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 يانـد و هـر یـک از ایـن پـنج ربـات دارا               هاي متفاوت طراحی و سـاخته شـده        یی ارائه شده پنج ربات با کارا      ي هدر پروژ   - چکیده
ربـات   .دهنـد  انجـام مـی   ک ربات چند کـاره      ی در قالب    ها ، عملیات مشخص خود را       با تکیه بر این قابلیت     کههستند   اي هاي ویژه  قابلیت

تواند آنها را بـه صـورت        ی انجام عملیات هر پنج ربات را داراست و می         ی توانا علمیهاي   با استفاده از متدها و روش     طراحی شده   چندکاره  
. باشـد   شامل یک ربات اصلی و دو ربـات کمکـی مـی            پروژهاین  کنند،    صورت هوشمند عمل می    ها کاملاً به   ن ربات یا  .جداگانه کنترل کند  

  .شود ها مرتبط می استفاده از دو ربات کمکی به همراه ربات اصلی به کاربرد آن
  ربات چند منظوره، پردازش تصویر، میکرو کنترلر: -کلید واژه

  

 

  تماي کلی از ربات چند منظوره: 1شکل 

  

 مقدمه - 1

نه هزاران بلاي طبیعی و غیرطبیعی جان سالا
بلایاي طبیعی مثل زلزله، . کند ها را تهدید می انسان

سیل، رانش زمین و بلایاي غیرطبیعی مثل جنگ، 
نشت مواد خطرناکی مثل مواد  انفجار بمب در شهرها، 

نیازمند برخورد شیمیایی و اتمی به محیط بیرون 
قعیت تر شدن مو بلادرنگ و جلوگیري از وخیم

این بلایا علاوه بر گرفتن جان انسانهاي آن . باشد می

اند  منطقه، جان انسانهایی را هم که براي کمک آمده
  . کند تهدید می

با پیشرفت تکنولوژي، مشکلات انسان نیز متعدد 
گردد که بایستی براي رفع این نیازها  و تازه می

گسترش روزافزون نیازها در سطوح . اي اندیشید چاره
لف صنعتی، نظامی و اجتماعی یکی از دلایل مخت

اهمیت طراحی و ساخت بستر متحرك رباتیکی 
در این مقاله ابتدا ساختار و معماري کلی  .باشد می
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رباتها توضیح داده شده است که شامل ربات شناساگر 
ربات تشخیص دهنده  ,ربات تیر انداز , مکان 

ی  مربات فوتبالیست و بوکسور ربات,مرئی تحریکات
اشاراتی به کارکرد سیستم کنترل ربات  در ادامه. باشد

  .استافزاري پردازش تصویر  شده  و برنامه نرم

  هاي ساخته شده ساختار كلي ربات -2
هر یک از پنج ربات ساخته شده براي بدست 
آوردن اطلاعات مورد نیاز براي پردازش از یک دوربین 
 دیجیتال که روي ربات اصلی نصب شده است استفاده

 براي تشخیص اشکال موجود در تصویر .کنند می
 ها  وشناسایی موقعیت آنوتریارسال شده به کامپ

. ها نوشته شده است  افزاري براي هر یک از ربات نرم
 نوشته شده C++ 6.0 Visualمحیط  در افزار این نرم

 اشکال روي Image  Processingاست که با استفاده از
هاي مورد   از پردازشتصویر را شناسایی کرده و پس

فرستد تا هر یک  نیاز فرمان خاص خود را به پورت می
العمل مناسب راانجام دهند   ها بتوانند عکس از ربات

ربات این فرمان را از به فرستنده پس از ارسال فرمان 
هر ربات  فرستند که روي پورت گرفته و به ربات می

 ردها وجود دا سخت افزار لازم براي دریافت فرمان
پس از دریافت فرمان توسط ربات عکس العمل مزبور 
به آن فرمان اتخاذ شده و پس از تقویت یا تغییرات 

واسطه سخت افزاري به قسمت  لازم دربردهاي
شود که در نهایت منجر به  مکانیکی فرستاده می

