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 :خلاصه 
وظيفه ی ربات تعقيب خط همانطوری که از نامش پيداست دنبال کردن خط سیاه در زمينه ی سفيد يـا خـط سـفيد در              

 .زمينه ی سياه می باشد
ین کار اکثرا با استفاده از ميکرو کنترلر ها انجام می شود،اما می توان بدون استفاده از اين وسايل پر هزينه نيز اين کـار                         ا

  .از قطعات معمولی طراحی ومی سازيمدراینجا ما این ربات را با استفاده .را انجام داد
  سنسور ، ربات تعقيب خط:کلمات کليدي 

 :مقدمه.۱
ک ي ـنجامـا   يدر ا . شـوند  ي ساخته م  طراحی و   با استفاده از کنترل کننده هاي قابل برنامه ريزي         شتر ربات ها  يامروزه ب       

ن مدار صرفا   يم ا ي آور ي معمول کنترل ربات ساخته شده م      يب خط را که بدون استفاده از روش ها        يمدار ساده ربات تعق   
 يد م يک ربات مف  ي کار   يريادگي آموزش و    يما برا ب خط نخواهد بود ا    يک ربات تعق  ي ي داشته و جوابگو   يجنبه آموزش 

 .باشد 
کـه  " م سـپس مـدار ربـات    يدهي حرکت ربات وعملکرد سنسور ها مي در مورد چگونگ يحيقبل ازآوردن مدار ابتدا توض    

م کـه   يدواري ـم ام ي ده ـ يح م ـ ي مختلـف مـدار را توض ـ      يرا آورده و کار بخش هـا      "ده است   ي گرد يتوسط خودمان طراح  
 .ن مقاله بهره لازم را ببرند يخواندن اخوانندگان از 



 
 : حرکت ربات يچگونگ.۲
 : سنسور ها و موتور ها در ربات يريشکل ربات و طرز قرار گ. ۲-۱
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 .را نشان مي دهد ) ۲Mو۱M(و موتور ها) s(نماي کلي از طرز قرار گرفتن سنسور ها . ۱شکل   
نکـه فقـط قـادر بـه        ي با شد از جمله ا     ي م ييت ها ي محدود ي دارا ن ربات با  توجه به مدار ساده خود        يا 

م خط  ي در امتداد مستق   ينکه قطع شدگ  ي مگر ا  – يد و بدون قطع شدگ    ي سف ينه  ياه در زم  يب خط س  يتعق
 . است –متر باتوجه به سرعت ربات ي سانت۲۰و حداکثر بطول  

 : مختلف ي ربات در بخش هايعملکرد حرکت. ۲-۲
 
 
 
 
 
 



   
 روي زمينـه   s3 و s1 ، بايد روي خط سياه وs2 روشن کردن ربات وقرار دادن آن در مسير ، پس از  

در اين صورت هر دو موتور روشن شده و ربـات در مسـير            . سفيد  در دو طرف  خط سياه قرار گيرند           
 ).۲شکل شماره .(مستقيم حرکت مي کنند 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
د با توجه به تايمر پيش بيني شده در مـدار ربـات بـه     حا ل اگر خط سياه در مسير خود قطع شده باش            

روي خط سياه قرار گيرد ربـات دوبـاره            S2اگر باز هم    )  سانتيمتر   ۲۰حدود  (مسير خود ادامه ميدهد     
 )۳شکل شماره .(کار خود را شروع مي کند در غير اين صورت مسير را تمام شده تلقي خواهد کرد 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



با توجه به جهت پيچ راسـت يـا چـپ بـودن يکـي از سنسـور هـاي                     )ا ي يک طرفه     پيچ ه (در پيچها    
S1,S3                        روي خط سياه قرار ميگيرند درحالي که دو سنسـور ديگـر روي زمينـه ي سـفيد مـي باشـند  

  ).۴شکل شماره (.
ورشن خواهد شـد بنـابرين بـا ادامـه           ) M1 ۴در شکل شماره  (در اين صورت فقط يکي از موتور ها          

در ايـن قسـمت نيـز بـراي       .ي از موتور ها هر سه سنسور روي زمينه ي سفيد قرار مي گيرند             حرکت يک 
 ).۵ شکل شماره  (.انجام اين عمل از تايمر پيش بيني شده استفاده مي گردد

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 .هردو موتور روشـن مـي گـردد        خط سياه قرار گيرددراين صورت     رويS2ينکهامي يابدتا  کارادامه اين 
 ) .۶ماره شکل ش(
ن صـورت پـس از      ي ـدر ا .رد  ي گ يمنر خود قرار    ي است که ربات به طور کاملا درست در مس         يهياما بد  

ر ينکـه ربـات درمس ـ    ي دهـد تـا ا     يم خود ادامه م   ياه ربات به حرکت مستق    ي خط س  ي رو S2قرار گرفتن   
 .رد يدرست قرار گ

 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 قسمت اصلي سنسور ها ،مدار کنترل گر و موتور ها ۳يدا است از پمدار ربات همانطوري که از شکل   
از دو قسـمت فرسـتنده و گيرنـده ،قسـمت دوم از             ) سنسـور هـا     ( تشکيل شده است که قسـمت اول        
 و رابـط    ي و ورود  ي خروج ـ ي بخـش هـا    و) ستور  يبا استفاده از تر   (بخشهاي تايمر ،حافظه نگهدارنده     

