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 چهارمفصل 

 یكن ی سي ٍ  جلسِ
 

 .... ٚ if_else ٞبی وٙشطِی، سبذشبض ، سبذشبضCodeVision سٙظیٓ ٘طْ افعاضی دطٌٚطأط زض

ی دیص سبذشیٓ ٔكطح وٙیٓ ٚ ثؼس اظ اٖٚ،  ضا ثطای دطٌٚطأطی وٝ زض خّسٝ CodeVisionی سٙظیٓ  ايٗ خّسٝ لطاضٜ زض اثشسا ٘حٜٛ

 ضا ز٘جبَ وٙیٓ. Cوٕی ٞٓ آٔٛظش ظثبٖ 

آضٙب ضسيٓ. ثطای اسشفبزٜ اظ ٘طْ افعاض دطٌٚطأط، اثشسا  CodeVision( زض Programmerزض خّسبر دیص ثب ثرص دطٌٚطأط)

ضا ثبظ وٙیس ٚ  CodeVisionاْ وطزٖ زض اذشیبض زاضيٓ سٙظیٓ وٙیٓ. ثطای ايٗ وبض افعاضی وٝ ثطای دطٌٚط ثبيس آٖ ضا ثب سٛخٝ ثٝ سرز

ای ثٝ ضىُ ظيط ثبظ  ضا ا٘شربة وٙیس. دٙدطٜ "Programmer"ی  ضا ا٘شربة وٙیس. سذس ٌعيٙٝ "Setting"ی  اظ ٔٙٛی ثبلا ٌعيٙٝ

 ضٛز. ٔی

 
 

 زاضيس ضا ا٘شربة وٙیس.زض ايٗ دٙدطٜ ثبيس ٘ٛع سرز افعاض دطٌٚطأطی ضا وٝ زض اذشیبض 

اسز وٝ ٔؼٕٛلاً ثٝ غٛضر دیص فطؼ ا٘شربة ضسٜ  STK200+/300ی دیص آٔٛظش زازيٓ ٕٞیٗ  دطٌٚطأطی وٝ ٔب خّسٝ

 اسز.

زض ػّٕیبر دطٌٚطاْ   سٛاٖ وٕی ٚلفٝ ٞٓ ٘یبظ ثٝ سٙظیٓ ذبغی ٘ساضز. ثب اسشفبزٜ اظ ايٗ لسٕز ٔی Delay Multiplierلسٕز 

 يٗ وبض ٕٔىٗ اسز ثطذی ٔطىلار احشٕبِی ضا زض ٍٞٙبْ دطٌٚطاْ وطزٖ ثطقطف وٙس.ضسٖ ثٝ ٚخٛز آٚضز وٝ ا

 ی اسشفبزٜ اسز. زض ايٗ لسٕز ٘یبظ ثٝ سٙظیٓ ثرص زيٍطی ٘یسز ٚ دطٌٚطأط آٔبزٜ

ٙشطِط زض سٛ٘یٓ زض حس آٔبسٛض اظ ٔیىطٚو ضا يبز ٌطفشیٓ ٚ الاٖ ٔی AVRی  ٞبی ذب٘ٛازٜ سب ثٝ ايٙدب ٔب ٔمسٔبر وبض ثب ٔیىطٚوٙشطِط

 وٙیٓ، اسشفبزٜ وٙیٓ. ٞبيی وٝ قطاحی ٔی ٔساض



3 
 

  رباتیک آرادصنایع   
 

وٙیٓ ٔجحث ٔیىطٚوٙشطِط ضا ثٝ غٛضر  ضٛز، اظ ايٙدب ثٝ ثؼس ٔب سؼی ٔی ثٝ ٕٞیٗ خب ذشٓ ٕ٘ی AVRٞبی  أب وبض ثب ٔیىطٚوٙشطِط

 ای سط ز٘جبَ وٙیٓ. حطفٝ

 ثیطشط ثب ايٗ ظثبٖ آضٙب ضٛيٓ.سب وٕی  Cٌطزيٓ ثٝ ثحث ثط٘بٔٝ ٘ٛيسی زض ظثبٖ  ی ايٗ خّسٝ ثطٔی زض ازأٝ

ی  ضٛ٘س. يؼٙی اٌط سكح ِٚشبغ دبيٝ ٔی هٌطقي ٞب ی ٚضٚزی يه ٘ىشٝ ضا ثبيس لجُ اظ ضطٚع ثحث ٔشصوط ضْٛ، زض ٔیىطٚوٙشطِط، ٕٞٝ

 ٌیطز ٚ اٌط ٔٙكمی زض ٘ظط ٔی0 سی آٖ ضا ِٚز ثبضس، آی 2.5سب  0ٚضٚزی )وٝ ٔثلاً يه سٙسٛض ٘ٛضی ثٝ آٖ ٔشػُ ضسٜ اسز( ثیٗ 

 ٌیطز. ٔٙكمی زض ٘ظط ٔی 1 ِٚز ثبضس، آٖ ضا 5سب  2.5ثیٗ 

 ساختارّای كٌترلي

ضٛ٘س. أب اٌط ثرٛاٞیٓ ثؼؿی اظ  ی ٔب، اظ اِٚیٗ زسشٛض سب آذطيٗ زسشٛض ثٝ سطسیت اخطا ٔی زض حبِز ػبزی، زسشٛضار زاذُ ثط٘بٔٝ

ٞبی زيٍطی اظ ثط٘بٔٝ چٙسيٗ ثبض سىطاض ضٛ٘س، ثبيس ثشٛا٘یٓ ضٚ٘س اخطای  زسشٛضار فمف سحز ضطايف ذبغی اخطا ضٛ٘س يب ٔثلاً ثرص

ٞبی وٙشطِی  ٞب زسشٛضار يب سبذشبض ٚخٛز زاض٘س وٝ ثٝ آٖ Cوٙیٓ. ثطای ايٗ ٔٙظٛض زسشٛضاسی زض ظثبٖ  زسشٛضار ثط٘بٔٝ ضا وٙشطَ

 ٌٛيیٓ. ٔی

 اسز. ifضٛيٓ زسشٛض  اِٚیٗ سبذشبض وٙشطِی وٝ ثب آٖ آضٙب ٔی

if _ else: 

ط ايٗ ضطٚـ ثطلطاض ٘جبضٙس، سٛا٘یٓ ثطای اخطای ٞط ثرص اظ ثط٘بٔٝ ضطـ يب ضطٚقی ثٍصاضيٓ وٝ اٌ ثٝ وٕه ايٗ زسشٛض، ٔب ٔی

ٞب ضز ضٛز ٚ ضٚ٘س اخطای ثط٘بٔٝ ثٝ ثؼس اظ ايٗ زسشٛضار ٔٙشمُ ضٛز. ايٗ زسشٛض زض  ٔیىطٚوٙشطِطثسٖٚ اخطای آٖ زسشٛضار اظ ضٚی آٖ

 ضٛز. ثط٘بٔٝ ثٝ ضىُ ظيط اسشفبزٜ ٔی

if  (ضطـ يب ضطٚـ)  

    { 

ضٛ٘س اخطا ٔیزسشٛضاسی وٝ فمف اٌط ضطٚـ ثبلا ثطلطاض ثبضٙس           

    } 

else 

    { 

ضٛ٘س زسشٛضاسی وٝ فمف اٌط ضطٚـ ثبلا ثطلطاض ٘جبضٙس اخطا ٔی          

    } 
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 در هَرد ایي ساختار: ًكات هْن 

 ٌصاضشٝ ضٛز. ";"ثبيس حشٕبً  if  ٚelseثؼس اظ ٞط وساْ اظ زسشٛضار زض زاذُ  -1

 سز.٘ی ";"٘یبظی ثٝ  if  ٚelseزلز وٙیس وٝ ثؼس اظ ذٛز  -2

ضطٚـ ثطلطاض ثٛز٘س زسشٛضار اخطا ضٛ٘س، ثبيس ثٝ ضىُ  ی ّوِ ثٍصاضيٓ ، ثٝ ٘حٛی وٝ فمف اٌط ifاٌط ثرٛاٞیٓ چٙس ضطـ ثطای  -3

 ظيط ػُٕ وٙیٓ:

if ( 1ضطـ 2ضطـ &&  3ضطـ &&  ) 

اخطا ضٛ٘س ثبيس ثٝ اظضطٚـ ثطلطاض ثٛز٘س، زسشٛضار ٔطثٛقٝ  ّركدام ثٍصاضيٓ ، ثٝ ٘حٛی اٌط ifاٌط ثرٛاٞیٓ چٙس ضطـ ثطای  -4

 ضىُ ظيط ػُٕ وٙیٓ:

if ( 3ضطـ  || 2ضطـ || 1ضطـ  ) 

 ػجبضر، يب يه ػجبضر ثب يه ٔمساض ضا چه وٙیٓ ثٝ ضىُ ظيط ػُٕ ٔی وٙیٓ: 2اٌط ثرٛاٞیٓ سسبٚی  -5

if (a == b && f == 20) 

اخطا  ifثبضس، زسشٛضار ٔطثٛـ ثٝ  20ثب ٔمساض  ٞٓ ثطاثط fاٌط ٔشغیط  ٍ ثبضس bثطاثط ثب ٔشغیط  aضطـ زاضز وٝ اٌط ٔشغیط  2ايٗ ػجبضر 

 ضٛ٘س. ٔی

 وٙیٓ: ٔٙكمی اسز يب ٘ٝ، ثٝ غٛضر ظيط ػُٕ ٔی 1اٌط ثرٛاٞیٓ ٔمساض ذطٚخی ٔثلاً يه سٙسٛض ٘ٛضی ضا چه وٙیٓ وٝ  -6

if ( PORTB.1== 1 ) 
 يب

if (PORTB.1 !== 0 ) 

زض ايٗ "!"سسبٚی اسز.زض حبِز وّی   ثٝ ٔؼٙبی ػسْ ";;!"ثیٙیس،  ٔیزٞٙس. ٕٞب٘كٛض وٝ  ػجبضر زلیمبً يه وبض ضا ا٘دبْ ٔی 2ايٗ 

 ظثبٖ ثٝ ٔؼٙبی ٘میؽ اسز.