  . شود  العمل فیزیکی ربات می عکس

ها از  در بردهاي سخت افزاري این ربات
براي پردازش استفاده   8051  خانوادهمیکروکنترلر

ها توسط  اطلاعات لازم براي این پردازنده. شده است
شود و حاصل پردازش  ها تهیه می ها و گیرنده فرستنده

از متدهاي . شود انداز فرستاده می راه  يها به بردها آن
  :کردتوان به موارد زیر اشاره  علمی این ربات می

 ی شناسائير برایتصواستفاده از پردازش  - الف 
  اءیاش

ایجاد یک شبکه رباتیک براي انتقال داده بین -ب

این  .يا  و ستارهی خطي با استفاده از توپولوژها ربات
 LAN,WAN,Wirelessنوع شبکه  3شبکه شامل 

هاي مختلف فعال  باشد که هر کدام در موقعیت می
ی اولویت بندي و سرعت بالا از مزایاي یتوانا .شوند می
  .باشد  می ر این شبکه رباتیکدیگ

استفاده از چندین میکروکنترلر و ایجاد  -ج
ها در جهت تقسیم پردازش و  هماهنگی بین آن

  .ها تسریع انجام عملیات

افزاري و سخت   استفاده از متدهاي کنترلی نرم-د
از  افزاري در جهت نظارت بر کارکرد صحیح ربات

رود کد و  قطعی کابل،،تشخیص خطا توانائی  جمله
  ...عدم کارکرد بردها و ناشناس به شبکه،

  های تعريف شده برای ربات عمليات -3

شوند که  پنج عملیات براي ربات تعریف می
  عبارتند از 

  :شناساگر مکان مورد نظر  ربات-3-1

 را مشخصات خاص تواند یک محل با ربات مین یا
ن مشخصات قابل یا ( پیدا کندط اطرافشیدر مح

  و سپس) هستنديه نرم افزارردر برنامییتغ
مثل (  انجام دهد ن محل مورد نظر را در آيها اتیعمل
ن شده ییا هر عمل از قبل تعیب مکان یات تخریعمل
م یس یق بی از طرین ربات توسط ربات اصلیا) گرید

  .شود یکنترل م

  : ربات تیر انداز-3-2

ط یک هدف مشخص را در محین ربات قادر است یا
 در برنامه ينداز رایبل تیک سیهدف ن یا(دا کند یپ

 آن هدف نشانه يو سپس بر رو) ف شده استیتعر
 ينشانه رو. کرده وآن را مورد اصابت قراردهد يریگ
ب دقت بالا ی و با ضريزریود لیک دین ربات توسط یا

 توان ین ربات میگر ای ديها تیاز قابل. شود یم  انجام
ن به ی همچنق خطوط تلفن ویبه انتقال اطلاعات از طر

ص یامکان تشخ نیهمچن .کرد اشاره میس یصورت ب
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 مختلف يها ده از طرف فرستندهی رسي ت دادهیاولو
  .رنده سخت افزار ربات درنظر گرفته شده استیدرگ

  

  
  الف

 

  

  

  

  

  ب                                      
  ها ساختار شبکه انتقال داده ربات: 2شکل 

  اي ستاره ي  شبکه-شبکه خطی      ب-الف 

  ييتحريكات مری   ربات تشخيص دهنده-٣-3

قابل حرکت   هرگونهصی تشخییتوانااین ربات 
دارا  را اجسام از جمله تغییرات فیزیکی تیرو
ک اطلاعات یبه محض بروز هر گونه تحر .باشد یم

 از آن حرکت در نرم افزار ربات مشاهده یکامل
  ویاظت حفيها ستمین ربات در سیاز ا .شود یم

  . دارديریق کاربرد چشم گیز اعلان حری و نیتیامن

در ساخت این ربات سعی :  ربات بوکسور -3-4
این ربات . شده ورزش رزمی بوکس شبیه سازي شود

 يه سازی شبهاي با تشخیص کیسه بوکس تکنیک
از جمله این . دهد را بر روي کیسه انجام می شده

