
احساى ضٌْازی: ارایِ دٌّذُ

آقای دکتر هحلَجی: استاد هرتَطِ

داًطگاُ آزاد اسلاهی ٍاحذ کاضاى
94تاتستاى 
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ِهقذه

سرٍهَتَر

پتاًسیَهتر

LED RGB

 ٍلَمعذد سرٍهَتَر تا استفادُ از یک 3راُ اًذازی  :پرٍشُ ضوارُ یک
ّوراُ تا ضواتیک ٍ کذّا ٍ تَضیحات آى

 ٍٍلَم 3عذد سرٍهَتَر تا استفادُ از 3راُ اًذازی  :پرٍشُ ضوارُ د
 ُآىتا ضواتیک ٍ کذّا ٍ تَضیحات ّورا

 ِخَدکارعذد سرٍهَتَر تِ صَرت 3حرکت :ضواتیک پرٍشُ ضوارُ س
ّوراُ تا ضواتیک ٍ کذّا ٍ تَضیحات آى
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  سرٍٍهَتَرّا کارتردّای گستردُ ای در رتاتیک دارًذ ٍ کٌترل ٍ ترًاهِ ًَیسی

آى ّا هی تَاًذ، طراحی ٍ ساخت ٍ راُ اًذازی یک رتات را تسیار  سادُ  ٍآساى 

.آساى کٌذ ٍ تسیاری از افراد را تِ ایي رضتِ علاقِ هٌذ کٌذ

 در ایي راستا ها در ایي ارایِ قصذ دارم اًَاع رٍش ّای راُ اًذازی آساى سرٍهَتَرّا را تا

.آهَزش دّینآردٍیٌَ  ترداستفادُ از 

 تْیِ ضذُ تا ترًاهِ فرتسیٌگ)ترای ّر پرٍشُ چگًَگی عولکرد هذار تِ ّوراُ ضواتیک-

.آٍردُ ضذُ است( هٌاسة ترای افراد هثتذی

کذّای هرتَطِ ًیس ًَضتِ ضذُ اًذ ٍ ترای ّر قسوت تَضیحات کافی ارایِ ضذُ است.

3



 استفادُ ضذُ است سِ عذد سرٍهَتَردر ایي پرٍشُ از.
 سرٍهَتَرّا از هذلSG50 ّستٌذ.
 ًارًجی ّستٌذ-قرهس-سین  تِ رًگْای قَُْ ای 3سرٍّا دارای.
 ٍِلت ٍ تِ سین ًارًجی   5+سین قَُْ ای تِ زهیي، سین قرهس ت

.سیگٌال کٌترلی را اعوال هی کٌین
 در آردٍیٌَ هذلUNO  ،پایِ در   6ترای اتصال تِ سرٍهَتَر

.ًظر گرفتِ ضذُ است
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 پایِ است 3پتاًسیَهتر دارای.
 ٍلت، پایِ کٌاری دیگر تِ   5+یکی از پایِ ّای کٌاری تِ ٍلتاش

کِ  .زهیي، ٍ سیگٌال کٌترلی ًیس از پایِ ٍسط دریافت هی ضَد
  6ایي پایِ هی تَاًذ یکی از . تایذ آى را تِ آردٍیٌَ ٍصل کرد

.ٍصل ضَد UNO)در اردٍیٌَ هذل ) A0-A5پایِ 
 پایِ ترای دریافت سیگٌال آًالَگ تِ کار هی رٍد 6ایي.
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ال ای دی کِ در ایي پرٍشُ استفادُ ضذُ از ًَع دٍ رًگ است  .
.پایِ هی تاضذ 3یعٌی دارای 

  یکی از پایِ ّا تِ هٌفی ٍ دٍ پایِ ی دیگر تِ آردٍیٌَ هتصل هی
.ضًَذ

  ّر کذام از ایي دٍ پایِ کِ فعال ضًَذ ال ای دی تِ رًگ
.هتفاٍتی در هی آیذ

 ِآردٍیٌَ هتصل   13ٍ  12در ایي پرٍشُ ایي پایِ ّا را تِ پای
.کردین
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 ،عذد سرٍهَتَر هتصلل   3در ایي پرٍشُ تا استفادُ از پتاًسیَهتر
.ضذُ تِ آردٍیٌَ را کٌترل هی کٌین

        تِ ایي صَرت کِ تلا چلرخص پتاًسلیَهتر تلِ چلر یلا راسلت
.سرٍهَتَرّا ّن تِ سوت چر یا راست هی چرخٌذ

  درجلِ تیطلتر ضلذ     90زهاًی کِ زاٍیِ چرخص سلرٍهَتَرّا از
.رًگ ال ای دی تغییر هی کٌذ

کذّا ٍ ضواتیک ایي پرٍشُ را در اسلایذ تعذی هی تیٌیذ.
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 #include <Servo.h>

