
 (Maze Solverربات حل ماز )

لابیرنت است. رومیان باستان بو چنین مسیری  نقطو پایانو یک  نقطو آغازماز )ىزارتو( مسیری پر پیچ و خم شامل یک 
(Labyrinth) .می گفتند 

 
 ربات حل مازمسیر صحیح حرکت )گاىی کوتاه ترین مسیر( در یک ماز )لابیرنت( را در مدت زمان مناسب بپیماید  بو رباتی کو بتواند

 گفتو می شود.
 

 .خواىیم پرداخت حل ماز سادهدر این قسمت بو ساخت یک ربات 

ت مخالف چرخیده و مسیر حرکت خود را این ربات بو حرکت مستقیم خود ادامو داده و در صورت برخورد بو دیواره ماز از ىر جهت، بو سم
 اصلاح می نماید. بدین صورت ربات می تواند در یک ماز ساده حرکت کرده و بو نقطو پایان برسد.

در طرفین ربات بو  فیزیکی حسگر تماسبو عنوان  اىرم دار Micro Switchبرای تشخیص برخورد ربات با دیواره ىای ماز از دو 
 شکل شاخک استفاده می کنیم.

 ربات مذکور در ىر لحظو در یکی از چهار وضعیت زیر قرار دارد:

 تصویر حالت عملکرد ربات وضعیت ربات وضعیت سنسور ىا شماره حالت

1 
ربات بو دیواره ماز برخورد  سنسور چپ : باز

 نکرده است.
  نیازی بو اصلاح مسیر نیست.

 : باز سنسور راست

2 
ربات بو دیواره سمت چپ  سنسور چپ : بستو

 مسیر برخورد کرده است.
ربات برای اصلاح مسیر باید بو سمت چپ 

  بچرخد.
 سنسور راست : باز

3 
ربات بو دیواره سمت راست  سنسور چپ : باز

 مسیر برخورد کرده است.
ربات برای اصلاح مسیر باید بو سمت راست 

 بچرخد.
 

 راست : بستو سنسور

4 
ربات از رو بو رو بو دیواره  سنسور چپ : بستو

 برخورد کرده است.
در این حالت بهتر است ربات بو عقب برگردد 
 تا شاید این بار در وضعیت جدیدی قرار گیرد.

 
 سنسور راست : بستو

 



 الگوریتم حرکت در ماز
Begin: 
IF ( LeftSensor:Open AND RightSensor:Open ) THEN ( LeftMotor:Forward AND RightMotor:Forward ) 
IF ( LeftSensor:Close AND RightSensor:Open ) THEN ( LeftMotor:Forward AND RightMotor:Backward ) 
IF ( LeftSensor:Open AND RightSensor:Close ) THEN ( LeftMotor:Backward AND RightMotor:Forward ) 
IF ( LeftSensor:Close AND RightSensor:Close ) THEN ( LeftMotor:Backward AND RightMotor:Backward ) 
GO TO Begin 

 

 معرفی برد تاچ درایور شرکت نادکو
در پکیج مکارو قرار گرفتو و  ربات حل ماز سادهاین برد برای ساخت 

کانکتور برای اتصال سنسور ىا، دو   پین3 کانکتور مخابراتیشامل دو  
 پین2کانکتور مخابراتی برای اتصال موتور ىای الکتریکی و دو   پین2مخابراتی 

 بع تغذیو بو مدار می باشد.ابرای اتصال من
 

 

 در زیر رسم شده است: تاچ درایورمدار الکتریکی چاپ شده پشت برد 

 

 

 

 است:عملکرد مدار فوق در ىر چهار حالت مدکن برای ربات در زیر نشان داده شده 

 توضیحات مدار تاچ درایور وضعیت سنسور ىا شماره حالت
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 (Light Trackerربات تعقیب نور )

 در اینجا ىدف، ساخت رباتی است کو بو پرتو ىای نورانی عکس العمل نشان داده و بو سمت منبع نور حرکت نماید.

 در طرفین ربات بو شکل شاخک استفاده می کنیم. حسگر نوربو عنوان  Photocellبرای تشخیص تابش پرتو ىای نوری از دو 

 ربات مذکور در ىر لحظو در یکی از چهار وضعیت زیر قرار دارد:

 تصویر حالت عملکرد ربات وضعیت ربات وضعیت سنسور ىا شماره حالت

1 
ربات نتابیده نوری بو  سنسور چپ : غیرفعال

 است.
  نیازی بو اصلاح مسیر نیست.

 سنسور راست : غیرفعال

2 
نور از سمت چپ بو  سنسور چپ : فعال

 ربات تابیده است.
ربات برای اصلاح مسیر باید بو سمت چپ 

 بچرخد.
 

 سنسور راست : غیرفعال

3 
نور از سمت راست بو  سنسور چپ : غیرفعال

 ربات تابیده است.
برای اصلاح مسیر باید بو سمت راست  ربات

  بچرخد.
 سنسور راست : فعال

4 
نور از مقابل بو ربات  سنسور چپ : فعال

 تابیده است.
در این حالت بهتر است ربات بو عقب برگردد 
 تا شاید این بار در وضعیت جدیدی قرار گیرد.

 
 سنسور راست : فعال

 

 :Begin                                                                                                                            الگوریتم تعقیب نور                 
IF ( LeftSensor:Off AND RightSensor:Off ) THEN ( LeftMotor:Stop AND RightMotor:Stop ) 
IF ( LeftSensor:On AND RightSensor:Off ) THEN ( LeftMotor:Stop AND RightMotor:Forward ) 
IF ( LeftSensor:Off AND RightSensor:On ) THEN ( LeftMotor:Forward AND RightMotor:Stop ) 
IF ( LeftSensor:On AND RightSensor:On ) THEN ( LeftMotor:Forward AND RightMotor:Forward ) 
GO TO Begin 



 معرفی برد فوتو درایور شرکت نادکو
در پکیج مکارو قرار گرفتو و  ربات تعقیب نوراین برد برای ساخت 

برای اتصال موتور ىای الکتریکی و دو   مخابراتی شامل دو کانکتور
 برای اتصال منابع تغذیو بو مدار می باشد. مخابراتی دیگر کانکتور

ىا را تا انتها داخل برد فرو  Photocellتوجو: ىنگام لحیم کاری 
 ... دراینصورت دچار مشکل خواىید شد.نکنید

 

 
 

 

 بو علت پیچیدگی در این دوره بررسی نخواىد شد.ر درایو  فوتومدار الکتریکی چاپ شده بر پشت برد 

غیرفعال(  -یک حسگر آنالوگ است نو دیجیتال! و اگر بخواىیم از آن بو صورت دیجیتال دو حالتو بهره ببریم )فعال  Photocellنکتو: 
تجاوز کرد، حسگر را  ( برای آن تعریف کرده و در صورتی کو شدت نور دریافتی از مقدار آستانوThresholdباید یک مقدار آستانو )

 برای ىر حسگر در برد فوتو درایور، با توجو بو نور محیط، توسط یک پتانسیومتر تنظیم می کنیم. کنیم. این مقدار آستانو رافعال فرض  

 


