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 فصل اول

 

 آشنایی با رباتها

 مقدمه

امه کودک دیدید که توی اونا رباتها کارهای خیلی خارق العاده انجام میدن. معمولاً توی فیلما احتمالاً تا الان کلی برن

رباتها ماشین هایی هستند که شبیه انسان هستن که این ماشین ها سرعت و قدرتشون از انسان ها بیشتره. به خاطر 

 افتیم.همینم هر وقت اسم ربات را میشنویم یاد این ماشین ها می

 

  

 رباتهای تخیلی :1-1ل شک
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خوایم مثل فیلم ها فکر کنیم بلکه خواهیم ذهنیتمون رو نسبت به ربات تغییر بدیم. دیگه نمیحالا اینجا می

بینیم درسته یا شه و اینکه توی فیلم ها راجع به ربات میخوایم بدونیم ربات واقعاً چیه و چه جوری ساخته میمی

 نه.

ه که یک کاری برامون انجام بده و باعث بشه کارمون ساده تر بشه. در ضمن این شربات به دستگاهی گفته می

دستگاه لازم نیست که حتماً شبیه انسان باشه. پس با این تعریف حساب کنید ببنید چند تا ربات دور و برتون 

 میتونید پیدا کنید.

کنه. همچنین ماشین ارو راحت میبله با این تعریف آسانسور خونه هم یک ربات به حساب میاد. چونکه کار م

 لباسشویی هم یه ربات به حساب میاد.

 

 ماشین لباسشویی هم یه رباته؟؟؟ :  1-2شکل 

ولی یه دستگاه برای اینکه بهش بشه گفت ربات علاوه بر تعریف بالا یه مشخصه دیگه هم باید داشته باشه. و اون 

 رو کامل تر میگیم.مشخصه هوشمند بودنشه. پس با این حساب تعریف ربات 

شه که یک کاری رو به صورت هوشمندانه برای انسان انجام بده و باعث بشه کار انسان ربات به دستگاههایی گفته می

 ساده تر بشه.

با این تعریف دیگه به ماشین لباسشویی نمیشه گفت ربات. چون هوشمند نیست. اگر ماشین لباسشویی بخواد ربات 

 سهای کثیف رو برُداره، بشوره، خشک کنه و دوباره سر جاشون بذاره.باشه باید خودش بره لبا

 تونید دور و برتون پیدا کنید؟حالا با این تعریف جدید فکر کنید ببنید رباتی می
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 رباتی که لباسامونو میشوره : 1-9شکل 

 رباتها انواع

رد ربات در جاهاییه که انسان اون جاها امروزه رباتهای زیادی برای کاربرُدهای مختلف ساخته میشه. مهمترین کاربُ

کنن تونه بره  و یا برای انسان خطرناکه. مثلاً رباتهای مریخ نورد که به جای انسان بر روی سطح مریخ حرکت مینمی

 کنن.و از این سیاره برامون اطلاعات جمع می

 

 چند نمونه ربات مریخ نورد : 1-7شکل 
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 شوند.تش سوزیهای خطرناک به جای انسان برای خاموش کردن آتش فرستاده میو یا رباتهای آتش نشان که در آ

 

 چند نمونه رباتهای آتش نشان :1-5شکل 
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ها ساخته میشن. این رباتها به خاطر سرعت بالایی که دارند در کارهای تولیدی و بسیاری از رباتها هم برای کارخانه

کارخانه میشن. به این رباتها، رباتهای صنعتی گفته میشه که مهم ترین  یا بسته بندی کارخانه باعث افزایش تولید

 نوع رباتها هستن.

 

 

 رباتهای صنعتی : 1-0شکل 
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تونن بیمارهای خودشون های پزشکی ساخته شده که توسط اونها دکترهای جراح میحتی امروزه رباتهایی در زمینه

کنه تا اون صویر یکی هست که داره با کامپیوتر ربات رو کنترل میهای دور جراحی کنن. الان تو این ترو از فاصله

 توپ قرمز رو برُداره.

 

 کنهربات جراح که یه نفر داره کنترلش می : 1-4شکل 

 

 رباتهای پزشکی: 1-8شکل 
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ها بستهیک سری رباتها هم هستند که برای آموزش ساخته میشن. مثلاً همین رباتی که شما تهیه کردید. این قبیل 

در واقع دارای شرایط ربات بودن نیستند چون کار مفیدی برای انسان انجام نمیدن.  ولی از اونجاییکه با هدف 

 شه.آشنایی با رباتها ساخته میشن به اونا ربات گفته می

  

 رباتهای آموزشی: 1-3 شکل
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 روبوسنسور

ترکیبی از سه ربات تعقیب خط، رباتی که شما قصد ساختن آن را دارید به ربات سه کاره معروف است. این ربات 

 باشد.تعقیب نور و ماز می

 
 : روبو سنسور طرح ماشین1-11شکل 

 

ربات تعقیب خط رباتی است که بتواند یک خط را به صورت خودکار دنبال کند. این خط برای اینکه برای ربات قابل 

شود. این خط ب برق )لنت( استفاده میتشخیص باشد حتماً باید مقداری پهن باشد. برای این منظور معمولاً از چس

 تواند دارای پیچ و خم های زیادی باشد.می

 شکل زیر نمونه ای از این مسیر را نشان میدهد.

 

 
 : نمونه ای از مسیری که ربات تعقیب خط باید دنبال کند1- 11 شکل

 

ا مسابقات زیادی در این زمینه توان گفت معروف ترین نوع و پر طرفدار ترین ربات آموزشی است زیراین ربات می

 شود که بدون دخالت انسان در سریع ترین زمان به انتهای خط برسد. شود. در این مسابقات رباتی اول میبرگزار می
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 در مسابقات پیشرفته این مسیر سخت تر است و پیچ و خم های بیشتری دارد.

 

 
 ی: نمونه ای از مسیر یک مسابقه تعقیب خط حرفه ا1-12شکل 

 

تواند توسط دو حسگر )سنسور( که در جلوی ربات قرار گرفته است به سمت نور حرکت کند. اگر ربات تعقیب نور می

کند و با حرکت دادن چراغ قوه در جلوی این ربات یک چراغ قوه بگیرید این ربات به سمت چراغ قوه حرکت می

 کند. ربات هم به دنبال آن حرکت می

تواند در یک مسیر که اطراف آن دیوار قرار دارد حرکت کند و راه خود را پیدا کند. در می ربات ماز رباتی است که

دهند. اگر هرکدام جلوی این ربات دو حسگر تماسی )میکروسوییچ( قرار دارد که این حسگرها دیوار را تشخیص می

 کند.ین طریق راه خود را پیدا میچرخد و به ااز این حسگرها به دیوار برخورد کند ربات در جهت مخالف دیوار می

 
 : نمونه ای از مسیری که ربات ماز باید دنبال کند1-19شکل 

 

در این جزوه نحوه ساخت این ربات آورده شده است که با مطالعه آن می توانید ربات خود را تکمیل کنید و در 

ید.همین حین جزئیاتی هم در مورد قطعات مورد استفاده در این ربات یاد بگیر
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 : دومفصل 

 ساخت مدارهای ربات
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

الکترون ها به راحتی بتوانند بین هدف از لحیم کاری ایجاد اتصال بین دو رسانا است به طوریکه 

آنها رد و بدل شوند. برای این کار از دستگاهی به نام هویه استفاده می شود. این دستگاه به 