ب ي ـن قسمت موتور ها دو بخش رله و بخش موتور ها را داراست که به ترت               يهمچن.ل شده است    يتشک
 .ميدهيح ميک از قسمت ها را توضيهر 
 :سنسور ها :۲-۲-۱

 :گيرنده ها )الف
ه پـس از     گيرنده اسـتفاده شـده اسـت کـه سنسـور گيرنـد             ۳ از    سنسور ۳دراين ربات به علت وجود        

يـت  ي پـس از تقو IC ،را فعال نمـوده و ايـن    IC UA741دريافت امواج بازتابيده حاصل از فرستنده 
 پـس از    T1,T2 يسـتور هـا   ي موجـود يکسـو نمـوده و ترانز        ي ،آنها را بوسيله ديود ها     يسيگنال ارسال 

 استفاده در بخش يا  برا ر)- صفر -و ولتاژ پاِييِن - يک - ولتاژ بالا  ( و اِيجاد ولتاژ لازمه    تقويت جريان   
 . کنند ي متاميندوم 
 :فرستنده ها )ب
 سنسـور مـادون قرمـز    ۳ ي ايجاد سيگنال مادون قرمـزاز يـک فرسـتنده بـرا       يربات برا درطراحی اين     

 ي همـراه خـازن هـا      T1,T2 يسـتور هـا   يترانزرا مورد نياز  که سيگنال يک کيلوهرتز    استفاده شده است  
C1,C2ي و مقاومت ها R1,R2,R3,R4 ان را محدود کرده و بـه  ين جري  ا، مقاومتباجاد کرده وي ا

 .د ي نمايفررستنده ها ارسال م
 :کنترل گر  : ۲-۲-۲

  :يبخش ورود)الف 
 استفاده شده است که مقاومت      )(NOT IC40106 گيت   ۶دا است از  ي که از شکل مدار پ     يهمانطور  

 . بکار رفته اندي سين آي ا بايوسي براR1,R2,R3 يها 
 :مر يتا)ب
ن ي اير زمان لازم را برايز تاخين  R7 ,C2 استفاده شده است که NOR، IC4001تيمر از دو گيتا  

 .ند يام نيجاد ميکار ا
 :حافظه نگهدارنده )ج
 ي بـرا  T1 ,T2,T3,T4 يسـتورها ي باشـند و ترانز يم ـTH2,TH1سـتور  ي ان دو تريقسمت اصـل   
 .ستور ها بکار رفته اندينزاوس تري باي براR6,R8 ان ويوس و کنترل جهت جريبا



  :يخروج)د
ل شـده اسـت اسـتفاده شـده کـه در      يد دو طرفه تشـک  ي کل ۴ که از    4066 پلکسر   ي مولت ي س يکه از آ    
ان ي ـ بکار رفته اند تـا جر      يد بطور مواز  ين قسمت دو کل   يدر ا . کنند يقت جهت موتورها را کنترل م     يحق
 .شتر گرددي قسمت موتور ها بي برايروجخ
 :بطرا)ه
 حاصل از هـر  ي کردن خروجNAND ,NOR تا بااند  تهف مختلف مدار به کار رين بخش هايکه ب  

 4011 ي س ـ يد که قسنت عمده ان از آ      ين نما ي تام ي بعد ي بخش ها  يان وولتاژ لازم را برا    يبخش ،جر 
 .ل شده استي تشک4001و 
 :قسمت موتور ها :۲-۲-۳

 :رله ها)الف
قـدرت متوسـط   (T1,T2  يسـتور هـا  ينزاله تري بوس ـ،۲سـمت   قي از بخش خروج ـيان خروجيجر  
 .ند ي نماين مي قطع ووصل رله ها را تاميان لازم برايت شده و جريتقو)

 :موتور ها )ب
 . گرددي کنترل مانهآ بوده و با قطع و وصل رله ها حرکت DCنوع موتور ها از   
 :يريجه گينت-۳
ت هاي زيادي را داراست ولي داراي قابليت هايي هسـت           اين مدار با اينکه بسيار ساده بوده ومحدودي         

 :از جمله اينکه .که مدارات معمول اين قابليت ها را دارا نيستند 
نياز به برنامه ريزي ندارد چون خود مدار طوري طراحي گرديده است کـه برنامـه مـورد نظـر را                     ) الف

 .انجام ميدهد 
ساخت ونگهداري آنهـا در مکانهـايي کـه ربـات بـه             خطاي اينگونه مدارات بسيار کم بوده و هزينه         )ب

 . برنامه ريزي پيچيده اي احتياج ندارد بسيار کم مي شود 

 :مراجع.۴
ترجمـه ی رضـا خـوش       /   CMOS / R.M.MARESTONمبانی وکاربردهای آی سـی هـای           

 ۱۳۷۷چاپ سوم /انتشارات ناقوس / کيش
/ ترجمه ی رضا خوش کـيش         /TTL / R.M.MARESTONمبانی وکاربردهای آی سی های         

 ۱۳۷۷چاپ سوم /انتشارات ناقوس 
 ۱۳۷۵چاپ سوم /انتشارات نيکنام/ بخت آورتاليف محمود)/۲جلد (مجموعه مدار برای جوانان   
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