 Servo myservo1;
 Servo myservo2;
 Servo myservo3;
 int potpin = 1;  
 int val;    

 int ledPin1 = 12; 
 int ledPin2 = 13; 

پیَست ّذر سرٍ تِ ترًاهِ

” 3ٍ  2،  1های سرٍ”تعریف هتغیر ّای 

  1ٍ اًتصاب آى تِ پایِ “ پَت پیي”تعریف هتغیر تا ًام 
آردٍیٌَ

“ٍال“تعریف هتغییر

ٍ اًتصاب اًْا تِ  “ 2ٍ  1ال ای دی پیي ”تعریف هتغییر 
13ٍ  12پایِ 
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 void setup()
 {
 myservo1.attach(9);  
 myservo2.attach(10);  
 myservo3.attach(11);  

 pinMode(ledPin1, OUTPUT);
 pinMode(ledPin2, OUTPUT);

 }

 void loop() 
 { 
 val = analogRead(potpin);
 val = map(val, 0, 1023, 0, 180); 
 myservo1.write(val); 
 myservo2.write(val); 
 myservo3.write(val);

تِ پایِ ّای  3ٍ 2ٍ  1های سرٍ”اًتصاب هتغییر ّای 
9 -10-11

را تِ ( 13ٍ  12پایِ )پایِ ّای هتصل تِ ال ای دی 
.صَرت خرٍجی تعریف هی کٌین

کِ تِ پایِ یک اًتصاب دادُ “ پَت پیي”هقذار هتغییر 
. ریختِ هی ضَد“ ٍال”ضذُ تَد تِ درٍى هتغییر 

(اطلاعات ٍرٍدی تِ صَرت اًالَگ خَاًذُ هی ضَد)
درجِ هقیاس تٌذی هی  180ایي هقادیر از صفر تا 

.ضًَذ
.سپس ایي هقیاس ّا تِ سرٍّا هٌتقل هی ضًَذ
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 if(val<90) 
 {
 digitalWrite(ledPin1, HIGH);
 digitalWrite(ledPin2, LOW);
 }
 else
 {
 digitalWrite(ledPin1, LOW);
 digitalWrite(ledPin2, HIGH); 
 }
 delay(15);           
 }

تَد ( درجِ) 90تیطتر از “ ٍال”اگر هقذار هتغییر 
رٍضي ٍ ال ای دی  12ال ای هتصل تِ پایِ 

.خاهَش هی ضَد 13هتصل تِ پایِ 

در غیر ایي صَرت

.ترعکس ایي هَضَع اتفاق هی افتذ
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  در ایي پرٍشُ ترای ّر سرٍٍ هَتَر یک پتاًسیَهتر در ًظر
گرفتِ ضذُ کِ هتٌاسة تا چرخص پتاًسیَهتر سرٍٍ هَتَر ّن  

.  تغییر هی کٌذ
 درجِ تیطتر ضذ ال ای   90اگر زاٍیِ چرخص سرٍ هَتَر دٍم از

.تغییر رًگ هی دّذ rgbدی 
در اداهِ ضواتیک ٍ کذّای هرتَطِ را هطاّذُ هی کٌیذ.
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 #include <Servo.h>

 Servo myservo1;  
 int potpin1 = 1;  
 int val1;    

 Servo myservo2;
 int potpin2 = 2;  
 int val2;    

 Servo myservo3;
 int potpin3 = 3;  
 int val3;   

 int ledPin1 = 12; 
 int ledPin2 = 13;

تِ ترًاهِ“ سرٍ”پیَست فایل ّذر 

“1های سرٍ”تعریف هتغییر 
1ٍ اتصال آى تِ پایِ “ 1پَت پیي”تعریف هتغییر 
“1ٍال”تعریف هتغییر 

“““““”

““““““”

12ٍ اتصال آى تِ پایِ ”  1ال ای دی پیي”تعریف هتغییر 
  13ٍ اتصال آى تِ پایِ “ 2ال ای دی پیي ”تعریف هتغییر 
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 void setup()
 {

 myservo1.attach(9);  
 myservo2.attach(10);  
 myservo3.attach(11);  

 pinMode(ledPin1,OUT
PUT);

 pinMode(ledPin2,OUT
PUT);

 }

“1های سرٍٍ”تِ هتغییر   9اًتصاب پایِ  
“2سرٍٍهای ”تِ هتغییر   10اًتصاب پایِ  
“3سرٍٍهای ”تِ هتغییر   11اًتصاب پایِ  

از ًَع خرٍجی  -12پایِ -“1ال ای دی پیي”هتغییر 
.تعریف هی ضَد

از ًَع خرٍجی  -13پایِ -“ 2پیيال ای دی ”هتغییر 
.تعریف هی ضَد
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 void loop() 
 { 
 val1 = analogRead(potpin1);            
 val1 = map(val1, 0, 1023, 0, 180);     
 myservo1.write(val1);                  


 val2 = analogRead(potpin2);) 
 val2 = map(val2, 0, 1023, 0, 180);     
 myservo2.write(val2); 


 val3 = analogRead(potpin3);            
 val3 = map(val3, 0, 1023, 0, 180);     
 myservo3.write(val3);