دارد می تواند سیم مخصوصی به نام سیم لحیم  کمک نیروی برق داغ می شود و با حرارتی که

را ذوب کند. سیم لحیم ترکیبی از فلزهای قلع و سرب است و دمای ذوب پایینی دارد. بنابراین 

با حرارت هویه به راحتی ذوب می شود. حال اگر این سیم ذوب شده را در نقطه تماس دو رسانا 

 دیگر از هم جدا نمی شوند. بریزیم این دو رسانا به یکدیگر جوش می خورند و 

ه تا کنون از هویه استفاده در این فصل نحوه انجام لحیم کاریهای ربات آورده شده است. چنانچ

 اید این فصل را در حضور بزرگتر خود انجام دهید.نکرده
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 انتخاب هویه

ستگاه پس از اتصال این د شود. حرارت لازم برای ذوب کردن سیم لحیم توسط دستگاهی به نام هویه تامین می

کند و قسمت نوک آن کم کم به درجه حرارت مورد نیاز برای ذوب کردن سیم لحیم  به برق شروع به داغ شدن می

شود. پس مراقب  رسد. بنابراین هنگام کار با هویه باید بسیار مراقب باشید زیرا قسمت فلزی آن به شدت داغ می می

ین باید مراقب باشید به وسایل سوختنی مانند فرش، لباس، مواد برخورد نکند. همچن دست تانباشید که به 

 پلاستیکی و وسایلی از این قبیل هم برخورد نکند.

 

 

 : شکل ظاهری هویه2-1شکل 

ها در میزان داغ  شود. تفاوت کلی این هویه های مختلفی استفاده می برای لحیم کردن قطعات مختلف از هویه

با مقدار برق مصرفی هویه متناسب است. بنابراین بسته به اینکه هویه چقدر برق  شدن آنها است. که این میزان

های معمولی که برای لحیم کاری بردهای الکترونیکی  شوند. به عنوان مثال هویه مصرف کند دسته بندی می

 اده کنید.وات استف 34برای لحیم کاری قطعات این ربات هم باید از هویه وات هستند.  34شوند  استفاده می

وات و بالاتر نیز وجود دارند که برای کاربردهای مخصوص خود استفاده  84وات،  24های  علاوه براین هویه

وات استفاده می شود. میزان توان هر  144شوند. به عنوان مثال برای لحیم کاری سیم های برق از هویه های  می

که نشان دهنده وات است مشخص می شود. مثلاً هویه  Wهویه بر روی آن نوشته می شود. این مقدار با علامت 

 .40Wوات بر روی دسته آنها یک برچسب چسبانده می شود که روی آن نوشته شده  34های 
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 درایور بُرد

 
 : قطعات موجود در بسته درایور2-2شکل 

می شود. به این گفته  (Board) به صفحه ای که قطعات مدار بر روی آن قرار می گیرند و لحیم می شوند برُد

 هم گفته می شود. (PCB)یا پی سی بی  (kit)صفحه نام های دیگری از جمله کیت 

این است که لحیم کاری را از قطعاتی شروع کنید که ارتفاع کمتری دارند.  برُداولین نکته برای لحیم کاری یک 

ن قرار داده شوند لحیم کردن قطعات شود زیرا وقتی قطعات بلند مانند خازمیاین کار باعث راحت شدن لحیم کاری 

 کنیم. میشروع  برُدشود. بنابراین لحیم کاری را از مقاومتهای میکوچکی مانند مقاومت با مشکل روبرو 

قرار دارد. این شکلها محل قرار گرفتن مقاومتهای مدار است. کنار   شکلهایی به صورت  برُدبر روی 

نشان  زیرقرار بگیرد نوشته شده است. به عنوان مثال  شکل اید در آن محل هر کدام از شکلها مقدار مقاومتی که ب

 قرار بگیرد. میکیلو اه 14دهنده این است که در محل مشخص شده باید مقاومت 
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 : نماد مقاومت بر روی بُرد همراه با مقدار آن2-9شکل 

 

قرار دارد. این  میکیلو اه 1و یک مقاومت  میاه 284عدد مقاومت  8کیلو اهم،  14عدد مقاومت  8 برُددر این 

را با توجه به رنگهایی که بر روی آنها قرار دارد شناسایی کنید و در محل خود قرار دهید. چنانچه در  مقاومت ها

 کنید. دارید به پیوست آخر جزوه مراجعهمشکل  مقاومت هاتشخیص مقدار 

شود که قطعه میعث کنند. این کار بامیه های مقاومت را خم پای ،نکته: بسیاری از افراد قبل از شروع لحیم کاری

کند و همچنین اگر میفاصله نگیرد ولی روش درستی نیست زیرا با این روش لحیم کاری ظاهر خوبی پیدا ن برُداز 

اری کار دشو برُداز  هاپایه ها به صورت خم لحیم شده باشند خارج کردن آن وقتیقرار باشد آن قطعه را عوض کنیم 

 خواهد بود و به برُد آسیب می رساند.

 

         
 را خم نکنید.باید به صورت ایستاده لحیم شوند آنها پایه ها : 2-7شکل 

 

عدد نشان داده شده بر 

روی علامت مقاومت 

نشان دهنده مقدار 

ر مقاومتی است که باید د

 آن قسمت قرار بگیرد.
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و هم دایره زرد رنگ برای لحیم کردن پایه ها، هویه را مطابق شکل زیر بر روی پایه نگه دارید به طوریکه هم پایه 

 داغ شوند. دو هر برُدروی 

 

 2-5ل شک

شود و بر میدر همین حین سیم لحیم را از پایین ترین حد ممکن به نوک هویه بزنید. با این کار سیم لحیم ذوب 

 برداریدریزد. بعد از اینکه سیم لحیم به مقدار کافی دور پایه قرار گرفت سیم لحیم را می برُدروی قسمت زرد رنگ 

سیم لحیم اضافه شده کاملاً ذوب شود. بعد از حدود سه ثانیه هویه را  ولی هویه را همچنان روی پایه باقی بگذارید تا

 . برداریدنیز 

 

 2-0شکل 
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اگر این  .تا دور پایه گرفته شود دورکنید باید تا حدی باشد که میکه اضافه  میدقت داشته باشید که سیم لحی

حد بودن سیم لحیم هم ممکن است مقدار کم باشد ممکن است اتصال به خوبی انجام نشود و همچنین بیش از 

 به صورت صحیح است. شده لحیم کاری برُدیک  ای از شکل زیر نمونه مشکل ساز شود.

 

 : نمونه یک بُرد لحیم کاری شده2-4شکل 

 نکته خیلی مهم: 

در هنگام لحیم کاری ممکن است بعضی از پایه هایی که به یکدیگر نزدیک هستند به هم وصل شوند. اگر این 

 برُدفاق افتاد سریع نباید آنها را از هم جدا کرد زیرا بعضی از آنها باید به هم وصل باشند و اگر آنها را جدا کنیم ات

باید از هم جدا شوند و اگر جدا نشوند ربات به درستی کار نخواهد حتماً از طرفی بعضی از آنها هم شود. میخراب 

 پشت یک نباید جدا شوند به خط کشی هایجدا شوند و کدام ها باید یک از پایه برای اینکه متوجه شویم کدامکرد. 

