در زمین  بین دو دروازه کشیده شده است

 ؟ . اما چگونه مسابقه پیدا کرد

 

اي تعبیه مادون قرمز در زیر ربات به گونه به همراه یک فرستندهرمز معمولی مادون ق گیرندهیک 
، پس از برخورد با زمین به گیرنده مادون قرمز  شودمی شود كه نوري كه از فرستنده ساتع مي

سیم خروجي ) میكروكنترلر ADC . سپس با اندازه گیري ولتاژ خروجي مدار گیرنده توسط برسد
توان میزان نوري كه از سطح زمین مسابقه ، مي شود(وصل ميها ADC  مدار گیرنده به يكي از

، مكان تقريبي ربات در زمین  شود را اندازه گیري كرده و با توجه به طیف رنگي موجودبازتاب مي
كند تا در ، به ربات كمك مي . يافتن موقعیت مكاني ربات در زمین مسابقه مسابقه را تعیین نمود

 وقتي كه ربات به نزديك دروازه . مثلا  كند پیادهتري را هاي مناسبیك، تاكت هاي مختلفموقعیت
، بهترين راهكار براي گل زدن اين است كه به طرف دروازه با تمام قدرت  تیم مقابل رسیده است

، شوت كردن توپ ممكن  زمین حريف نرسیده است ، اما وقتي ربات هنوز به نیمه شوت كند
خود را  ربات سعي كند دروازهلعكس لازم باشد كه اگل زدن نباشد و باست راهكار مناسبي براي 

 . تیم مقابل محافظت كند از خطر حمله

 RoboChipمادون قرمز  )شدت نور( فاصلهسنسور تشخیص 

 

 

 يابي تقريبيسیستم مكان
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ترين راه براي تشخیص  ، ساده است مادون قرمزبا توجه به اين كه توپ اين بازي يك منبع نور 
. سیستم حركتي ربات به صورت ديفرانسیلي يا همان استفاده از گیرنده مادون قرمز است ،  توپ

، با متوقف نمودن يك  . ربات در حالت عادي وقتي هنوز توپ را تشخیص نداده است تانكي است
ي در قسمت جلوي ربات و به سمت معمول مادون قرمز گیرنده . يك چرخد، به دور خود مي موتور
قادر خواهد بود  گیرنده، اين  . با يك دور چرخش ربات به دور خود شود، بر روي آن نصب مي روبرو

در زمین  متمرکز مادون قرمز با توجه به اينكه تنها منبع نور . كل زمین مسابقه را پوشش دهد
، به اين  نوري را دريافت كند ، ، پس هرجا كه سنسورِ جلوي ربات مسابقه همان توپ است

ربات بايد چرخش خود را  و در نتیجه ، معني خواهد بود كه توپ در راستاي مقابل ربات قرار دارد
 .  و با روشن نمودن هر دو موتور مستقیم در همان راستا به طرف توپ حركت كند ردهمتوقف ك

ها به اين موضوع ، و تیم ل استتیم مقاب گام براي حمله به سمت دروازه، اولین  تصاحب توپ
و  ابداعهاي متفاوتي براي اين موضوع تا كنون ، از همین رو روشمی دهند اي نشان توجه ويژه

اي است . روشي كه در بالا شرح داده شد الگوريتم بسیار ساده مورد استفاده قرار گرفته است
مي با اين الگوريتم در مسابقات حاضر كه طبیعتاا كارايي بالايي هم ندارد و در حال حاضر كمتر تی

، سرعت پايین آن براي تشخیص توپ و سپس به تصاحب  . بزرگترين مشكل اين روش شودمي
بعلوه اینکه نویزهای نور مادون قرمز در محیط می تواند خیلی راحت ربات را  درآوردن آن است

. در ادامه با ساختاري آشنا خواهیم شد كه كارايي بسیار بالاتري نسبت به اين سردرگم کند 
است كه در مسابقات مورد هايي ترين سیستمسیستم دارد و در حال حاضر يكي از متداول

 . گیردهاي مختلف قرار ميتیم استفاده

 

، سیستم حركت ربات به صورت چهار جهته  در اين ساختار
(Omni Directionalاست و ربات هیچگونه حركت چرخشي ) اي

، جلوي ربات به سمت زمین تیم  ، و همواره در هر شرايطي ندارد
حركت ربات  ، وقتي سیستم دانیم. همانطور كه مي مقابل است

،  ، ربات بدون اينكه نیاز به چرخش داشته باشد چهار جهته باشد
 .  تواند به هر سمتي كه نیاز است حركت كندمي

 یا چند جهته را در شکل مقابل می بینید . Omniچرخ نه ای از نمو

 روش های پیدا کردن توپ
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 : دهیمدر ادامه به دو سوال زير در مورد اين سیستم پاسخ مي

 ؟ دهدروبات چگونه توپ را تشخیص مي -1

 ؟ آوردروبات چگونه توپ را به تصاحب خود در مي -2

شوند كه ربات بتواند بدون تعبیه مي طوري مادون قرمز گیرنده،  دور تا دورِ ربات ، در اين سیستم
دور  گیرندهها . در اين سیستم ممكن است ده ، تمام نقاط زمین را زير پوشش قرار دهد چرخش

هاي ربات قرار چشماین تا دور ربات نصب شود تا بتوان مطمئن شد كه تمام زمین زير پوشش 
.  اندي مركزي ربات است متصل شدههمگي به میكروكنترلر كه پردازنده گیرنده ها. اين  گیردمي

، میكروكنترلر با توجه به محل نصب  ، نوري دريافت كنند هابه محض اينكه هر كدام از اين سنسور
. مثلا اگر  كند، جايگاه توپ را در زمین مسابقه مشخص مي سنسور بر روي بدنه ربات

، پردازنده  توپ دريافت كندكه در سمت چپ ربات نصب شده است نوري را از  )گیرنده(سنسوري
 . دهد كه توپ در سمت چپ ربات واقع شده استتشخیص مي

 . ربات نشان داده شده است بر روي بدنه گیرندهنصب  در شكل زير نحوه

 

رو اند كه نور فقط از روبرار گرفتهق تیره رنگ در يك محفظه IRگیرنده های ،  بینیدطور كه مي همان
 . محفظه شود و به سنسور برسد مي تواند وارد اين

بعدي ربات بايد سعي كند  ، در مرحله اول كار است ، مرحله اما پیدا كردن توپ در زمین مسابقه
 . به سمت توپ حركت كند و آن را به تصاحب خود در بیاورد
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اشد و ربات ، همواره جلوي ربات بايد به سمت زمین تیم مقابل ب طور كه گفته شد همان
، بايد سعي  . در نتیجه ربات براي تصاحب توپ در هر شرايطي ندارد نه حركت چرخشيگوهیچ

، و سپس با حركت رو به جلو بايد توپ را همراه با خود تا زمین  به پشت توپ برساند كند خود را
 .  ، توپ را به سمت آن شوت كند حريف مناسبي از دروازه ابل حمل كند تا بتواند در فاصلهتیم مق
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) طرح ساماندهی آموزش رباتیک در  nrec.irآموزشهای رباتیک طبقه بندی شده توسط کمیته مهندسی رباتیک / 

 سال 25تا  13اینترنت (  برگرفته از سایت رشد مخصوص رده سنی 

 ویرایش علمی و گرافیکی نهایی : زهره دارابیان -گردآوری و ویرایش اولیه 
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