“ 1پَت پیي”تِ هتغییر “ 1ٍال”اًتصاب هتغیر 
خَاًذى اطلاعات تِ صَرت اًالَگ–( 1پایِ )

از صفر تا “ 1پَت پیي”اطلاعات دریافتی از 
.هذرج ضًَذ 180

ارسال ( 1های سرٍ) 9سپس اطلاعات رٍی پایِ
.ضًَذ
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 if(val2<90) 
 {
 digitalWrite(ledPin1, HIGH);
 digitalWrite(ledPin2, LOW);
 }
 else
 {
 digitalWrite(ledPin1, LOW);
 digitalWrite(ledPin2, HIGH); 
 }                       
 }

درجِ تیطتر   90ار “ 2ٍال”اگر هقذار هتغییر 
:ضذ 

رٍضي ضَد 12ال ای دی هتصل تِ پایِ 
خاهَش ضَد 13ال ای دی هتصل تِ پایِ 

در غیر ایي صَرت 
ضَدخاهَش  12ای دی هتصل تِ پایِ ال 

ضَد رٍضي 13ال ای دی هتصل تِ پایِ 
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3   ِسرٍٍهَتَر تِ ترتیة ٍ تِ صَرت خَدکار تَسط ترًاهِ ًَضت
.ضذُ ترای آردٍیٌَ حرکت هی کٌٌذ

تا ّر تار گردش سرٍٍهَتَرّا ال ای دی تغییر رًگ هی دّذ.
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 #include <Servo.h>

 Servo servo1; 
 Servo servo2;
 Servo servo3;

 int pos = 0; 
 int pos2 = 0;
 int pos3 = 0;

 int ledPin1 = 12; 
 int ledPin2 = 13;

تِ ترًاهِ“ سرٍ”پیَست فایل ّذر 

ترای اتصال تِ سرٍ“ 3سرٍ-2سرٍ-1سرٍ”تعریف هتغیر ّای 

0تا هقذار“ 3پَز–2پَز –پَز ”تعریف هتغییرّای 

ٍ   12ٍ اًتصاب پایِ ”  2ٍ 1ال ای دی پیي“تعریف هتغییر
آردٍیٌَ تِ آًْا 13
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 void setup()
 {
 servo1.attach(9);  
 servo2.attach(10);  
 servo3.attach(11);  

 pinMode(ledPin1, 
OUTPUT);

 pinMode(ledPin2, 
OUTPUT);

 }

“1های سرٍٍ”تِ هتغییر   9اًتصاب پایِ  
“2سرٍٍهای ”تِ هتغییر   10اًتصاب پایِ  
“3سرٍٍهای ”تِ هتغییر   11اًتصاب پایِ  

از ًَع خرٍجی  -12پایِ -“1ال ای دی پیي”هتغییر 
.تعریف هی ضَد

از ًَع خرٍجی  -13پایِ -“ 2پیيال ای دی ”هتغییر 
.تعریف هی ضَد
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void loop() 

{ 

{

digitalWrite(ledPin1, HIGH);

digitalWrite(ledPin2, LOW);

for(pos = 0; pos <= 180; pos += 50)

{ 

servo1.write(pos); 

delay(15); 

}

for(pos = 180; pos>=0; pos-=1)

{

servo1.write(pos); 

delay(15); 
}

  13رٍضي ٍ ال ای دی  12ال ای دی هتصل تِ پایِ 
.خاهَش ضَد

هقذار دّی  50تا گام هثثت 180را از صفر تا “ پَز”هتغییر 
.هی کٌذ

ایي هقادیر را رٍی پایِ هر تَط تِ سرٍهَتَر یک هی 
فرستذ
هیلی ثاًیِ ای 15تاخیر

هقذار دّی هی  1هٌفیتا گام  0تا  180را از “ پَز”هتغییر 
.کٌذ

ایي هقادیر را رٍی پایِ هر تَط تِ سرٍهَتَر یک هی 
فرستذ
هیلی ثاًیِ ای 15تاخیر
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 digitalWrite(ledPin1, LOW);

 digitalWrite(ledPin2, HIGH);

 for(pos2 = 0; pos2 <= 180; pos2 += 50)  { 

 servo2.write(pos2); 

 delay(15); }

 for(pos2 = 180; pos2>=0; pos2 -=1)  { 

 servo2.write(pos2); 

 delay(15);  }



 digitalWrite(ledPin1, HIGH);

 digitalWrite(ledPin2, LOW);

 for(pos3 = 0; pos3 <= 180; pos3 += 50)  { 

 servo3.write(pos3); 

 delay(15); }

 for(pos3 = 180; pos3 >=0; pos3 -=1)  {

 servo3.write(pos3); 

 delay(15);   }}}
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تا تطکر از تَجِ ضوا...
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