خطهایی وجود دارد که سوراخ های مختلف را  برُدبینید؛ در پشت  می  1-8همانطور که در شکل کنیم. میدقت  برُد

 دهند.میبه یکدیگر وصل کرده است. این خطوط رسانا هستند و وظیفه سیم را انجام 

بینید که بعضی از سوراخ هایی که نزدیک به یکدیگر هستند با خط به یکدیگر د نگاه کنید میاگر دقیق تر به برُ

آورد و نباید آنها را وصل شده اند. این سوراخ ها اگر هنگام لحیم کاری به یکدیگر وصل شوند مشکلی به وجود نمی

هم دقت کنید  1-5جدا کنیم. اگر به شکل جدا کرد. ولی اگر با خط به یکدیگر وصل نبوده باشند باید آنها را از هم 

 بینید که بعضی از این سوراخ ها به یکدیگر وصل شده اند.می
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 : خط کشی های پشت بُرد2-8شکل 

رد جدا شوند اتصال بین آن قسمت جدا رمای هویه و یا موارد مختلف از بُاین خط ها بر اثر گاگر نکته خیلی مهم: 

 لال به وجود می آید. برای رفع این مشکل، در این قبیل موارد، اتصالی که قبلا ًمی شود و در عملکرد ربات اخت

توسط خط انجام شده بود )و اکنون آن خط کنده شده است( را این بار خودتان انجام دهید. یعنی دقت کنید ببینید 

پایه تکه ای از یا  ا سیمو خودتان این پایه ها را بیگر وصل کرده بوده است که این خط کدام پایه ها را به یکد

 از پشت بورد به یکدیگر وصل کنید. شکل زیر نمونه ای از این کار را نشان می دهد. که چیده اید مقاومت

نمونه ای از دو سوراخ که با 

د.خط به یکدیگر وصل شده ان  

 که بین نمونه ای از دو سوراخ

 آنها خطی وجود ندارد.



 14صفحه  شرکت کاوشگران دانش کادوس فصل دوم: ساخت مدارهای ربات

  

 

 

 : نحوه اتصال پایه هایی که خط بین آنها از بین رفته است.2-3شکل 

 

 جامپر

درایور  برُدیکدیگر وصل کرد. این قسمت در م معمولی به را باید توسط سی درایور قسمتی قرار دارد که آن برُددر 

توانید سیم معمولی یا یک سوزن منگنه مینشان داده شده است. در این قسمت  (مارپیچ)    با علامت

 و یا یکی از پایه های مقاومتی که چیده اید را قرار دهید.
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 : محل قرار دادن جامپر2-11شکل 

 

 پایه آی سی

 دهد. میرا نشان  53132سی آیشکل زیر محل قرار گیری 

 

 47275سی : محل قرار گیری آی2-11شکل 

ها قطعات حساسی هستند و سیلحیم کرد. زیرا آی برُدرا هیچ وقت نباید روی  هاسیآیدقت داشته باشید که 

تعداد پایه  بسوزد از آنجا که برُددر سی آییک اگر  چنینهم و بیشتر است. برُداحتمال سوختن آنها از دیگر قطعات 

یک سی آیمتناسب با هر نوع  ،های آن زیاد است عوض کردن آن کار دشواری خواهد بود. برای حل این مشکل

شود و میلحیم  برُدبر روی سی آیسی. این قطعه به جای سی یا سوکت آیآیشود به نام پایه میقطعه ساخته 

توان آن را به راحتی از داخل سوکت میچار مشکلی شود دسی آیشود. با این کار اگر میدر داخل آن چفت سی آی

 دیگر قرار داد.سی آیخارج کرد و یک 
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دقت کنید  برُداگر به شکل روی  قرار دهیم. برُدباید آن را هم جهت با شکل روی سی آیبرای لحیم کاری پایه 

نیز وجود دارد. سی آیوی پایه بینید که در یک طرف شکل یک علامت نیم دایره وجود دارد. همین علامت بر رمی

 شود. برُدقرار بگیرد که علامت نیم دایره روی آن هم جهت با شکل روی  برُدباید طوری بر روی سی آیپایه 

 

 : نحوه و جهت قرار دادن پایه آی سی2-12شکل 

باشید که تا پایان  قرار دهید و پایه های آن را لحیم کنید. دقت داشته برُدرا در جهت صحیح بر روی سی آیپایه 

 قرار ندهید.سی آیرا بر روی پایه سی آیکل قطعات مدار،  لحیم کاریِ

 پین هدر

شود. پین هدر دارای دو پین هدر نوعی اتصال دهنده است که برای وصل کردن دو برُد به یکدیگر استفاده می

کی از برُدها پین هدر نری و بر روی برُد اتصال دو برُد بر روی ی  قسمت است. پین هدر نری و پین هدر مادگی. برای

در اینجا بر روی برُد درایور پین هدر مادگی و بر روی سایر برُدها پین هدر نری   شود.دیگر پین هدر مادگی وصل می

 شود. بنابراین پین هدر مادگی را بردارید و همانند شکل زیر در قسمت مربوط به خود قرار دهید. وصل می

 

 ل قرار گرفتن پین هدر مادگی: مح2-19شکل 

 



 21صفحه  شرکت کاوشگران دانش کادوس فصل دوم: ساخت مدارهای ربات

  

 

LED 

نیم پایه مثبت و منفی آنهاست. یک مقاومت را اگر از هر سمتی بر ها باید رعایت ک LEDنکته ای که در مورد 

دهد ولی بسیاری از قطعات این طور میظیفه خود را انجام کند و در هر صورت ومیلحیم کنیم فرقی ن برُدروی 

قطعه ایست که یک پایه مثبت و یک پایه  LEDقرار گیرد.  برُددر جهت صحیح بر روی  نیستند و پایه های آنها باید

 کند ولی چنانچه پایه هامیشود و تولید نور میمنفی دارد. اگر پایه ها به صورت صحیح وصل شوند این قطعه روشن 

 بر عکس وصل شوند روشن نخواهد شد.

 د دارد.سه روش وجو LEDبرای تشخیص پایه مثبت و منفی 

بینیم که یک مینگاه کنیم دایره ای را  LEDاگر از بالا به یک  -1

طرف آن برش خورده است. پایه سمتی که برش خورده پایه منفی و طرف 

 دیگر مثبت است.

 

نگاه کنیم دو قسمت فلزی از هم جدا شده  LEDاگر به داخل  -1

نشان  کوچکترسمت قبینیم که قسمت بزرگتر نشان دهنده پایه منفی و می

 است.پایه مثبت  دهنده

 

پایه ای که کوتاهتر است پایه منفی و پایه  LEDاز بین دو پایه  -3

 باشد.میبلند تر مثبت 

 

کوتاه  LEDاز بین سه روش فوق روش سوم از همه ساده تر است ولی زیاد مورد اطمینان نیست زیرا اگر پایه 

توان به کار مییه ها را از یکدیگر تشخیص داد. ولی روش اول را همواره توان پامیشده باشد با این روش دیگر ن

  گرفت.