 

  ی سي ٍ دٍم جلسِ

 ... ٚ (ADC)، آضٙبيی ثب ٔجسَ آ٘بِٛي ثٝ زيدیشبwhileَ ، سبذشبضif-else سىٕیُ

سبذشبض وٙشطِی زيٍط  2ی لجُ، ضٕب ضا ثب  ی ٔجحث خّسٝ وٙیٓ ٚ زض ازأٝ ضا ز٘جبَ ٔی Cزض ايٗ خّسٝ ٞٓ ثحث ثط٘بٔٝ ٘ٛيسی ظثبٖ 

 وٙیٓ. آضٙب ٔی
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 :if)( ٍ else ی دیگر در هَرد ساختار ابتدا یك ًكتِ

 elseزا٘یس، اظ  اسشفبزٜ وطز. ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی elseضا ثسٖٚ زاضشٗ  ifسٛاٖ فمف  ٘یسز، يؼٙی ٔی elseاِعأی ثطای ٘ٛضشٗ لسٕز 

 ٔطاخؼٝ ضٛز( 31ی  وٙیٓ وٝ ثرٛاٞیٓ زض غٛضر ٘بزضسز ثٛزٖ ضطٚـ ، زسشٛضار ٔطرػی اخطا ضٛ٘س)ثٝ خّسٝ ظٔب٘ی اسشفبزٜ ٔی

 

 

 

 :()while ساختار

ايٗ ضطـ يب ضطٚـ ثطلطاض  تا زهاًیكِ وٙیٓ ٚ ػّٕىطز ايٗ سبذشبض ثٝ ايٗ غٛضر اسز وٝ ٔب ضطـ يب ضطٚقی ضا ثطای آٖ سؼطيف ٔی

 ضٛ٘س. وٙیٓ زائٕبً اخطا ضٛ٘س ٚ ٔىطضاً سب ظٔب٘یىٝ ضطٚـ ثطلطاض ٞسشٙس ايٗ زسشٛضار سىطاض ٔی زسشٛضاسی وٝ سؼییٗ ٔیثبضٙس، 

 ضٛز. ايٗ سبذشبض ثٝ غٛضر ظيط ٘ٛضشٝ ٔی

while( ضطـ يب ضطٚـ ) 

{ 

1زسشٛض  ; 

2زسشٛض  ; 

3زسشٛض  ; 

… 

} 

ضطٚـ زاذُ دطا٘شع ثطلطاض  تازهاًیكِ ضسٜ ثبضس، ٔىطضاً ٚ ولاً ٞط زسشٛضی وٝ زض لسٕز ٔطرع ضسٜ ٘ٛضشٝ 3سب  1زسشٛضار 

 ضٛ٘س. ثبضٙس اخطا ٔی

 :ًكات هْن در هَرد ایي ساختار
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 ٞٓ غبزق ٞسشٙس. whileی ٌصضشٝ ٔكطح وطزيٓ زض ٔٛضز سرشبض  زض خّسٝ else-ifسٕبْ ٘ىبسی وٝ زض ٔٛضز سبذشبض 

اسز، يؼٙی زض ايٗ ظثبٖ ثیٗ حطٚف ثعضي ٚ وٛچه  "Case Sensitive"يه ظثبٖ  Cٕٞب٘كٛض وٝ لجلاً ٞٓ ٌفشٝ ضس، ظثبٖ 

 وٙٙس. ضٛ٘س ٚ اٌط ثب حطٚف ثعضي ٘ٛضشٝ ضٛ٘س وبض ٕ٘ی ٍٕٞی ثب حطٚف وٛچه ٘ٛضشٝ ٔی while ،if ،elseسفبٚر اسز. 

ٙشطِط ضٚضٗ ی ثی ٟ٘بيز اسز ٚ زسشٛضار زاذُ آٖ سب ظٔب٘یىٝ ٔیىطٚو يه حّمٝ while(1)ٕٞب٘كٛض وٝ لجلاً ٌفشٝ ضس، زسشٛض 

 ثبضس ٔىطضاً اخطا ذٛاٞٙس ضس.

يب ٕٞبٖ  ADCثٝ ٘بْ  ATmega16  ٞبی ٔیىطٚوٙشطِط ی ايٗ خّسٝ لػس زاضيٓ يىی اظ ٟٕٔشطيٗ ٚ دطوبضثطزسطيٗ لبثّیز زض ازأٝ

A to D .ٓضا ٔؼطفی وٙی 

 

ADC چیست؟ 

ADC  ٔرفف"Analog-Digital Converter" است هبدل آًالَگ بِ دیجیتال ٚ ثٝ ٔؼٙبی. 

ٞبی ٔیىطٚوٙشطِط ٘ػت ضسٜ  اٌط ثرٛاٞیٓ ايٗ لبثّیز ضا ثٝ غٛضر سبزٜ سٛغیف وٙیٓ، يه ِٚز ٔشط زيدیشبَ اسز وٝ ثط ضٚی دبيٝ

  زا٘یس ٔب سب ثٝ حبَ زض ٞیچ ٌیطی وطز. ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی ٞبی ٚضٚزی ضا ثب زلز ٔٙبسجی ا٘ساظٜ سٛاٖ ِٚشبغ دبيٝ ی آٖ ٔی اسز ٚ ثٝ ٚسیّٝ

ِٚز  2.5سٛا٘سشیٓ ثسا٘یٓ آيب ِٚشبغ ٚضٚزی ثبلای  سٛا٘سشیٓ ضسر ِٚشبغ ٚضٚزی ضا ثٝ زلز ا٘ساظٜ ٌیطی وٙیٓ ٚ فمف ٔی ٕ٘یآی سی 

 وٙٙس( ٞبی ذٛز ضا ٔٙكمی ٔی وطزيٓ.)آی سی ٞب ٚضٚزی ثطسی ٔی 1ٚ  0ٞبيٕبٖ ضا ثٝ غٛضر  ِٚز، ٚ ٚضٚزی 2.5اسز يب ظيط 

 سٛا٘یٓ ثب زلز ٔٙبسجی ِٚشبغ ٚضٚزی ذٛز ضا ثطضسی وٙیٓ. ، ٔب ٔیAVRی  یِ ذب٘ٛازٜٞب أب ثٝ وٕه ايٗ لبثّیزِ ٔیىطٚوٙشطِط

زا٘یس ٞط ضً٘،  أٛظی ثطای سطریع ضً٘ ثبضس. ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی ٞبی أسازٌط زا٘ص سٛا٘س زض ضثبر ٔی ADCٞبی ٟٔٓ  يىی اظ وبضثطز

ٌیطی ٔمساض ٘ٛض ثبظسبة ضسٜ، ٔیشٛا٘یٓ ضً٘ ضا سطریع  ا٘ساظٜوٙس، ٔب ثب  ضا خصة ٔی  زٞس ٚ ثمیٝ ٔیعاٖ ٔطرػی اظ ٘ٛض ضا ثبظسبة ٔی

وٙیٓ سب ثشٛا٘یٓ ِٚشبغ ذطٚخی  ٔیىطٚوٙشطِط اسشفبزٜ  ADCٌیطی ٔیعاٖ ضسر ٘ٛض ثبظسبة ضسٜ، ثبيس اظ  زٞیٓ. زض ايٙدب ٔب ثطای ا٘ساظٜ

 ٌیطی وٙیٓ. سٙسٛض ٘ٛضی ذٛز ضا ثٝ زلز ا٘ساظٜ

ADC  ٗی  ٞبی ذب٘ٛازٜ ٞبی ٔیىطٚوٙشطِط لبثّیزيىی اظ ٟٕٔشطيٗ ٚ دط وبضثطزسطيAVR ٞبی فطاٚاٖ آٖ  اسز وٝ ثٝ سسضيح ثب وبضثطز

 ٞبی ٔرشّف آضٙب ذٛاٞیس ضس. زض ثرص

 زٞیٓ. ضا آٔٛظش ٔی ADCا٘ساظی  ثطای ضاٜ CodeWizardی  ی ا٘دبْ سٙظیٕبر اِٚیٝ زض ايٗ خّسٝ ٔب ٘حٜٛ

ضا  "ADC Enabled"ی  ، ٌعيADCٝٙی  وٙیٓ، ٚ زض ِجٝ ا ا٘شربة ٔیض ADCی  ضا ثبظ وطزٜ ٚ زض آٖ، ِجٝ CodeWizardاثشسا 

 زٞیس : ظ٘یٓ ٚ سذس ٔب٘ٙس ضىُ ظيط سٙظیٕبر ضا ا٘دبْ ٔی سیه ٔی
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اسز.زض ازأٝ زض ٔٛضز زِیُ ايٗ وبض سٛؾیح زازٜ ضسٜ  "Use 8 bits"ثیٙیس، زٚٔیٗ لسٕشی وٝ سیه ظزٜ ضسٜ  ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی

 اسز.

ػسزی ضا وٝ  ADCی ٚضٚزی لطاض ٌطفشٝ اسز. أب  ، ا٘ساظٜ ٌیطی ِٚشبغی اسز وٝ ثط ضٚی دبيADCٝی  ٕٞب٘كٛض وٝ ٌفشٝ ضس، ٚظیفٝ

ثٝ ٔب ٌعاضش  255سب  0ی  ی ٚضٚزی، ػسزی ضا زض ثبظٜ وٙس، ثّىٝ ٔشٙبست ثب ِٚشبغ دبيٝ زٞس ٌعاضش ٕ٘ی ِٔٛشی ٔشط ثٝ ٔب ٘طبٖ ٔی

ِٚز ضا، ٔشٙبسجبً، ثب ػسزی  5سب  0ِٚز؛ ٚ ٞط ِٚشبغی ثیٗ  5ضا ثٝ  255زٞس، ٚ  ِٚز اذشػبظ ٔی0ِٚشبغ ضا ثٝ  0وٙس. يؼٙی ػسز  ٔی

ی ِٚشبغ ٚضٚزی ثط حست ِٚز،  وٙس. زض حمیمز ثطای سِٟٛز زض ٔحبسجٝ، ٔی سٛا٘یس فطؼ وٙیس ا٘ساظٜ ٌعاضش ٔی 255سب  0ثیٗ 

 وٙس. ثٝ ٔب ٌعاضش ٔی ثطای آٖ ِٚشبغ ٔطرع، ADC، ثطاثطسز ثب ػسزی وٝ 51ؾطثسض 

 2ٔشػُ وطزٜ ثبضیس، ٚ ذطٚخی ٔساض سٙسٛض  ADCی ٚضٚزی  ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبِی زيٍط، اٌط ذطٚخی ٔساض يه سٙسٛض ٘ٛضی ضا ثٝ دبيٝ