اشد و ب زدن می  ضربه متفاوتها پنج مد تکنیک
هاي  ی مکرر ربات براي ایجاد تکنیکیهمچنین جابجا

  .حرکتی

  :  ربات فوتبالیست-3-5

ونقاط  دروازه, تواند توپ   ربات فوتبالیست می
 از گرفتن  و پسندرا شناسایی کن فوتبال یمختلف زم

را به  آنت یتوپ به سمت دروازه حرکت کند ودر نها
اي دیگر ه از جمله قابلیت .سمت دروازه هدایت کند

باشد که امکان استفاده  این ربات دو بازوي ویژه آن می
هاي توپی دیگر مثل بسکتبال  از این ربات را در ورزش

  .آورد  یا هندبال فراهم می

  : کنترل  سیستم-4

  : برد سخت افزاري کنترل ) الف

 ربات، یک برد يها براي کنترل هر یک از عملیات
بات اصلی نصب کنترل  طراحی شده است که بر روي ر

باشد و مجهز به   این برد با برد اصلی مرتبط می,شده
ها و همچنین  براي نمایش داده ) LCD(صفحه نمایش 

وظایف عمده . باشد  سیستم صوتی هشدار دهنده می
  این برد عبارتند از 

A – نمایش عملیات جاري ربات   

B – کنترل ارتباط ربات با فرستنده و اعلام قطع 
  ارتباط 

C - ی کدها و اعلام کد ناشناخته یشناسا  

D  -  چک کردن مداوم عملیات میکروکنترلر برد
  اصلی 

  :افزاري سیستم کنترل   برنامه هاي نرم)ب

A  ( هریک از میکرو : ها افزار میکروکنترلر نرم
  کهباشند  میTestها داراي یک روال  کنترلرهاي ربات

رتباطی ونه اگبه هیچ به صورت اتوماتیک و بدون ناز 
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هاي مختلف آن ربات را چک   قسمت ,ها ربات بین
کند تا بتوان از  ها را فعال و غیر فعال می کند و آن می

هاي مکانیکی  سالم بودن درایورها و همچنین قسمت
 این برنامه در میکروکنترلرهاي برد اصلی .مطمئن شد

برد فرستنده و برد واسط به دو صورت وابسته به , 
هاي مختلف ریات را  ز شبکه قسمتشبکه و مستقل ا

  .کند چک می

B (افزار  نرمPC :افزاري پردازش  در برنامه نرم
 تابعی براي  VisualC++6.0تصویر نوشته شده در

با اجراي . ها در نظر گرفته شده است تست کردن ربات
ها به ترتیب بر  این تابع تمامی کدهاي مربوط به ربات

 برد فرستنده بتواند گیرند تا  قرار میLPTروي پورت 
این روش . آنها را دریافت کند و به سایر بردها بفرستد

هاست زیرا باید  تست ، کاملترین روش تست ربات
 برقرار Pcها و بردها و  کلیه ارتباطات لازم  بین ربات

  . شود 

 
 مراحل مختلف تست قطعات ربات:3شکل 

 Image Processing يافزار  برنامه نرم-5

ز موقعبت یل و آنال وظیفه اصلی تحلیاین برنامه
. ربات و ارسال دستورات مناسب را بر عهده دارد

ه پشتیبانی انواع توان ب ین برنامه می ايها تیازقابل

ر یسرعت پردازش تصو, تال و آنالوگهاي دیجی دوربین
ال و ی سريها  ارتباط با پورتي و برقرارFPS 1بالا 
امه پس از دریافت  این برن.وتر اشاره کردی کامپيمواز

تصویر پردازش لازم از قیبل تبدیل و تشخیص رنگ و 
اشیا را انجام داده و با محاسبه موقعیت ربات و سایر 

ایجاد شبیه . کند  اجسام فرمان مورد نظر را ارسال می
ارسال داده از طریق مودم و شناسایی خودکار , سازي

  . اشدب برد سخت افزاري از دیگر امکانات این برنامه می

  
 در برنامه HIS به RGBتبدیل فرمت :4شکل 

  افزاري نرم
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