با توجه به روش اول، باید  شود.مینشان داده   معمولاً به صورت   برُدبر روی  LEDمحل قرار گیری 

LED  باشد. همانند شکل زیر برُدطوری قرار بگیرد که پایه منفی آن در طرف قسمت صاف شکل روی 
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 2-17شکل 

 کانکتور

شود. کانکتور نیز دارای دو قسمت است. میاستفاده  برُدکانکتور قطعه ایست که به منظور وصل کردن سیم به 

گیرد. با این روش هرگاه لازم میشود و قسمت مادگی روی سیم قرار میلحیم  برُدنری و مادگی. قسمت نری بر روی 

 جدا کرد. برُدتوان آن را از میوصل کرد و هرگاه لازم باشد  برُدتوان به میسیم را توسط کانکتور  ،باشد

 مطابق شکل زیر در جای خود قرار دهید.درایور سه کانکتور قرار دارد. آنها را  برُددر 

 

 : نحوه قرار گرفتن صحیح کانکتورها2-15شکل 

ل در شکل زیر کانکتور در جهت دقت داشته باشید که کانکتورها در جهت صحیح  وصل شده باشند. به عنوان مثا

 اشتباه قرار داده شده است.

 شکل روی بُرد

LED 
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 : در این شکل کانکتور در جهت اشتباه وصل شده است2-10شکل 

 سوئیچ

همانند شکل کلید خاموش/ روشن را در محل خود قرار دهید و لحیم کنید. این کلید دارای پایه مثبت و منفی 

 کند.میه شود فرق نقرار داد برُدباشد و از هر جهتی روی مین

 

 : نحوه قرار گرفتن کلید خاموش/روشن2-14شکل 
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 ترانزیستور

دو نوع ترانزیستور وجود دارد. ترانزیستور  برُددرایور لحیم کاری ترانزیستورهاست. در این  برُدمهمترین قسمت 

ناسایی آنها از طریق شماره باشند. نحوه شمیاین ترانزیستورها از لحاظ ظاهری شبیه به یکدیگر  PNPو  NPNهای 

 8424با شماره  PNPو ترانزیستورهای  8224با شماره  NPNشود. ترانزیستورهای میای است که روی آنها نوشته 

 مشخص شده اند. 

 

 به شماره های روی آنها دقت کنید()  8551و  8151: شکل ظاهر ترانزیستورهای 2-18شکل 

شکهایی  برُدهم با همین شماره ها مشخص شده است. بر روی  برُدروی محل قرار گیری این ترانزیستورها بر 

و کنار هر کدام شماره ترانزیستوری که باشد میشبیه به نیم دایره قرار داده شده است که هرکدام دارای سه سوراخ 

 باید قرار داده شود نوشته شده است.

 

 ار هر کدام از ترانزیستورها : محل قرار گرفتن ترانزیستورها بر روی بُرد. کن2-13شکل 

 شماره ترانزیستوری که باید در آن محل قرار بگیرد نوشته شده است.
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نکته ای که در اینجا وجود دارد نحوه قرار دادن )جهت( ترانزیستور است . اگر ترانزیستور را از بالا نگاه کنیم شکل 

ابراین هر کدام از ترانزیستورها را باید طوری بر روی کشیده شده است. بن برُدآن تقریباً شبیه به شکلی است که روی 

 باشد. برُدقرار دهیم که شکل ظاهری آن هم جهت با شکل روی  برُد

 

 به شماره نوشته شده روی ترانزیستور): جهت قرار گرفتن ترانزیستورها بر روی بُرد 2-21شکل 

 دقت کنید( بُردو شکل کشیده شده بر روی  

 خازن

شود که میبا یک دایره نشان داده  برُدرسد. محل قرار گیری خازن بر روی میبه بلند ترین قطعه در پایان نوبت 

شود. همچنین مقدار ظرفیت خازنی که باید میدارای دو سوراخ است و کنار یکی از سوراخ ها علامت مثبت گذاشته 

 شود.میدر آن محل قرار گیرد نیز نوشته 

است. یعنی پایه ای که بلند تر  LEDخازن دو راه وجود دارد. راه اول همانند برای تشخیص پایه مثبت و منفی 

 است مثبت و پایه دیگر منفی است.

 در کنار پایه منفی علامت منفی گذاشته شده است. روی بدنه خازن زیرا راه دوم ساده تر است 

              

 ه منفی خازن است: علامت منفی روی بدنه خازن که نشان دهنده پای2-21شکل 
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 نصب آی سی

را همانند شکل زیر در جهت صحیح بر روی پایه مخصوص خود قرار دهید. برای انجام این کار  53132آی سی 

 ی را با دقت کمی به سمت داخل خم کنید تا بتواند بر روی پایه قرار بگیرد.ابتدا پایه های آی س

 

 ت آی سی دقت کنید(بر روی پایه )به جه 47275نصب آی سی : 2-22شکل 

  

علامت نیم دایره روی 

 آی سی باید رو به این

 سمت باشد
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 ماز ردبُ

 را طبق مطالب گفته شده و با توجه به شکلهای زیر به ترتیب لحیم کنید. برُداین 

 مقاومتها

 

 : جهت قرار گرفتن ترانزیستورها بر روی بُرد 2-29شکل 

 پین هدر

 ت بیرون باشد.پین هدر نری را مطابق شکل در جای خود قرار دهید. دقت کنید که پایه بلند تر باید به سم

 

                    

 : نحوه قرار دادن پین هدر نری )پایه بلندتر به سمت بیرون باشد(2-27شکل 
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LED 

 

 در برد ماز LED: محل قرار گیری 2-25شکل 

 ترانزیستور

 به جهت و شماره ترانزیستورها دقت کنید.

 

  : جهت قرار گرفتن ترانزیستورها بر روی بُرد2-20شکل 

 کانکتور

هم دو عدد کانکتور باید قرار بگیرد. این دو کانکتور از لحاظ ظاهری با کانکتورهای قبلی متفاوت است  برُددر این 

 دهند.میولی هر دو یک کار را انجام 

 قرار دهید. برُداین کانکتورها را همانند شکل در جهت صحیح بر روی 

 

 ی بُرد ماز : جهت قرار گرفتن کانکتورها بر رو2-24شکل 
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 خازن

 

 : جهت قرار گرفتن خازنها بر روی بُرد 2-28شکل  

 به پایه مثبت و منفی خازن و علامت مثبت روی بُرد توجه داشته باشید()

 

 

 پس از تکمیل ماز بُردنمای ظاهری : 2-23شکل 
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 تعقیب نور بُرد

 مقاومتها

 

 : نصب مقاومتهای بُرد تعقیب نور2-91شکل 

 فوتوسل

باید رو به جلوی ربات  دو عدد سنسور حساس به نور وجود دارد. این سنسورها که فوتوسل نام دارند برُداین در 

خم کنید و در جای خود قرار دهید. فوتوسل پایه مثبت و منفی  به سمت جلو را همانند شکلباشند بنابراین آنها 

 قرار بگیرد صحیح است. برُدندارد و از هر جهتی روی 

 

 : نحوه نصب فتوسل های بُرد تعقیب نور2-91شکل 

 به جهت فتوسل ها که به جلو خم شده اند دقت کنید
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 پایه 8سی آیپایه 

 

 سی: نصب پایه آی2-92شکل 

 پین هدر

 

 : محل و جهت قرار گیری نصب پین هدر نری2-99شکل 

 

LED 

 

 LED: نصب 2-97شکل 
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 تانسیومترپ

از این پتانسیومتر  کند.مین با چرخاندن پیچی که بر روی آن است تغییر پتانسیومتر مقاومتی است که مقدار آ

 شود.میبرای تنظیم نور محیط در ربات استفاده 

 