 وٙس. ضا ثٝ ٔب ٌعاضش ٔی 102ػسز  ADC ِٚز ثبضس،

ٌیطی  ذٛاٞس وطز ٚ زض حمیمز زلز ا٘ساظٜ، ٌطشطش دیسا 1024سب  0ی ٔب ثٝ  ضا ثطزاضيٓ، ثبظٜ " bits 8 Use "ی  اٌط سیهِ ٌعيٙٝ

ِٚز ٘یع ٔشٙبسجبً ثب  5ٚ  0ٌعاضش ذٛاٞس ضس، ٚ ِٚشبغٞبی ثیٗ  1024، ثب ػسز 255ِٚز ٔب، ثٝ خبی  5ثطاثط ذٛاٞس ضس. يؼٙی  4ٔب 

 " bits 8 Use "            ٞبی ٔب ٘یبظی ثٝ ايٗ زلز ثبلا ٘یسز ٚ ٔؼٕٛلاً ٌعاضش ذٛاٞٙس ضس. أب زض وبض 1024سب  0ػسزی ثیٗ 

 ثبضس. 255سب  0ی ٔب ثیٗ  ظ٘یٓ سب ثبظٜ ضا سیه ٔی

دطٞیعيٓ، زٚسشب٘ی وٝ  ٞب زض ايٗ ثرص ٔی ٔكبِت ظيبزی ٚخٛز زاضز وٝ ٔب اظ ٔكطح وطزٖ سٕبْ آٖ ADCی سٙظیٕبر  زضثبضٜ
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أب زض ٕٞیٗ حسی وٝ ٔكبِت زض  ٞبی ٔطخغ ٚ زيٍط ٔطاخغ ٔٛخٛز، ٔكّت ضا دی ثٍیط٘س، سٛا٘ٙس اظ قطيك وشبة ٔٙس ٞسشٙس، ٔی ػلالٝ

 ی ٔٙبثغ خب٘جی ٘یسز. ضٛ٘س، ثطای وبض ٔب سمطيجبً وبفیسز ٚ اِعأی زض ٔكبِؼٝ ايٙدب ٔكطح ٔی

 ثٝ ٔب ٌعاضش زٞس سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز. ADCی زضيبفز ايٗ ػسزی وٝ لطاض اسز  ی آيٙسٜ زض ٔٛضز ٘حٜٛ زض خّسٝ

 

 ی سي ٍ سَم جلسِ
 

 ...زض ثط٘بٔٝ ٘ٛيسی ADC ی اسشفبزٜ اظ ٘حٜٛ

يب ٕٞبٖ ٔجسَ آ٘بِٛي ثٝ زيدیشبَ سٛؾیحبر ٔفػُ زازٜ ضس. زض ايٗ خّسٝ، ٘حٜٛ ی  ADCزض خّسٝ ی ٌصضشٝ زض ٔٛضز سبذشبض 

 زض ثط٘بٔٝ ضا سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز. ADCاسشفبزٜ اظ 

 8ثٝ غٛضر ٕٞعٔبٖ، ذطٚخیِ اذشػبظ زازٜ ضسٜ، يؼٙی ضٕب ٔی سٛا٘یس  ADCدبيٝ ی ثٝ  ATMEGA16 ،8زض ٔیىطٚ وٙشطِط 

 زضيبفز وٙیس. ADCسٙسٛض يب ٔساض خب٘جی ضا ثٝ ٔیىطٚوٙشطِط ذٛز ٚغُ وٙیس ٚ اقلاػبر آٖ ٞب ضا ثٝ ٚسیّٝ ی 

 پایِ كدام پایِ ّا ّستٌد؟ 8اها ایي 

ٔی  لطاض  ADC، ايٗ دبيٝ ٞب زض اذشیبض CodeWizardزض  ADCٞسشٙس وٝ ثب فؼبَ وطزٖ  Aدبيٝ، دبيٝ ٔطثٛـ ثٝ دٛضر  8ايٗ 

 ا٘دبْ زازٜ ثبضیس. CodeWizardحشٕبً ثبيس لجلاً سٙظیٕبر ضا زض  ADCٌیط٘س. زلز وٙیس وٝ ثطای اسشفسٜ اظ 

 ٘بْ ٌصاضی ضسٜ ا٘س. ADC7سب  ADC0دبيٝ قجك ضىُ ظيط اظ  8ايٗ 
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 در برًاهِ استفادُ كٌین؟ ADC چگًَِ از

ا٘دبْ ٔی زٞیس، ثٝ ضٕب ايٗ أىبٖ زازٜ ٔی ضٛز وٝ  CodeWizardزض  ADCٍٞٙبٔیىٝ ضٕب سٙظیٕبر اِٚیٝ ضا ثطای فؼبَ سبظی 

 ضا ثرٛا٘یس ٚ اظ آٖ اسشفبزٜ وٙیس. ADC 8زض ٞط لسٕز اظ ثط٘بٔٝ، ٔمساض ٞط يه اظ 

ٔٛضز ٘ظط ضٕبسز. ٔثلاً اٌط ثرٛاٞیٓ  ADCزض ٞط لسٕز اظ ثط٘بٔٝ، حبٚی ٔمساض  " ADC (read_adc)ضٕبضٜ ی  " ػجبضر 

 وٙیٓ: ثعضٌشط اسز يب ذیط، ثٝ ضىُ ظيط ػُٕ ٔی 100ضا ثطضسی وٙیٓ وٝ آيب اظ  ADC0ٔمساض 

if(read_adc(0) > 100) 

 ضا زض زاذُ يه ٔشغیط ٍ٘ٝ زاضی وٙیٓ، ثٝ ضىُ ظيط ػُٕ ٔی وٙیٓ: ADC1يب ٔثلاً اٌط ثرٛاٞیٓ ٔمساض 

int a; 
a= read_adc(1); 

آٖ ضا زاض٘س. زض  AVRی  ٞبی ذب٘ٛازٜ يسز وٝ اوثط ٔیىطٚوٙشطِطٞب ٔجسَ آ٘بِٛي ثٝ زيدیشبَ، يىی اظ ٟٕٔشطيٗ لبثّیز

 ضس. سط، ثطای ايٗ وبض، ثبيس يه آی سی ثٝ غٛضر خساٌب٘ٝ ثط ضٚی ٔساض سؼجیٝ ٔی ٞبی لسيٕی ٔیىطٚوٙشطِط
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ٞب يب  ػز ٔٛسٛضسٛا٘یٓ سط ٔب ٔی ی ايٗ لبثّیز ثسیبض ٟٔٓ، ضا ضطٚع ذٛاٞیٓ وطز. ثٝ ٚسیّٝ PWMی آيٙسٜ ٔجحث ثسیبض ٟٔٓ  زض خّسٝ

اسز وٝ  AVRی  ٞبی ٟٔٓ ذب٘ٛازٜ ٘یع يىی اظ لبثّیز PWMضٛز ضا وٙشطَ وٙیٓ.  ٞط إِبٖ زيٍطی وٝ ثٝ ٔیىطٚوٙشطِط ٔشػُ ٔی

 زض خّسبر آيٙسٜ ٔفػلاً ثٝ آٖ ذٛاٞیٓ دطزاذز.

 

 ی سي ٍ چْارم جلسِ
 

 .... ضثبر ٚ ٞبی ٌیطثىس زاض، ضبسی سٛؾیحبر زض ٔٛضز ثرص ٔىب٘یه ضثبر، ٔٛسٛض

ثٙب ثٝ زضذٛاسز ثسیبضی 

اظ زٚسشبٖ، ٔب لجُ اظ 

زض  PWMضطٚع ثحث 

AVR ٝاثشسا وٕی ث ،

 دطزاظيٓ. ٞبی ٔىب٘یىی ضثبر ٔی لسٕز

 

 

 

ٞبی ٔرشّفی ثبضس وٝ ٔحسٚز ثٝ چٙس ٘ٛع فّع يب آِیبغ ذبظ  ٞبی ٔرشّف ثسشٝ ثٝ وبضثطی ضثبر، ٕٔىٗ اسز اظ خٙس ضبسی زض ضثبر

ی  ٞبی دّىسی ٌلاس، غفحٝ ٞب ضا اظ خٙس آٔٛظی ٔؼٕٛلاً ضبسی ضثبر ٞبی ٔسبثمبسی زا٘ص أب ثٝ قٛض ٔؼَٕٛ زض ضثبر ٘یسز،

 سبظ٘س. ٔی MDFإِٓیٙیْٛ ٚ يب 

 ضٛز. خٟز آضٙبيی زٚسشبٖ ثب ايٗ ا٘ٛاع زض ٔٛضز ٞط وساْ سٛؾیح ٔرشػطی ثیبٖ ٔی

 

 

 

 

حدٕص اسشحىبْ ذٛثی زاضز. ٕٞچٙیٗ ٘سجز ثٝ فّعار ٚظٖ ثسیبض وٕشطی زاضز. ٘ٛع ثی ٘ٛػی دلاسشیه فططزٜ اسز وٝ ٘سجز ثٝ 

ٞبی ٔرشّفی زض ثبظاض ٔٛخٛز اسز.  ضً٘ آٖ وبٔلاً ضجیٝ ضیطٝ اسز، أب ثسیبض سجىشط اظ آٖ اسز. ٕٞچٙیٗ ٔب٘ٙس ضیطٝ زض ؾربٔز

زٖ ثٝ آٖ اػٕبَ حطاضر ثبلا سٛسف آسص ٔسشمیٓ يب ... ضىٙٙسٜ اسز ٚ ٔب٘ٙس فّعار ا٘ؼكبف دصيطی ٘ساضز. سٟٙب ضاٜ ثطای ا٘ؼكبف زا

سط، اسشفبزٜ اظ وبسِط ٔرػٛظ دّىسی ٌلاس اسز. اظ  سٛاٖ اظ اضٜ ٔٛيی اسشفبزٜ وطز، أب ضاٜ ثٟشط ٚ ضاحز اسز. ثطای ثطيسٖ آٖ ٔی

اسشفبزٜ اظ آٖ ضا ٞٓ اظ  سٛا٘یس وبسِط ٔرػٛظ آٖ ضا ٞٓ سٟیٝ وٙیس. چٍٍٛ٘ی وٙیس، ٔی ٕٞبٖ خبيی وٝ دّىسی ٌلاس ضا سٟیٝ ٔی

 فطٚضٙسٜ سٛاَ وٙیس.