 : نصب پتانسیومتر2-95شکل 

اگر در  قرار دهید.سی آیرا با دقت و در جهت صحیح روی پایه  LM358سی آی پس از اتمام لحیم کاری،

 ش قبلی مراجعه کنید.تشخیص جهت مشکل دارید به بخ

 

 سی بر روی پایه: نصب آی2-90شکل 

 

 های تعقیب خطبُرد

. این برُد شامل گیردمیکه یکی برای تشخیص خط در زیر ربات قرار است  برُدربات تعقیب خط شامل دو 

که برای  شودمیدیگر به جلوی ربات متصل  سنسورهای تشخیص خط است که زیر ربات نصب می شود. برُد

 نیز به همان روش قبلی عمل کنید.  برُدبرای تکمیل این دو   .شودیمات سنسورها است و به برُد درایور متصل میتنظ
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 : نصب مقاومتها2-94شکل 

 

 : نصب پین هدرها2-98شکل 

 

 سی: نصب پایه آی2-93شکل 

 LEDسنسورها و 

باشند. ظاهر فرستنده ها و میدون قرمز سنسورهای ربات تعقیب خط شامل دو عدد فرستنده و دو عدد گیرنده ما

است. با این تفاوت که گیرنده ها به رنگ مشکی و فرستنده ها به رنگ  LEDگیرنده های مادون قرمز کاملاً شبیه 

 است. LEDسفید هستند. روش تشخیص پایه های مثبت و منفی آنها هم مانند 

. دقت Rقرار دهید و گیرنده ها را در قسمت مشخص شده است  Tفرستنده ها را در قسمت هایی که با حرف 

لحیم شوند زیرا اگر کج باشند  برُدداشته باشید که فرستنده ها و گیرنده های مادون قرمز کاملاً باید صاف روی 

درست کار نخواهند کرد. برای اینکه آنها صاف باشند و در هنگام کارکرد ربات هم کج نشوند بهتر است آنها را طوری 

 فاصله نداشته باشند. برُدقرار بگیرند و از  برُدد که کاملاً بر روی لحیم کنی
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 )دقت کنید که سنسورها از روی بُرد فاصله نگرفته باشند( : نصب سنسورها2-71شکل 

 

 : نصب پتانسیومتر2-71شکل 

 

 : نصب آی سی بر روی پایه2-72شکل 

 لحیم کاری سیم های کانکتور

باشد که یکی در زیر ربات و دیگری در جلوی آن قرار می برُدشد، ربات  تعقیب خط شامل دو همانطور که گفته 

گیرد. این دو مدار به وسیله سیم باید به یکدیگر وصل شوند. برای این کار از سیم های کانکتور دار استفاده می

 کنیم.می
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به برد تنظیمات بلند است بنابراین از قسمت  ، این سیم برای اتصال برد سنسوربرداریددو عدد از این سیم ها را 

و همانند شکل به مدار  سانتی متر جدا کنید، قسمتی از سر سیم را لخت کنید 11کانکتور دار آن به اندازه تقریبی 

مثبت و سیم مشکی باید در قسمت  وصل کنید و سپس لحیم کنید. دقت داشته باشید که سیم قرمز باید در قسمت

 منفی قرار بگیرد.

 سنسور وصل کنیم. برُدسر دیگر این سیم ها که به کانکتور متصل است را بعداً باید به 

 

 : اتصال سیم کانکتور دار به بُرد تنظیمات تعقیب خط2-79شکل 

 

 سایر لحیم کاری ها

 موتورها

درایور به موتور برساند. این سیم باید  برُدشود تا ولتاژ را از باید یک سیم وصل ربات  هایموتوربه هرکدام از 

های کانکتور از سیم. بنابراین درایور  وصل کرد برُدکانکتور داشته باشد تا بتوان بدون احتیاج به لحیم کاری آن را به 

 .کنیممیاستفاده دار )سیم قرمز و مشکی( 

رای اینکار از سوزن ته گرد استفاده کنید. دو عدد سوزن ته گرد را ابتدا باید برای موتور ربات پایه درست کنیم. ب

 ست همانند شکل زیر خم کنید.برُدبا استفاده از ان
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 : سوزن ته گرد خم شده به عنوان پایه موتور2-77شکل 

 این سوزنها را همانند شکل زیر در قسمت پین های موتور وارد کنید.

 

 روی موتور : نصب سوزنهای ته گرد بر2-75شکل 

و قسمت سر سیم  سانتی متر کوتاه کنید 11، آن را به اندازه تقریباً برداریدرا اکنون یکی از سیم های کانکتور دار 

بپیچید تا  سوزن ته گردها(قسمت لخت شده را به دور پایه موتور ) را به اندازه حدود نیم سانتی متر لخت کنید.

و سیم  به پایه سمت راست موتور دقت کنید، مطابق شکل، سیم قرمز باید محکم به پایه وصل شود. )به رنگ سیم ها

 مشکی باید به پایه سمت چپ موتور وصل شود.(
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 : نحوه اتصال سیم کانکتور دار به موتور )به رنگ قرمز و مشکی سیم دقت کنید.(2-70شکل 

از حد بلند باشد. زیرا ممکن  نکته: در لحیم کاری همواره دقت داشته باشید که قسمت لخت سیم نباید بیش

 است سیم به جاهای دیگر اتصالی کند.

 

 : دقت کنید که قسمت لخت سیم نباید بیش از حد باشد.2-74شکل 
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 میکروسوییچ ها

این کار را مشابه شکل زیر انجام  به هر کدام از میکرو سوییچ های ربات نیز باید یک سیم کانکتور دار وصل شود.

شود. در ضمن رنگ سیم میباشید که از بین سه پایه میکرو سوییچ به یکی از آنها چیزی وصل ندقت داشته  دهید.

 آید.میها هم مهم نیست یعنی اگر سیم قرمز و مشکی را جابه جا وصل کنید مشکلی پیش ن

 باقی بماند.برای تشخیص پایه ها از اهرم آن کمک بگیرید. پایه ای که در انتهای اهرم قرار گرفته است باید خالی 

 

 : نحوه اتصال سیم به میکروسوییچ ها2-78شکل 

 جاباتری

شود. این باتری ها باید با یکدیگر به صورت سری قرار بگیرند تا میاستفاده  میدر این ربات از چهار عدد باتری قل

همانند  و م وصل کنیددو جا باتری را به صورت زیر به هنها با هم جمع شود. برای سری کردن باتری ها هر آولتاژ 

این کار بهتر است ابتدا سیم کانکتور دار را به اندازه )قبل از انجام . ک سیم کانکتور دار وصل کنیدشکل به سر آنها ی

 (مناسب کوتاه کنید.

 

 : سری کردن جاباتری ها و اتصال سیم کانکتور دار به آنها2-73شکل 

 اهرم

دپایه ای که باید خالی بمان  
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به یکدیگر پیچیدید بهتر است آنها را لحیم کنید تا از هم جدا  برای بهتر شدن اتصال، بعد از اینکه سیم ها را

 نشوند. سپس قسمت های لحیم کاری شده را با چسب برق )لنت( بپوشانید تا به یکدیگر اتصالی نکنند.

 

 : محل اتصال دو سیم را با چسب برق )لنت( بپوشانید تا به یکدیگر اتصالی نکنند.2-51شکل 
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 :سومفصل 

 

 اهبُردتست 
 

های ساخته شده را بر روی بدنه ربات سوار کنیم اول باید آنها را تست کنیم تا  برُدقبل از اینکه 

 چنانچه در حین لحیم کاری اشتباهی به وجود آمده است بر طرف کنیم.
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 و ماز بُرد درایور

برای کند. میهای ربات را تامین ولتاژ لازم برای راه اندازی موتور برُدباشد که این میدرایور  برُداصلی ربات  برُد

 تست این برُد موتورها و باتریها را همانند شکل زیر به برُد درایور وصل کنید.

 

 

 

 : نحوه اتصال موتورها و جاباتری به بُرد درایور9-1شکل 

 onعلامت در جاباتریها قرار دهید و کلید ربات را روشن کنید. )اگر اهرم کلید به سمت میچهار عدد باتری قل

 باشد کلید خاموش است.( offو اگر به سمت علامت  است باشد کلید روشن

روشن نشود نشانه  LEDچنانچه درایور روشن خواهد شد.  برُدموجود بر روی  LEDاگر اتصالات صحیح باشد 

 ربات است. برای رفع مشکل موارد زیر را بررسی کنید. برُدوجود مشکل در 

 جهت صحیح داخل جاباتری قرار گرفته باشند. دقت کنید که باتری ها در -

گیرد و اتصال مورد نیاز آن به جاباطری برقرار میبرخی موارد باتری در داخل جاباتری به خوبی قرار ندر  -

گاهی اوقات با  های روی جاباتری وصل شده باشند.هر دو سمت باتریها کاملاً به فلزشود. دقت کنید که مین

 مشکل برطرف می شود.چرخاندن باتری ها این 

داغ شود نشانه این است که ولتاژ ورودی به مدار برعکس است. دقت کنید که کانکتور  53132سی آیاگر  -

و همچنین رنگ سیم های  کنید( مراجعه  1-12و  1-12) به شکل برق ورودی در جهت صحیح قرار گرفته باشد 

که از جا سیمی

آیدباتری می  

 سیم موتور چپ
 سیم موتور راست
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سی آییا ممکن است  و کنید( مراجعه  1-32ه شکل )بکانکتوری که به جاباتری ها وصل شده است صحیح باشد. 

 سی درست باشد.چک کنید که جهت آی 1-11شکل در جهت برعکس بر روی پایه قرار گرفته باشد. مطابق 

اگر باتری ها شروع به گرم شدن کنند نشانه این است که قطب های مثبت و منفی در یک قسمت از مدار به  -

چند ن حالت باتری ها به سرعت انرژی خودشان را از دست می دهند و در مدت در ای یکدیگر اتصالی کرده اند.

به لحیم  ا از تخلیه شدن آنها جلوگیری شود سپسسریع یکی از باتری ها را خارج کنید تدقیقه خالی می شوند. 

از هم جدا های آنها اشتباهاً به یکدیگر وصل شده است را دقت کنید و قسمت هایی که لحیم کاریهای پشت برُد

 کنید.

آمده است توجه   1-8در مورد شکل تذکر مهم: لحیم کاری بعضی از پایه ها نباید از هم جدا شود. به تذکری که 

 کنید.

ساختار ساده ای دارد و احتمال  برُدماز است. زیرا این  برُدبرای تست کردن مدار درایور بهترین کار استفاده از 

 درایور وصل کنید. برُدماز را همانند شکل به قسمت جلوی  برُدکمتر است. بنابراین ها برُدمعیوب بودن آن از بقیه 

 

 : اتصال بُرد ماز به بُرد درایور9-2شکل 
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در این حالت چنانچه کلید ربات روشن باشد هر دو موتور شروع به چرخش خواهند کرد. اگر یکی یا هیچ کدام از 

 موارد زیر را بررسی کنید. است. دبرُموتورها روشن نشوند نشانه معیوب بودن 

 قرار گرفته باشد.سی آیرا چک کنید که در جهت صحیح بر روی پایه  53132سی آیجهت  -

 برُدجهت ترانزیستورها را چک کنید که در جهت صحیح قرار گرفته باشند و شماره روی آنها با شماره روی  -

 منطبق باشد.

 هایی که درست لحیم نشده اند مجدداً لحیم کنید.ماز را چک کنید و قسمت برُدلحیم کاری های  -

به را همانند شکل زیر  حال به کمک نوک پیچ گوشتی یا چاقو و یا هر قطعه فلزی دیگر دو پایه یکی از کانکتورها

 هم وصل کنید. با این کار باید جهت چرخش یکی از موتورها برعکس شود.

با این کار جهت چرخش موتورها برعکس نشود نشانه معیوب  همین عمل را برای کانکتور دیگر تکرار کنید. اگر

 باشد.میدرایور  برُدماز و یا معیوب بودن قسمت ترانزیستور ها در  برُدبودن 

 

 : تست برد ماز و درایور9-9شکل 

سالم  ماز کاملاً برُددرایور و  برُدتوان مطمئن بود که میگر با انجام این کار موتورها در هر دو جهت بچرخند ا

 هستند. 
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 تعقیب نور بُرد

 درایور وصل کنید. برُدتعقیب نور را همانند شکل زیر به قسمت جلوی  برُد

 

 : اتصال بُرد تعقیب نور به بُرد درایور9-7شکل 

با روشن کردن مدار درایور هر دو موتور باید شروع به چرخش کنند. اگر این اتفاق نیوفتاد پیچ پتانسیومتری که 

را نسبت  برُدعقیب نور وجود دارد را در جهت نشان داده شده در شکل زیر بچرخانید. با این کار حساسیت ت برُدروی 

نور موجود عمل کند و در نتیجه  شود که مدار تعقیب نور نسبت به همینمیعث کنید و بامیبه نور موجود زیاد 

 موتور روشن شود.

 

 : تنظیمات بُرد تعقیب نور9-5شکل 
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این بار پیچ تا انتها نباید چرخانده شود.  بچرخانید.و در جهت مخالف شکل بالا  میبه آراعد پیچ را در مرحله ب

تعقیب  برُد. با این کار نور محیط را بر روی دیگر پیچ را نچرخانید لکه به محض اینکه هر دو موتور خاموش شدندب

ر یکی از موتورها باید روشن ها نور بتابانید. با این کا نور بی تاثیر کرده اید. حال با یک چراغ قوه به یکی از فوتوسل

 و با تاباندن نور به فوتوسل دیگر موتور دوم باید روشن شود.شود 

زیر چند نمونه از موارد  تعقیب نور زاویه ای که فتوسل ها نسبت به یکدیگر دارند تا حدودی مهم است. در برُددر 

 ورده شده است.اشتباه آ

                    

 : دقت کنید که زاویه بین فتوسل ها به صورت صحیح باشد9-0شکل 

 تعقیب خط بُرد

 تعقیب خط را همانند شکل زیر به مدار درایور وصل کنید. برُد

 

 : اتصال برد تنظیمات تعقیب خط به بُرد درایور9-4شکل 
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سنسور وصل کرد طریقه انجام این  برُدد به تعقیب خط آمده است را بای تنظیمات برُددو سیم کانکتور داری که از 

دقت کنید که هر کدام از کانکتورها را همانند شکل به جای مخصوص خود وصل  باشد.میکار همانند شکل زیر 

 .کنید. همچنین دقت کنید که سیم قرمز در طرف مثبت و سیم مشکی در طرف منفی قرار بگیرد

 