 ٔیّیٕشط ٔٙبست اسز. 5يب  4يبة ؾربٔز  ٞبی ٔرشّف ٔٛخٛز اسز. ثطای ضثبر ٔیٗ يبة يب ٔسیط دّىسی ٌلاس زض ؾربٔز

 ضٛز. سٛاٖ اظ دّىسی ٌلاس ٔطىی يب زٚزی ٞٓ اسشفبزٜ وطز وٝ ٔٛخت ظيجبيی ثیطشط ضثبر ٔی ٔی

 شاسي ربات

 :پلكسي گلاس
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ٚ ثسیبضی اظ اسبس ٔٙعَ اسشفبزٜ   ی وبثیٙز ، وٕس ظ زٚسشبٖ ثب ايٗ ٘ٛع آضٙبيی زاضشٝ ثبضٙس،ظيطا زض سٟیٕٝٔىٗ اسز ثسیبضی ا

ٞبی ٔؼِٕٛی اسشحىبْ  ضٛز)ٔطبثٝ ٘ئٛدبٖ( ٚ ٘سجز ثٝ چٛة ٞبی چٛة ثب ٘ٛػی چست سِٛیس ٔی ضٛز. ايٗ ٘ٛع، اظ سطویت ثطازٜ ٔی

 ثب اضٜ ثطلی ٚ ٔؼِٕٛی آٖ ضا ثطيس.سٛاٖ  ثیطشطی زاضز. ٞیچٍٛ٘ٝ ا٘ؼكبفی ٘ساضز، ٚ ٔی

MDF ضٚز. ٞبی ٔرشّفی ٚخٛز زاضز وٝ قجیؼشبً ٞطچٝ ؾربٔز آٖ ثیطشط ثبضس،اسشحىبْ ٚ ٚظٖ آٖ ٘یع ثبلاسط ٔی زض ؾربٔز 

MDF 8 ٞب ٔحسٚزيز  يبة دیططفشٝ ٚ آسص ٘طبٖ ٔٙبست اسز، ظيطا ثطای سبذز ايٗ ضثبر ٞبی ٔسیط ٔیّیٕشطی ثطای ضبسی ضثبر

 ی حدٓ ٘ساضيٓ، ٚ اسشحىبْ ثسیبض ذٛثی ٞٓ زاضز.ظيبزی ثطا

 MDFدطٞعيٙٝ سط اسز ٚ ثٝ ٕٞیٗ ذبقط  MDFسط اسز، أب وٕی ٞٓ اظ  ٔٙبست MDFثب ايٙىٝ سمطيجبً دّىسی ٌلاس اظ ٞط ٘ظط اظ 

 ٞب زاضز. ٞٙٛظ وبضثطز ظيبزی زض سبذز ضثبر

 

 

 

 

ٞب دیص آيس ٚ فطبضی وٝ ثٝ  ٞبی ضسيسی وٝ ٌبٞبً ٕٔىٗ اسز ثیٗ ضثبر زِیُ ثطذٛضزأٛظی، ثٝ  ٞبی فٛسجبِیسز زا٘ص زض ضثبر

سبظ٘س، ايٗ أط ٔٛخت اسشحىبْ  ٔیّیٕشطی ٔی 3يب  2ی إِٓیٙیْٛ  ضٛز،ٔؼٕٛلاً ضبسی ضثبر ضا اظ خٙس غفحٝ ی ضثبر ٚاضز ٔی ثس٘ٝ

MDFٞبی فّعی ثسیبض وٕشط اظ  ٕی، حدٓ غفحٝ٘یع اسشحىبْ ٔٙبسجی زاضز، أب اظ ِحبل حد MDFضٛز. ثسیبض ثبلای ثس٘ٝ ٔی

آٖ   ی إِٓیٙیْٛ، ٚظٖ ظيبز آٖ اسز ٕٔىٗ اسز وبض ضا زچبض ٔطىُ وٙس، اظ ايٗ ضٚ زٚسشبٖ ثبيس زض اسشفبزٜ اظ اسز.سٟٙب ايطاز غفحٝ

 زلز لاظْ ضا زاضشٝ ثبضٙس.

 

 

 

 

ٞبی ٌیطثىس زاض  ٞب ثطای اسػبَ ٔٛسٛض سطيٗ ضٚش سطيٗ ٚ سطيغ ی ضثبر ٚخٛز زاضز. يىی اظ سبزٜ س٘ٝچٙس ضاٜ ثطای اسػبَ ٔٛسٛضٞب ثٝ ث

 ی آة اسز. ثٝ ضىُ ظيط زلز وٙیس. ثٝ ثس٘ٝ ، اسشفبزٜ اظ ثَسز زيٛاضوٛة ِِٛٝ

 

MDF 

 ی آلویٌیَهي صفحِ

 چگًَِ هَتَرّا را بِ بدًِ هتصل كٌین؟
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ضٛز وٝ ايٗ وٕیز، سؼساز چطذص ضفز ٔٛسٛض ضا زض ٔسر يه  سؼطيف ٔی "زٚض ثط زلیمٝ"يب  rpmثطای سطػز ٔٛسٛض وٕیشی ثٝ ٘بْ 

ثبلا ٔٛخت ثبلا ضفشٗ سطػز ضثبر  rpmثبلا ٚ لسضر وٕی زاض٘س.  rpmٞبی ػبزی ثسٖٚ ٌیطثىس  زٞس.ٔٛسٛض زلیمٝ ٘طبٖ ٔی

 وٙس. ضٛز ٚ ٞسايز ضثبر ضا زچبض ٔطىُ ٔی ضٛز. لسضر وٓ ٚ سطػز ظيبز،زض ٔدٕٛع ٔٛخت غیط لبثُ وٙشطَ ضسٖ ضثبر ٔی ٔی

rpm  ضسب٘سٜ اسز.)زض سػٛيط ثبلا ٌیطثىس ظيط ثَسز لطاض ٌطفشٝ اسز(. زض ايٗ ٔٛسٛض، سطػز ضفز ٔٛسٛض لجُ اظ اسػبَ ثٝ ٌیطثىس

5280 rpm 200ٞبی ٔب ثبيس ظيط  ثٛزٜ اسز. ايٗ سطػز ثطای يه ضثبر ٔسیط يبة ٔمسٔبسی ثسیبض ثبلاسز. سطػز ٔٛسٛض ضثبر 

rpm .ثبضٙس 

 ٘ٛيسٙس. ی ٔٛسٛض ٔی ٞبی ٔؼشجط ٔٛسٛضسبظی ثط ضٚی ثس٘ٝ سٕبْ اقلاػبر ٔطثٛـ ثٝ ٔٛسٛض ضا ٔؼٕٛلاً ضطوز

ی  ٞبی اضظاٖ ثطای سٟیٝ ٞبی ٔرشّف زض حبَ حبؾط زض ثبظاض ٔٛخٛز اسز. يىی اظ ضاٜ ٞب ٚ لسضر زاض ثب سطػز ٞبی ٌیطثىس ا٘ٛاع ٔٛسٛض

ٞبی اضظاٖ لیٕز سبذز چیٗ اسز. لیٕز  ثبظی ٞبی سبزٜ، اسشفبزٜ اظ ٔٛسٛض ٔبضیٗ اسجبة ٞبی ٌیطثىس زاض،ثطای دطٚغٜ ايٗ ٔٛسٛض

ٛض ٚ ٌیطثىس ضا ثٝ ٕٞطاٜ چطخ آٖ اسشرطاج وطز. ثٝ ضىُ سٛاٖ يه ٔٛس سٛٔبٖ ثٛزٜ ٚ اظ ٞط اسجبة ثبظی ٔی 2000ٞب ظيط   ايٗ ٔبضیٗ

 ٍ٘بٜ وٙیس.

 گیربكس چیست ٍ چِ كاربردی در ساخت ربات دارد؟
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ٞبی  زض ٔیىطٚوٙشطِط PWMٞب ضا اظ قطيك  ی وٙشطَ سطػز ٔٛسٛض ٌطزيٓ ٚ ٘حٜٛ ی آيٙسٜ ثٝ ٔجحث ٔیىطٚوٙشطِط ثطٔی زض خّسٝ

 ٞس ٌطفز.ی آيٙسٜ ثط ضٚی سبيز لطاض ذٛا ی ٞفشٝ ی آيٙسٜ خٕؼٝ وٙیٓ.خّسٝ ثطضسی ٔی AVRی  ذب٘ٛازٜ

 

 ی سي ٍ پٌجن جلسِ
 

 ... وطزٖ ٚ latchٞبی ٔرشّف،  ی سِٛیس آٖ ثطای ِٚشبغ ، وبضثطز ٚ ٘حPWMٜٛ سٛؾیح ٔمسٔبسی زض ٔٛضز

 ٞبی آٖ زض سبذز ضثبر سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز. ٚ وبضثطز PWMٌطزيٓ ٚ زض ٔٛضز  زض ايٗ خّسٝ ثٝ ٔجحث ٔیىطٚوٙشطِط ثطٔی

 

 

 

 

ٞبی ذطٚخی ٔیىطٚوٙشطِط ضا زاضيٓ. ٔثلاً اٌط ثرٛاٞیٓ سطػز ٔٛسٛض ضا وٙشطَ  اظ ٔٛاضز، ٔب ٘یبظ ثٝ وٙشطَ ِٚشبغ ثط ضٚی دبيٝزض ثسیبضی 

ضٛز ضا وٙشطَ وطز. زض حمیمز سطػز ٔٛسٛض سمطيجبًً سبثغ ٔسشمیٕی اظ ِٚشبغی اسز وٝ  وٙیٓ، ثبيس ِٚشبغی وٝ ثط ضٚی ٔٛسٛض اػٕبَ ٔی

ی آٖ ٘ٛضشٝ  ز. يؼٙی اٌط ِٚشبغ وبضیِ ٔٛسٛضی )ِٚشبغ اسشب٘ساضز ثطای فؼبَ سبظی ٔٛسٛض وٝ ثط ضٚی ثس٘ٝضٛ ثط ضٚی آٖ اػٕبَ ٔی

 ( ضا حسٚزاً ثٝ ٘ػف وبٞص زٞیس.rpmسٛا٘یس سطػز چطذص آٖ) ِٚز ضٚی آٖ، ٔی 6ِٚز ثبضس، ثب اػٕبَ ِٚشبغ  12ضٛز(  ٔی

PWM چیست؟ 
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ٞبی  ٞبی ٔسیطيبة سبزٜ ٌطفشٝ سب ضثبر زاضز، اظ ضثبر ی سكٛح ضثبسیه إٞیز ثسیبض ظيبزی ضثبر، زض ٕٞٝ سرعت وٙشطَ

سٛاٖ ثٝ ٔٛسٛض زسشٛض حطوز يب سٛلف زاز، أب ضاٞی ثطای وٙشطَ سطػز ٔٛسٛض يبز  ايٓ وٝ چٍٛ٘ٝ ٔی فٛسجبِیسز. ٔب سب وٖٙٛ يبز ٌطفشٝ

  ايٓ. ٍ٘طفشٝ

 

 یادآٍری

 

ای وٝ ثطای  اسز، يؼٙی يه دبيٝ ٞبی ذطٚخی ٔیىطٚوٙشطِط ٔٙكمی زا٘یس سكح ِٚشبغ دبيٝ ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی

دبيٝ اظ ٔیىطٚوٙشطِط ضا ثٝ حطوز  2ثبضس. ٔب  1 يب 0 سٛا٘س ضٛز فمف ٔی وٙشطَ ٔٛسٛض ضثبر اسشفبزٜ ٔی

وٙیٓ، زض ايٗ  1 ی زيٍط ضا ٚ دبيٝ 0 زٞیٓ، ثطای غسٚض زسشٛض حطوز، ثبيس يه دبيٝ ضا ضثبر اذشػبظ ٔی

وٙس. اٌط ٞٓ ثرٛاٞیٓ ٔٛسٛض  ضٛز ٚ حطوز ٔی ثطلطاض ٔیی ٔٛسٛض اذشلاف دشب٘سیُ  دبيٝ 2حبِز ثیٗ 

وٙیٓ؛ ٚ ثطای سٛلف ٔٛسٛض، ثبيس ٞط  1 ثٛز ضا 0 ای وٝ ، ٚ دبيٝ 0 ثٛز 1 ای وٝ ٔؼىٛس ثچطذس، ثبيس دبيٝ

ِٚز ثبضس(. زض ٘شیدٝ  0ی ٔٛسٛض اذشلاف دشب٘سیُ  دبيٝ 2وٙیٓ )سب ثیٗ  1 يب ٞط زٚ دبيٝ ضا 0 زٚ دبيٝ ضا

سٛا٘یٓ ثٝ ٔٛسٛضٞب ثسٞیٓ، ٚ ٔب ٞیچ وٙشطِی  ضا ٔی "سٛلف"ٚ  "حطوز"فطٔبٖ  2ٔب فمف زض حبِز ػبزی 

 .ٔٛسٛض ٘ساضيٓ سرعت ثط ضٚی

 

PWM ٞبی ذطٚخی ٔیىطٚوٙشطِط، ٚ زض ٘شیدٝ سطػز ٔٛسٛض يب سبيط لكؼبر  سٛا٘یٓ ِٚشبغ دبيٝ سىٙیىی اسز وٝ ثٝ وٕه آٖ ٔی

 ضٛز ضا وٙشطَ وٙیٓ. خب٘جی وٝ ثٝ ٔیىطٚوٙشطِط ٔشػُ ٔی

 

 

 

PWM ٜی  ٔرفف ٚاغPulse Width Modulation  اسز. ٕٞب٘كٛض وٝ ٌفشیٓ  "ٔسٚلاسیٖٛ دٟٙبی دبِس"ٚ ثٝ ٔؼٙبیPWM 

 سٛاٖ ِٚشبغ ذطٚخی ضا وٙشطَ وطز. ی ذطٚخی اسز. حبَ ثجیٙیٓ چٍٛ٘ٝ ثب ايٗ سىٙیه ٔی سىٙیىی ثطای وٙشطَ ِٚشبغِ دبيٝ

ٛسٛض، ثبيس ثشٛا٘یٓ حسالُ ِٚشبغ ٔ سرعت ِٚز، أب ثطای وٙشطَ 5اسز يب  0ٞبی ذطٚخی ٔیىطٚوٙشطِط يب  زا٘یٓ وٝ ِٚشبغ زض دبيٝ ٔی

ی ذطٚخی ٔؼِٕٛی، ثٝ ٘ٛػی  ضٚضی اسز سب ٔب ثشٛا٘یٓ ثب اسشفبزٜ اظ ٕٞیٗ دبيٝ PWMسغییط زٞیٓ.  5سب  0ٞب ضا ثیٗ  يىی اظ دبيٝ

 ِٚز سغییط زٞیٓ. 5سب  0ِٚشبغ ضا ثیٗ 

وٙیٓ)ٔثلاً ٞعاض ثبض زض ثب٘یٝ(، ٕ٘ٛزاض ِٚشبغ ذطٚخی ثط  ٔی 1 ٚ ثلافبغّٝ 0 زض ايٗ ضٚش، ٔب ثب سطػز ثبلايی سكح ِٚشبغ ذطٚخی ضا

 ضٛز. حست ظٔبٖ ثٝ ضىُ ظيط ٔی

PWM 
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 ٕ٘ٛزاض ثبلا ِٚشبغ ذطٚخی ايٗ دبيٝ ثط حست ظٔبٖ اسز.

ٔیىطٚ ثب٘یٝ 5ٔیىطٚ ثب٘یٝ اسز. وٝ  10قطفٝ ٘طبٖ زازٜ ضسٜ اسز، )ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبَ( 2ٞبی  ای وٝ ثب فّص ثبظٜ 2زض ضىُ ثبلا خٕغ 

ضٛز، أب آيب ٔٛسٛض ٘یع  ضٛز. أب ٕٞب٘كٛض وٝ ٌفشٝ ضس، ايٗ ػُٕ ٞعاضاٖ ثبض زض ثب٘یٝ سىطاض ٔی ٔی 0 ٔیىطٚ ثب٘ی5ٝٚ سذس  1 ذطٚخی

 ضٛز؟ ثٝ ٕٞیٗ سؼساز زض ثب٘یٝ ضٚضٗ ٚ ذبٔٛش ٔی

وٙس ٚ زض حمیمز  ٌیطی ٔیزٞس ايٗ اسز وٝ ٔٛسٛض، ايٗ ٔٛج ضا زض زضٖٚ ذٛز ثٝ ٘ٛػی ٔیبٍ٘یٗ  خٛاة ٔٙفیسز، اسفبلی وٝ ضٚی ٔی

 آ٘طا ثٝ ضىُ ظيط ٔی ثیٙس:

 

 

 وٙس. ِٚز ٔؼِٕٛی زضيبفز ٔی 2.5يؼٙی زض ٚالغ ٔٛسٛض ايٗ ٔٛج ضا ثٝ غٛضر يه ِٚشبغ 

ِٚز  2.5ٔٛضز ٘ظط ايدبز وطز. اٌط ثرٛاٞیٓ ِٚشبغی ثبلاسط اظ   ِٚز ضا ثط ضٚی ذطٚخی 5سب  0سٛاٖ ٞط ِٚشبغی ثیٗ  ثٝ ٕٞیٗ سطسیت ٔی

 اسز ثیطشط وٙیٓ. 0 ٞبيی وٝ ذطٚخی اسز ضا ٘سجز ثٝ ثبظٜ 1 ای وٝ ذطٚخی ٞبی ظٔب٘ی بضیٓ، ثبيس قَٛ ثبظٜزاضشٝ ث

ضٛز  0 ٔیىطٚ ثب٘یٝ سكح ِٚشبغ 5ثبضس، سذس  1 ٔیىطٚ ثب٘یٝ سكح ِٚشبغ ذطٚخی 5ِٚز، ثبيس  2.5ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبَ ثطای ايدبز ِٚشبغ  

 سب ٔٛخی ثٝ ضىُ ثبلا ايدبز ضٛز.

ثبضس،  1 ٔیىطٚ ثب٘یٝ سكح ِٚشبغ ذطٚخی 8ِٚز زاضشٝ ثبضیٓ، ثبيس ثبيس  4ٔثبِی زيٍط، اٌط ثرٛاٞیٓ زض ذطٚخی ِٚشبغ  يب ثٝ ػٙٛاٖ

 ِٚز ثبضس. 4ی ذطٚخی ٔٛضز ٘ظط  ضٛز، سب ِٚشبغ دبيٝ 0 ٔیىطٚ ثب٘یٝ سكح ِٚشبغ 2سذس 

 

 ايس: ی ظيط ثٝ زسز ٔی ی سبزٜ زض حمیمز ِٚشبغ ذطٚخی اظ ضاثكٝ
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 )است 1 ای كِ خرٍجي / ) طَل بازُ  بازُ(كل  طَل(

  ٔیىطٚ 1ٚ  4ٞبی  ای، اظ ثبظٜ ٔیىطٚ ثب٘یٝ 2ٚ  8ٞبی  سٛاٖ ثٝ خبی اسشفبزٜ اظ ثبظٜ ِٚز، ٔی 4ی ثبلا،ثطای ايدبز ِٚشبغ  دس قجك ضاثكٝ

 4÷1;  8÷ 2   ِٚز( ظيطا: 0ٔیىطٚ ثب٘یٝ  1ِٚز، 5ٔیىطٚ ثب٘یٝ 4ای اسشفبزٜ وطز. )يؼٙی  ثب٘یٝ

 

 ِٚز زض ظيط ٘طبٖ زازٜ ضسٜ اسز: 1ِٚز ٚ  4ٞبی  ٕ٘ٛزاض ِٚشبغ

 

 

 .PWM ِٚز ثب سىٙیه 1ی سِٛیس ِٚشبغ  ٕ٘ٛزاض ٘حٜٛ .PWM ِٚز ثب سىٙیه 4ی سِٛیس ِٚشبغ  ٕ٘ٛزاض ٘حٜٛ

 

 ِٚز ايدبز وطز. 4ی ثطای ِٚشبغ  PWMای زِرٛاٜ اظ ٔیىطٚوٙشطِط  ای ٘ٛضز سب ثط ضٚی دبيٝ سٛاٖ ثط٘بٔٝ حبَ ثجیٙیٓ چٍٛ٘ٝ ٔی