 

 

 

 

 ر دار برد تنظیمات به بورد سنسور: نحوه اتصال سیم کانکتو9-8شکل 

اکنون پیچ پتانسیومتر را روی مقدار وسط خود قرار دهید )همانند شکل بالا( و ربات را روشن کنید. اگر اتصالات 

کنند که این نور با میشوند. این سنسورها نور مادون قرمز از خود منتشر میدرست باشد سنسورهای ربات فعال 

توان نور آن را مشاهده کرد. بنابراین دوربین موبایل خود را روشن میبه کمک یک دوربین  شود. ولیمیچشم دیده ن

 کنید و  روی سنسورها بگیرید. اگر اتصالات صحیح باشد نور فرستنده ها را بر روی موبایل خواهید دید.
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شود که نور میث و در فاصله یک سانتی متری سنسورها بگیرید. این کاغذ باع برداریدحالا یک کاغذ سفید 

چنانچه موتورها کنند. میفرستنده بازتاب شود و به گیرنده برسد. با این کار موتورهای ربات شروع به چرخیدن 

حرکت نکردند باید پتانسیومتری که روی برد تنظیمات وجود دارد را تنظیم کرد. برای این کار ابتدا پتانسیومتر را در 

ا بچرخانید. در اینصورت هر دو موتور باید خاموش شوند. حال به آرامی خلاف جهت عقربه های ساعت تا انته

پتانسیومتر را در جهت عقربه های ساعت بچرخانید و به محض اینکه هر دو موتور روشن شدند دست نگه دارید. 

 اکنون سنسورهای ربات مطابق نور محیط و همچنین رنگ زمین تنظیم شده اند.

تها در جهت عقربه های ساعت چرخاندید ولی موتورها روشن نشدند باید لحیم کاری چنانچه پتانسیومتر را تا ان

 های بردهایتان را بررسی کنید.

  شود.میاگر کاغذ را فقط مقابل یکی از سنسورها بگیرید در اینصورت تنها یک موتور روشن 
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 : چهارمفصل 

 

 

 ساخت بدنه ربات
 

 

ورهای ربات بر روی آن متصل می شوند شاسی گفته به قسمت اصلی بدنه ربات که مدارها و موت

می شود. ربوسنسور دارای پنج مدل شاسی می باشد که این شاسی ها از لحاظ ظاهری با یکدیگر 

متفاوت هستند ولی همه آنها به طریق مشابه سرهم می شوند. بر روی این شاسی ها جای 

را در محل مخصوص خود قرار  مخصوص قسمتهای مختلف تعبیه شده است و شما باید هر قسمت

 داده و پیچ کنید.

در این جزوه برای توضیحات نحوه اسمبل کردن از طرح کفش دوزک استفاده شده است. طرح های 

دیگر هم به صورت  کاملاً مشابه اسمبل می شوند. تنها در طرح ماشین تفاوتهای جزئی وجود دارد 

توانند از پیوست آخر جزوه مراحل اسمبل کردن که دوستانی که از این طرح استفاده می کنند می 

 این طرح را دنبال کنند.
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 نصب موتورها

 زور بزنید. قطعه سیاه رنگی که روی موتور وجود دارد را بردارید. ممکن است این قطعه محکم باشد. باید کمی 

                  

 7-1شکل 

 

 

 7-2شکل 
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 7-9شکل 

 

 

 7-7شکل 
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 7-5شکل 

 

 

 7-0ل شک
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 7-4شکل 

 

 7-8شکل 

 



 52صفحه  شرکت کاوشگران دانش کادوس فصل چهارم: ساخت بدنه ربات

  

 

 نصب جا باتری ها

جا باتری ها را همانند شکل در قسمت مخصوص خود قرار دهید به طوریکه سوراخ های آن با سوراخ های روی 

 بدنه منطبق باشد. 

 بر روی هر کدام از سوراخ ها یک پیچ سر تخت قرار دهید. این پیچ را از جاباتری وارد کنید به طوریکه مهره آن

 روی بدنه قرار بگیرد.

 

 : نصب جاباتری ها7-3شکل 

 

 : دقت کنید که سر پیچ داخل جاباتری باشد و مهره در خارج آن قرار بگیرد.7-11شکل 
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 چرخ هانصب 

و درون هرکدام از سوراخ های آن یک پیچ یک سانتی  برداریدرا  که همانند شکل زیر استی ییکی از چرخ ها

 متری قرار دهید.

 

 7-11شکل 

بگذارید. این مهره از پیچ بزرگتر است بنابراین به راحتی درون پیچ  3درون هر کدام از پیچ ها یک مهره نمره 

 شود.میکند. این مهره برای ایجاد فاصله استفاده میحرکت 

 

 7-12شکل 

 بیرون بیایند.بگذارید به طوریکه پیچ ها از سوراخ های آن  قبلی قسمت دوم چرخ را همانند شکل بر روی قسمت

 

 7-19شکل 

 ببندید و  آن را محکم کنید.  3بر روی هرکدام از پیچ ها یک مهره شماره 
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 7-17شکل 

 اکنون چرخ باید به صورت شکل زیر باشد.

 

 7-15شکل 

 ارید و روی چرخ قرار دهید.دبراورینگی که در بسته وجود دارد را 

 

 7-10شکل 
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 ورها نصب کنید.چرخهای ساخته شده را بر روی موت

 

 7-14شکل 

 

 7-18شکل 
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 نصب پیچ سرگِرد

پیچ سرگرِد را بردارید. یکی از مهره های بزرگ که مناسب همین پیچ است را وارد آن کنید و آن را از زیر بدنه به 

می  این پیچ به عنوان چرخ جلوی ربات عمل سوراخ مخصوص خود وارد کنید به طوریکه پیچ در زیر بدنه قرار بگیرد.

 کند و باعث تعادل ربات می شود.

 

 : پیچ سرگرد و مهره مخصوص آن7-13شکل 

 

 

 : نصب پیچ سرگرد بر روی شاسی7-21شکل 
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 )میکروسوییچ ها( نصب کلیدهای تماسی

میکرو سوییچ ها باید دو طرف ربات و در جلوترین قسمت ربات نصب شوند. آنها را همانند شکل در دو طرف 

 با استفاده از پیچ های باریک آن ها را محکم کنید. وربات قرار دهید 

 میکروسوئیچ ها به سمت خارج باشد. دقت کنید که جهت میله های

 

 : نصب میکروسوییچ ها با استفاده از پیچ های باریک7-21شکل 

 

 : میکروسوییچ های نصب شده بر روی شاسی7-21شکل 
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 های درایور و سنسوربُردنصب 

م این کار بر روی هر کدام از ببندید. پس از انجا برُدو همانند شکل بر روی  بردارید بلندچ پیعدد ابتدا چهار 

 ها یک مهره دیگر هم قرار دهید به طوریکه حدود یک سانتی متر از سر پیچ باقی بماند.پیچ

 

 : آماده کردن مدار درایور7-22شکل 

 همین عمل را برای برد سنسور نیز تکرار کنید.

          

 7-29شکل 

دقت  کاملاً محکم کنید. برُدرا همانند شکل در سوراخ های مخصوص خود قرار دهید و با مهره آنها را از زیر ها برُد

 کنید که برد سنسور باید طوری قرار بگیرد که سیم های آن به سمت جلوی ربات باشد.
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 7-27شکل 

مین قرار بگیرد. اگر فاصله آن تا زمین مناسب نیست باید در فاصله حدود یک سانتی متری از سطح ز سنسور برُد

 با بالا یا پایین برُدن مهره ها این فاصله را تنظیم کنید. 