ٌیطز، سب ظٔب٘ی وٝ زسشٛض ثؼسی، ذطٚخی ضا سغییط ٘سٞس، آٖ ذطٚخی  ٞبی ٔیىطٚوٙشطِط لطاض ٔی ٞط زسشٛضی وٝ ثط ضٚی ذطٚخی

خی آٖ وٙیٓ، ٔمساض ذطٚ 0 وٙیٓ، سب ظٔب٘یىٝ ثب زسشٛض زيٍطی آٖ دبيٝ ضا ٔی 1 ای ضا سغییطی ٘رٛاٞس وطز. يؼٙی ٔثلاً ظٔب٘ی وٝ دبيٝ

زٞس  ٌٛيٙس. ٔیىطٚوٙشطِط ٕٞٛاضٜ اقلاػبسی وٝ ثط ضٚی ذطٚخی لطاض ٔی وطزٖ ٔی Latchذٛاٞس ٔب٘س. ثٝ ايٗ ػُٕ اغكلاحبً  1  دبيٝ

 زٞس. وٙس ٚ سب ظٔب٘یىٝ اقلاػبر خسيس ثط ضٚی دبيٝ لطاض ٍ٘یطز، اقلاػبر لجّی ضا سغییط ٕ٘ی ٔی Latchضا 

ٔیّی ثب٘یٝ زض 5وٙیٓ ٚ  1 ی ٔٛضز ٘ظط ضا وٙیٓ، وبفیسز دبيٝ 0 ٚسذس 1 ٔیىطٚثب٘یٝ 5ای ضا  دبيٝذٛاٞیٓ  زض ٘شیدٝ، ٔثلاً اٌط ٔی

 وٙیٓ. 0 ی ٔٛضز ٘ظط ضا ثط٘بٔٝ سبذیط ايدبز وٙیٓ ٚ سذس دبيٝ

 ِٚز ايدبز وٙیٓ، ثبيس ثٝ ضىُ ظيط ػُٕ وٙیٓ. 2.5ثطای ِٚشبغ  PWM، يه  B.4ی  دس ٚلشی ٔی ذٛاٞیٓ ٔثلاَ ثط ضٚی دبيٝ

while(1) 
{ 
PORTB.4=1; 

 ٔیىطٚ ثب٘یٝ سبذیط 5

PORTB.4=0; 
 ٔیىطٚ ثب٘یٝ سبذیط 5

} 

 وٙس. ِٚز ايدبز ٔی 2.5ثطای  PWMيه  ،B.4ی ٟ٘بيز سؼطيف ضسٜ اسز وٝ ثط ضٚی دبيٝ ی ثی زض ثبلا يه حّمٝ

 

آٔٛظيس وٝ  ضٛ٘س آضٙب ذٛاٞیس ضس. ٕٞچٙیٗ ٔی ( زض ثط٘بٔٝ اسشفبزٜ ٔیdelayی آيٙسٜ ثب سٛاثؼی وٝ ثطای ايدبز سبذیط ) زض خّسٝ
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 اسشفبزٜ وٙیس. AVRی  ٞبی ذب٘ٛازٜ ٔیىطٚوٙشطِط PWMسٛاٖ اظ  چٍٛ٘ٝ ٔی

ٞبی  ايسز ٚ وبضثطز ٔجحث ٌسشطزٜ PWMضسٙس خبی ٍ٘طا٘ی ٘یسز، ظيطا ٔجحث  اٌط ٔكبِت ايٗ خّسٝ وٕی دیچیسٜ ثٝ ٘ظط ٔی

ضٛز. دس قجیؼیسز وٝ سكح ٔكبِت وٕی ثبلا ثبضس ٚ زٚسشبٖ ٘یع  فمف ٔحسٚز ثٝ ٔیىطٚوٙشطِط ٞٓ ٕ٘یظيبزی زض غٙؼز زاضز ٚ 

 ٌبٞبً زض زضن ٔفبٞیٓ زچبض ٔطىُ ضٛ٘س.

 

 ی سي ٍ ششن جلسِ
 

 ... ٚ OCRx ٞبی ، ضخیسشط(Delay) ، سٛاثغ ايدبز ٚلفPWMٝ ی ٔجحث ازأٝ

ی لجُ ضا ٔكبِؼٝ وطزٜ  وٙیٓ. ػعيعاٖ ثطای زضن ٔكبِت ايٗ خّسٝ حشٕبً ثبيس خّسٝ ٔیضا ز٘جبَ  PWM زض ايٗ خّسٝ ٘یع ٔجحث

اٚضی، ثرص ٔطثٛـ  سٛا٘ٙس خٟز يبز ٘یع اضبضاسی ضسٜ اسز وٝ زٚسشبٖ ٔی L298 سی آی  ثبضٙس. زض ايٗ خّسٝ ثٝ

 .ضا ٘یع ٔطٚض وٙٙس 17ی  خّسٝ زض L298 ثٝ

ثطای وبضثطاٖ زض ٘ظط ٌطفشٝ ضسٜ آضٙب  CodeVision اثشسا ثب سٛاثؼی وٝ ثطای ايدبز ٚلفٝ زض اخطای زسشٛضار ثط٘بٔٝ سٛسف

 .ضٛيٓ ٔی

ِحظبسی ضٚ٘س اخطای زسشٛضار ضا ٞبيی اظ ثط٘بٔٝ ٕٔىٗ اسز ٘یبظ دیسا وٙیٓ سب ثطای  ی دیص زيسيٓ، زض لسٕز قٛض وٝ زض خّسٝ ٕٞبٖ

زض آيٙسٜ  C ظثبٖ زض «سٛاثغ» ثطای ايٗ وبض سٛاثؼی ضا اظ دیص سٙظیٓ وطزٜ اسز. )زض ٔٛضز ٔجحث CodeVision .ٔشٛلف وٙیٓ

 (.ٔفػُ سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز

 

 
 

 
 .لطاض زازٜ اسززٚ سبثغ ظيط ضا زض اذشیبض ٔب  CodeVision ثطای ايدبز سبذیط زض ضٚ٘س اخطای زسشٛضار،

 
 
 
 

٘ٛيسیٓ وٝ  ػسز غحیح ٔثجشٕی ضٚز. زض زاذُ دطا٘شع، يه ٞبيی زض حس ٔیّی ثب٘یٝ ثٝ وبض ٔی ثطای ايدبز سبذیط (delay_ms) سبثغ

ضا ثٙٛيسیٓ،  100 دطا٘شع ػسزسط، ٔثلاً اٌط زاذُ  اسز. ثٝ ثیبٖ سبزٜ ٔیّی ثب٘یٝ ی سبذیط ٔٛضز ٘یع ٔب ثط حست ی ا٘ساظٜ ٘طبٖ زٞٙسٜ

 .زض ٕٞبٖ ذف ٔشٛلف ذٛاٞس ضس ٔیّی ثب٘یٝ 100 ی ضٚ٘س اخطای ثط٘بٔٝ ثٝ ا٘ساظٜ

ی اسشفبزٜ اظ آٖ زلیمبً  ضٚز. ٘حٜٛ ٞبيی زض حس ٔیىطٚثب٘یٝ ثٝ وبض ٔی ثطای ايدبز سبذیط (delay_us) سبثغ

 .اسز (delay_ms)ٔب٘ٙس

 .وٙیٓ ثبظ٘ٛيسی ٔی delay ِٚز ضا ثب اسشفبزٜ اظ سٛاثغ PWM 2.5 ايدبزی  ثٝ ػٙٛاٖ يه ٔثبَ ػّٕی،ٕٞبٖ ثط٘بٔٝ

 

delay 

delay_ms( ); 

delay_us( ); 

http://roshd.ir/Roshd/Default.aspx?tabid=443&EntryID=1391
http://roshd.ir/Roshd/Default.aspx?tabid=443&EntryID=1391
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ثٝ ثط٘بٔٝ اسز.) زض  delay.h ثبػٙٛاٖ  Header file اؾبفٝ وطزٖ ٞسِِضفبيُ delayی ثسیبض ٟٔٓ زض اسشفبزٜ اظ سٛاثغ  سٟٙب ٘ىشٝ

زٞیٓ سب اظ ثحث اغّی يؼٙی  ٞب ٞٓ زض آيٙسٜ سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز، أب زض ايٗ خّسٝ ٞیچ سٛؾیحی زض ٔٛضز آٖ ٕ٘ی ٔٛضز ٞسض فبيُ

PWM ّٕٝٔٙحطف ٘طٛيٓ.( ثطای ايٗ وبض، خ 

 

ی ضٕب ٘ٛضشٝ اسز(. حبَ  زض ثط٘بٔٝ CodeWizardز ضا دیسا وٙیس. )ايٗ خّٕٝ ضا ی ضٕب اس ی ثط٘بٔٝ وٝ اِٚیٗ خّٕٝ  

 خّٕٝ ضا زضسز ظيط اٖ سبيخ وٙیس: ايٗ وبفیسز

< font> 

 !! ٘ساضز « ; » زلز وٙیس وٝ ايٗ زسشٛض ٘یبظی ثٝ

ذطٚخی ايدبز وٙیس. اِجشٝ زٚسشبٖ زلز ٞبی  ذٛاٞیس ثط ضٚی دبيٝ سٛا٘یس ٞط ِٚشبغی ضا وٝ ٔی زيٍط ضٕب ٔی ،delay ثب آٔٛذشٗ سبثغ

ی  ضٛ٘س، زض حمیمز ِٚشبغ ذبغی ٘یسشٙس ٚ فمف ضجیٝ سبظی ضسٜ ضجیٝ سبظی ٔی PWM زاضشٝ ثبضٙس وٝ ِٚشبغی وٝ ثب سىٙیه

ٜ اظ ا٘ساظی ٔٛسٛضٞب ايٗ سىٙیه ثسیبض وبضآٔس اسز، أب ثبيس زلز ٘ظط لاظْ ضا زض اسشفبز ِٚشبغٞبی ٔرشّف ٞسشٙس. ٞطچٙس وٝ زض ضاٜ

 .ايٗ سىٙیه زض سبيط ٔٛاضز ضا زاضشٝ ثبضیس

ٞبی وبضی ٔرشّفی زاضشٝ ثبضٙس  ضٛز،ٕٔىٗ اسز ِٚشبغ ٞب اسشفبزٜ ٔی ٞبی ٔشؼبضفی وٝ ثطای سبذز ضثبر زا٘یس ٔٛسٛض ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی

سٛاِی وٝ ٕٔىٗ   وٙیٓ. شفبزٜ اسL298 ٞبی ٔٛسٛض ٔثُ ٞب ثبيس اظ زضايٛض ا٘ساظی آٖ ِٚز ٚ ...( ٚ ثطای ضاٜ 6ِٚز،  24ِٚز، 12)ٔثلاً 

ثطای  PWM وٙیٓ ٚ اظ سىٙیه ٚغُ ٔی (L298 ٞبی ٔٛسٛض)ٔثُ اسز دیص آيس ايٗ اسز وٝ ٚلشی ٔب ٔیىطٚوٙشطِط ضا ثٝ زضايٛض

وٙیٓ،  ضا سِٛیس ٔی ِٚز 2.5 ٔطثٛـ ثٝ ِٚشبغ PWMآيس؟ ٔثلاً ٚلشی ٔب وٙیٓ، چٝ ٚؾؼیشی دیص ٔی وٙشطَ سطػز ٔٛسٛض اسشفبزٜ ٔی

 ٌیطز؟ ٞبی ٔٛسٛض لطاض ٔی ِٚز ثط ضٚی دبيٝ 2.5زٞس؟ آيب ِٚشبغ  ٔب چٝ ػىس اِؼّٕی ٘طبٖ ٔی زضايٛض

وٙیٓ، زض  ِٚز ضا سِٛیس ٔی 2.5ثٝ   ٔطثٛـ PWM زلز وٙیٓ، ٔب ٚلشی PWM ثطای دبسد زازٖ ثٝ ايٗ سٛاَ ثبيس ثٝ سبذشبض

ٚغُ وٙیٓ)ٔثلاً  L298 اٌط ايٗ ذطٚخی ضا، ثٝ ٚضٚزیوٙیٓ، دس  ٔی 1ٚ  0حمیمز سكح ِٚشبغ ذطٚخی ضا ثب فٛاغُ ظٔب٘ی ثطاثط 

وٙس. ٚ ٕٞب٘كٛض وٝ  ٔی  1ٚ  0زٞس ضا  وٙس ٚ ِٚشبغی وٝ ثٝ ٔٛسٛض ٔی وٙشطَ ٔی ٘یع ٔٛسٛض ضا ثب ٕٞیٗ اٍِٛ  L298 ،(7ی  دبيٝ

زٞس)اٌط ِٚشبغ وبضی ٔٛسٛض  یآٖ لطاض ٌطفشٝ ثبضس ضا ثط ضٚی ٔٛسٛض لطاض ٔ 4ی  ی ضٕبضٜ  ٞط ِٚشبغی وٝ ثط ضٚی دبيٝ L298 زا٘یس، ٔی

while(1) 

{ 

PORTB.4=1; 

delay_ms(5);   // 5 milliseconds delay 

PORTB.4=0;  

delay_ms(5);    //5 milliseconds delay 

} 
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ِٚز ضا  2.5ٔطثٛـ ثٝ  PWM ٚلشی ٔب  ِٚز ٔشػُ ضٛز( . دس خٛاة سٛاَ ثبلا ٔٙفیسز!!! 12ِٚز ثبضس، ثبيس ايٗ دبيٝ ثٝ  12

 اسز.  0ی ظٔبٖ  ٚ ثمیٝ 1زضغس ظٔبٖ  50وٙیٓ، زض حمیمز سكح ِٚشبغ ذطٚخی زض  سِٛیس ٔی

ِٚز ثبضس، زضايٛض، 12ِ آٖ  4ی  زازٜ ضٛز، ٚ ِٚشبغ دبيٝ L298 ثٝ زضايٛضی ٔثُ PWM ايٗدس اٌط ٕٞبٖ قٛض وٝ زض ثبلا اضبضٜ ضس، 

لطاض ٌطفشٝ ثبضس، ٚلشی وٝ  L298 ِ 4ی  زٞس. زض ٘شیدٝ إٞیشی ٘ساضز چٝ ِٚشبغی ثط ضٚی دبيٝ ِٚز ضا ثٝ ٔٛسٛض ٔی 6ِٚشبغ 

وٙس. زض ٘شیدٝ ثٟشط اسز اظ  زضغس ٔی 50زٞس ضا  سٛض ٔیوٙیٓ، زضايٛض ِٚشبغی وٝ ثٝ ٔٛ ِٚز ضا سِٛیس ٔی 2.5ٔطثٛـ ثٝ  PWM ٔب

ِٚز،  1ِٔطثٛـ ثٝ  PWM يب ثٝ خبی .زضغس 50اااPWM ِٚز، ثٍٛيیٓ 2.5ٔطثٛـ ثٝ  PWM ايٗ ثٝ ثؼس ثٝ خبی آٖ وٝ ثٍٛيیٓ

 زضغس 20اااPWM ثٍٛيیٓ

 

 
 

 

وٕی دیچیسٜ اسز، أب زض ايٙدب  AVR ٞبی ضاٜ ا٘ساظی ٔٛسٛض زضٔیىطٚوٙشطِطثطای  PWM ا٘دبْ سٙظیٕبر اِٚیٝ ثطای اسشفبزٜ اظ

ٓٞ CodeWizard ٜثرطی اظ   ی آيٙسٜ سط وطزٜ اسز. ٔب زض خّسٝ ثٝ وٕه ٔب آٔسٜ اسز ٚ وبض ضا وٕی سبز

ز ٚ سبثیط ٕ٘بيیٓ، ظيطا سٛؾیح ٞط ثرص اظ آٖ ٘یبظٔٙس ٔمسٔبر ٔفػّی اس ضا ثسٖٚ سٛؾیح ٔكطح ٔی CodeWizard سٙظیٕبر

وٙٓ اظ  ای ز٘جبَ وٙٙس، دیطٟٙبز ٔی ذٛاٞٙس ٔیىطٚوٙشطِط ضا وبٔلاً حطفٝ چٙسا٘ی ٞٓ زض ضٚ٘س وبض ٔب ٘ساضز، أب ثٝ زٚسشب٘ی وٝ ٔی

  .ٔٙبثؼی وٝ لجلاً ٔؼطفی ضسٜ اسز، ٔكبِت ضا سىٕیُ وٙٙس

سط اظ آ٘چٝ  سٛا٘ٙس اظ اٍِٛيی ثٝ ٔطاست سبزٜ یٔ ،CodeWizard ی ٔرشػط زض ثٝ ٞط حبَ زٚسشبٖ ػعيع ثب ا٘دبْ ايٗ سٙظیٕبر اِٚیٝ

 .ثطای ٞسايز ٔٛسٛضٞبی ضثبر اسشفبزٜ ٕ٘بيٙس PWM ايٓ، ثطای ايدبز سب ثٝ حبَ آٔٛذشٝ

  ، چٙسيٗ ذف ثط٘بٔٝ ثٙٛيسیٓ. PWM ، ٘یبظی ٘یسز زض ٞطثبض اسشفبزٜ اظAVR ی ٞبی ذب٘ٛازٜ زض ٔیىطٚوٙشطِط

ٞبی  چٟبضدبيٝ ػلاٜٚ ثط وبضثطز ثٝ ايٗ ٔٛؾٛع اذشػبظ زازٜ ضسٜ اسز. يؼٙی ايٗی ٔطرع اظ آی سی  چٟبضدبيٝ ATmega16زض

 .اسشفبزٜ ضٛ٘س PWM ٔؼِٕٛی ذٛز، ايٗ لبثّیز ضا زاض٘س وٝ زض ٔٛالغ ِعْٚ ثطای سِٛیس

بی ذطٚخی ٞ ٞب ضا اظ سبيط دبيٝ سی زاض٘س وٝ آٖ ٞبی ذطٚخی آی ی دبيٝ حبَ سٛاَ ايٙدبسز وٝ ايٗ چٟبضدبيٝ چٝ سفبٚسی ثب ثمیٝ

  سبظز؟ ٔیىطٚوٙشطِط ٔشٕبيع ٔی

يه  ضٕب ثبيس  ايس ٘یسز. زض ايٗ ضٚش، فمف فطاٌطفشٝ PWM ثطای ايٗ چٟبضدبيٝ ٘یبظی ثٝ اخطای اٍِٛيی وٝ سب ثٝ حبَ ثطای ايدبز

  .ی ذٛز ثٙٛيسیس ا٘شربة وٙیس، ٚ قجك اٍِٛی ظيط آٖ ضا زض ثط٘بٔٝ 255سب  0ػسز غحیح ثیٗ 

 

 ;   = ًام رجیستر هربَطِ 522تا  1یك عدد صحیح بیي 

ثبلاسطيٗ سٛاٖ  255وٙیس. وٝ  ِ ٔٛضز ٘یبظ ذٛز ضا ثب ايٗ ػسز ٔطرع ٔی PWM ضٕب سٛاٖ  ضٕبسز، ٚ PWM ايٗ ػسز، ثیبٍ٘ط سٛاٖ

  .اسز زضغس 0اااPWM سطيٗ سٛاٖ ٚ ٔطثٛـ ثٝ دبيیٗ 0  زضغساسز، ٚ 100اااPWMٚ ٔطثٛـ ثٝ

 51ايس. يب ٔثلا اٌط ايٗ ػسز  ضا ايدبز وطزٜ زضغس 50اااPWM لطاض زٞیس، ٕٞبٖ 128  ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبَ اٌط ايٗ ػسز ضا

 .ايس ثط ضٚی دبيٝ لطاض زازٜ زضغس 20اااPWMثبضس،

PWM ٞبی زض ٔیىطٚوٙشطِط AVR 
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ا٘س، ضخیسشطی ثٝ  ثٝ غٛضر ذطٚخی سؼطيف ضسٜ CodeWizard ٞبيی وٝ زض زا٘یس، ثطای دبيٝ ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی

ٞبی ذطٚخی ٔشٙبظط ثب آٖ ضخیسشط ضا  ضٛز، ٔمساض دبيٝ ٚخٛز زاضز وٝ ٞط ٔمساضی زض ايٗ ضخیسشط لطاض زازٜ  «PORTx»٘بْ

 .(PORTx ،سؼطيف ضخیسشط24ی  وٙس.)ضخٛع ثٝ خّسٝ ٔطرع ٔی

زٞیٓ،   بْضا ا٘د CodeWizard ِ ٔٛسٛض زض PWM ضٛيٓ، وٝ ٚلشی سٙظیٕبر ٔطثٛـ ثٝ ضخیسشط زيٍط آضٙب ٔی 4زض ايٗ خّسٝ ثب 

  .وٙٙس ی ٔشٙبظط ضا ٔطرع ٔی دبيٝ PWM ٞب ضيرشٝ ضٛز، سٛاٖ آٖ  ٞط ٔمساضی وٝ زض

 ٚ  PB.3 ،PD.5 ،PD.4 ٞبی ٘بْ زاض٘س وٝ ثٝ سطسیت، ٔشٙبظط دبيٝ OCR0 ،OCR1AL ،OCR1BL ٚ OCR2 ٞب ايٗ ضخیسشط

PD.7ٞسشٙس. 