 وصل کنید. 3-1سیم موتورها و جاباتری را مطابق شکل 
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 : پنجمفصل 

 

 تست ربات
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 پیوست
 پیوست الف:

 نحوه خواندن مقدار مقاومت ها

 

د عبور دهد و مقاومت قطعه ایست نیمه رسانا که به دلیل نیمه رسانا بودنش نمی تواند جریان را به راحتی از خو

 به اصطلاح در برابر عبور جریان مقاومت می کند.

مقاومتها بسته به اینکه چه میزان در برابر عبور جریان مقاومت میکنند، مقدارهای مختلفی دارند. مقدار هر 

 . مقاومت توسط خط های رنگی که بر روی آن کشیده شده است مشخص می شود

دارد که آخرین رنگ آن همیشه طلایی است. طبق یک قرار داد جهانی  بر روی هر مقاومت چهار خط رنگی وجود

 به ازای هر عدد یک رنگ اختصاص داده شده است. این رنگها به صورت جدول زیر می باشند.

 

 رنگ شماره

 قهوه ای 1

 قرمز 1

 نارنجی 3

 زرد 3

 سبز 2

 آبی 2

 بنفش 5

 خاکستری 8

 سفید 2

 مشکی 4

 

 ین رنگها به صورت زیر عمل می کنیم.برای استفاده از ا



 02صفحه  شرکت کاوشگران دانش کادوس پیوست: نحوه خواندن مقدار مقاومتها

  

 

عدد مربوط به رنگ اول و دوم را مقابل هم می نویسیم. این دو رنگ معادل یک عدد دو رقمی خواهند شد. مثلا 

 خواهد شد.  21مز باشد. این دو رنگ معادل عدد اگر مقاومتی داشته باشیم که رنگ اول آن آبی و رنگ دوم آن قر

ن دهنده تعداد صفرها است. یعنی رنگ سوم هر عددی باشد به همان میزان مقابل رنگ سوم در مقاومتها نشا

عدد دو رقمی قبلی صفر اضافه می کنیم. مثلا اگر در مثال قبلی رنگ سوم آن مقاومت نارنجی باشد، از آنجا که 

 21444دل عدد سه تا صفر اضافه می کنیم بنابراین مقدار مقاومت معا 21است مقابل عدد  3نارنجی معادل عدد 

 اهم خواهد شد.

قهوه ای باشد این مقاومت معادل -زرد-مثال دوم اگر مقاومتی داشته باشیم که رنگ های آن به ترتیب خاکستری

 اهم خواهد شد. 834عدد 

عنوان می شود. مثلا اگر مقدار نکته: چنانچه مقدار مقاومتی بیشتر از هزار باشد آن مقاومت بر حسب کیلو اهم 

 کیلو اهم خواهد بود.  1اهم باشد این مقاومت معادل  1444تی یک مقاوم

باشد آن مقاومت بر حسب مگا اهم عنوان می شود.  اهم همچنین اگر مقدار یک مقاومت بیشتر از یک میلیون

 مگا اهم خواهد بود. 2مثلا اگر مقدار مقاومتی پنج میلیون اهم باشد این مقاومت معادل 

 اومت آورده شده است.در جدول زیر چند نمونه مق

 

مقدار  رنگ چهارم رنگ سوم رنگ دوم رنگ اول

 مقاومت

مقدار مقاومت برحسب 

 کیلو یا مگا اهم
 11 11 طلایی مشکی قهوه ای قهوه ای

 870 854 طلایی قهوه ای بنفش خاکستری

 k 5.3 2344 طلایی قرمز نارنجی سبز

 k 46 32444 طلایی نارنجی آبی زرد

 k 910 214444 طلایی دزر قهوه ای سفید

 M 4 3444444 طلایی سبز مشکی زرد

 k 33 33444 طلایی نارنجی نارنجی نارنجی
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 پیوست ب:

 نحوه اسمبل کردن طرح ماشین

 

 

 

1 

2 

9 

سیم موتور را از سوراخ 

 مربوط به خود عبور دهید.
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5 

مراحل فوق را برای هر دو 

 موتور انجام دهید.

7 
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0 

سیم موتور را از سوراخ 

 مربوط به خود عبور دهید.

 توضیحات نحوه برای 4

ساخت چرخ ها به شکل 

 مراجعه کنید. 10-7
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8 

3 

دقت کنید که قسمت سر 

 باتری باشد.پیچ داخل جا
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11 

11 
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12 

19 

سیم جاباتری را به دور 

پیچ بپیچانید و سپس 

کانکتور آن را به محل 

 مخصوص خود وصل کنید.

سیم هرکدام از موتورها را 

به محل مخصوص خود 

 وصل کنید.

 مطابق شکل دقت کنید که

سیم موتور چپ به کانکتور 

سمت راست و سیم موتور 

راست به کانکتور سمت 

 چپ وصل شود.
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17 

ییچ ها را با میکرو سو

استفاده از پیچهای شماره 

دو )پیچهای نازک( به 

 شاسی وصل کنید.

 

15 
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10 

سیم میکروسوییچ ها را از 

سوراخ مربوطه عبور 

 دهید.

 

14 



 41صفحه  شرکت کاوشگران دانش کادوس پیوست: نحوه اسمبل کردن طرح ماشین
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21 

سیم میکرو سوییچ ها را به کانکتور 

بر روی برد ماز وصل خود مخصوص 

 کنید.

دقت کنید میکرو سوییچ سمت چپ به 

کانکتور سمت چپ و میکروسوییچ 

است به کانکتور سمت راست سمت ر

 وصل شود.

 

21 
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22 

در هر زمانی که به بورد ماز 

احتیاج نداشتید این بورد را 

زیر بورد  ل درهمانند شک

 درایور قرار دهید.

 

29 
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27 

دقت کنید که جهت 

کانکتور ها همانند 

شکل، رو به جلوی 

 ربات باشد.

 

52  
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20 

سیم های بورد تنظیمات 

تعقیب خط را از سوراخ 

 مربوطه عبور دهید.

 

24 
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28 

سیم های بورد تنظیمات 

تعقیب خط را به بورد 

سنسور وصل کنید. دقت 

کنید سیم سمت راست به 

کانکتور سمت چپ و سیم 

سمت چپ به کانکتور 

 سمت راست وصل شود.

برای اطلاعات بیشتر به 

 مراجعه کنید. 9-8شکل 

 

23 
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91 

در هر زمان که به بورد 

تعقیب خط احتیاج 

نداشتید آن را مطابق 

رد درایور شکل در زیر بو

 قرار دهید.

 

91 



 48صفحه  شرکت کاوشگران دانش کادوس پیوست: نحوه اسمبل کردن طرح ماشین

  

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 تماس با ما:

 آدرس دفتر مرکزی:
 ، طبقه چهارم.35نی، خیابان باباطاهر، پلاک تهران، خیابان دماوند، چهار راه خاقا

 تلفن تماس:

55341311     -      55121823 
42112482251    -    42351822282 

 پست الکترونیک:

INFO@KADAK.ir 
 آدرس سایت:

www.KADAK.ir 

92 