 : ی ذٛز ثٙٛيسیٓ دس ٔثلاً اٌط زض ثرطی اظ ثط٘بٔٝ

 
 

 .ايٓ ثٝ ٚخٛز آٚضزٜ زضغس-50اااPWM ٔیىطٚوٙشطِط، PB.3 ی زض حمیمز ثط ضٚی دبيٝ

 
 (ثؼس اظ // آٚضزٜ ضسٜ اسز  ٞبی زيٍطی سٛخٝ وٙیس: )سٛؾیح ٞط زسشٛض زض خّٛی زسشٛض ٚ ثٝ ٔثبَ

 

 
 
 
 

 .ضا سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز CodeWizard زض PWM خٟز سِٛیس  ی ا٘دبْ سٙظیٕبر اِٚیٝ ی آيٙسٜ، زض ٔٛضز ٘حٜٛ زض خّسٝ

 دبيٝ 4ٞبی ٔطثٛـ ثٝ ايٗ  ضخیسشط

OCR0=127;  

OCR1AL=51; // 20% Duty Cycle on PD.5 

OCR1BL=255; //100% Duty Cycle on PD.4 

OCR2=0;  //0% Duty Cycle on PD.7 

 

 جلسِ سي ٍ ّفتن
 

 وٕه ، ٔكّت ضاٜ ا٘ساظی ٔٛسٛضٞبی ضثبر ثCodeWizardٝ ی ا٘دبْ سٙظیٕبر اِٚیٝ زض زض ايٗ خّسٝ، ثب سٛؾیح زض ٔٛضز ٘حٜٛ

PWM ضا سىٕیُ ذٛاٞیٓ وطز... 

 
ٔكّت ضاٜ ا٘ساظی ٔٛسٛضٞبی ضثبر ثٝ  ،CodeWizard ی ا٘دبْ سٙظیٕبر اِٚیٝ زض زض ايٗ خّسٝ، ثب سٛؾیح زض ٔٛضز ٘حٜٛ

 .ضا سىٕیُ ذٛاٞیٓ وطز PWM وٕه

بيٕطٞب ضا ثبظ وٙیٓ ٚ ٚ س PWM ی دیص ٞٓ ٔشصوط ضسيٓ، زض ايٙدب ٔدبَ ٘یسز سب سٕبْ ٔجبحث ٔطثٛـ ثٝ ٕٞب٘كٛض وٝ زض خّسٝ

 .زٞیٓ ضا ثسٖٚ سٛؾیح آٔٛظش ٔی CodeWizard ٞب ثذطزاظيٓ، ثٝ ٕٞیٗ ذبقط زض ايٗ خّسٝ لسٕشی اظ سٙظیٕبر زض ٔفػُ ثٝ آٖ
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ی خسيس  سٛؾیح زازٜ ضس، يه دطٚغٜ 26ی  خّسٝ ، اثشسا ثبيس قجك ضٚ٘سی وٝ زض CodeWizardثطای ا٘دبْ سٙظیٕبر ثٝ وٕه

 .ثسبظيس CodeVision زض

 .ضا ثبظ وٙیس Timers ی ، ِجCodeWizardٝ ٚ .... ( زض Ports ،Chip ٞب )ٔب٘ٙس دس اظ ا٘دبْ سٙظیٕبر سبيط ِجٝ

ثبيس اظ ايٗ سبيٕطٞب اسشفبزٜ  PWM ی سِٛیسسبيٕط ٔدعا اسز ٚ ٔب ثطا 3زاضای  ATmega16 ثیٙیس ٔیىطٚوٙشطِط ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی 

ٞب زض خّسبر  زض ٔٛضز سبيٕط  سطيٗ ٔجبحث زض ٔیىطٚوٙشطِط ٞسشٙس، ٔب ٞٓ ی ٔشؼسزی زاض٘س، ٚ يىی اظ ٟٔٓ ٞب ٞب وبضثطز وٙیٓ. سبيٕط

ٞبی ضثبر  ٔٛسٛض ثطای وٙشطPWMَ ٞب ضا ثطای ايدبز آيٙسٜ ٔفػُ سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز. أب زض ايٗ خّسٝ فمف اسشفبزٜ اظ سبيٕط

 .وٙیٓ اسشفبزٜ ٔی

 

 
 
 

Timer0 ٔطثٛـ ثٝ ضخیسشط OCR0 اسز ٚ ثبيس ثٝ ضىُ ظيط سٙظیٓ ضٛز. 

 

Timer0 

  

http://roshd.ir/Default.aspx?tabid=443&EntryID=1391
http://roshd.ir/Default.aspx?tabid=443&EntryID=1391
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سطيٗ فطوب٘س ضا  ثبيس دبيیٗ "Clock Value" سبيٕط ثبيس ضػبيز ضٛز، ايٗ اسز وٝ زض ثرص 3ای وٝ زض ٔٛضز سٙظیٓ ٞط  ٘ىشٝ

ی  زٞٓ، ِٚی اٌط ػعيعاٖ ايٗ ثٙس ضا ٔشٛخٝ ٘طٛ٘س إٞیز ظيبزی ٘ساضز: ا٘ساظٜ ٔرشػطی ٔیا٘شربة وٙیس. زض ايٗ ٔٛضز سٛؾیح 

ثٝ غٛضر ػبزی )وٝ PWM ٞبيی اسز وٝ ثطای سِٛیسDelay ی ٕٞبٖ وٙیس زض ايٗ ثرص، زض حىٓ ا٘ساظٜ وٝ ا٘شربة ٔی  فطوب٘سی

وٙس. ٞط  َ ٔٛج ضا زض ٕ٘ٛزاض ِٚشبغ ثط ظٔبٖ سؼییٗ ٔیوٙیٓ. يؼٙی زض حمیمز قٛ ی لجُ سٛؾیح زازيٓ( اسشفبزٜ ٔی زض اثشسای خّسٝ

سط ثبضس ٚ زض ٘شیدٝ  ضٛز. زض ػُٕ زيسٜ ضسٜ وٝ ٞط چٝ فطوب٘س دبيیٗ چٝ فطوب٘س ثبلاسطی ضا ا٘شربة وٙیس، قَٛ ٔٛج وٕشط ٔی

سطيٗ فطوب٘س ضا  ضٛ٘س. ثٝ ٕٞیٗ ذبقط زض ثبلا ٌفشٝ ضس وٝ زٚسشبٖ دبيیٗ ٞب ثٟشط ٞسايز ٔی قَٛ ٔٛج ثیطشط ثبضس، ٔٛسٛض

 .ا٘شربة وٙٙس "Clock Value" ثطای

 

 

 

 
 
 

ضٕب فطوب٘سی وٝ زض ضىُ ظيط ٕ٘بيص  Clock Value ثبيس ثٝ ضىُ ظيط سٙظیٓ ضٛز. زلز وٙیس وٝ ٕٔىٗ اسز زض ثرص 1سبيٕط

سطيٗ فطوب٘س ضا ا٘شربة  ضٕب دبيیٗٞب ٘ساضشٝ ثبضیس، ِٚی ٕٞب٘كٛض وٝ ٌفشٝ ضس فمف ٟٔٓ ايٗ اسز وٝ  زازٜ ضسٜ اسز ضا زض ٌعيٙٝ

 .وٙیس

Timer1 
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 .ٞسشٙسOCR1AL ٚ OCR1BL ٞب ٞبی ٔطثٛـ ثٝ آٖ زاضای زٚ ذطٚخی ٔدعا اسز وٝ ضخیسشط 1ثیٙیس، سبيٕط ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی

 

 
 
 

 .فمف يه ذطٚخی زاضز 0ضٛز ٚ ٔب٘ٙس سبيٕط ٔیع ثٝ ضىُ ظيط سٙظیٓ ٔی 2سبيٕط

Timer2 
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 .ٞبسز وٝ زض خّسبر آيٙسٜ ثٝ آٖ ذٛاٞیٓ دطزاذز ٍٟ٘جبٖ ٘یع يىی اظ ٔجبحث ٔطثٛـ ثٝ سبيٕطيب سً  

ا٘شربة وٙیس ٚ ٚاضز  "Generate, Save and Exit" ايس، ا٘دبْ زازٜ CodeWizard ی سٙظیٕبر لاظْ ضا زض حبَ وٝ ٕٞٝ

 .فؿبی ثط٘بٔٝ ٘ٛيسی ضٛيس

 :ی بسیار هْن ًكتِ

يه ذطٚخی ٔؼِٕٛی ٘یع لاظْ زاضيٓ سب ثشٛا٘یٓ ثٝ  ،PWM ی ثط يه دبيٝثطای وٙشطَ ٞط ٔٛسٛض، ػلاٜٚ 

ی ٔٛسٛض  ی ايٗ زٚ دبيٝ ٚ ثٝ وٕه زضايٛض ٔٛسٛض، اذشلاف دشب٘سیُ ٔٛضز ٘ظط ضا ثط ضٚی زٚ دبيٝ ٚسیّٝ

ی ٔٛسٛض ضا ٘یع، ثٝ زٚ  وٙیٓ ٚ زٚ دبيٝ ٔشػُ ٔی L298 ی ٚضٚزی دبيٝ ضا ثٝ زٚ دبيٝ 2ثطلطاض وٙیٓ. ايٗ 

Watchdog 
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ی ٔیىطٚوٙشطِط ثب سطػز  سٛا٘یٓ ٔٛسٛض ضا ثٝ ٚسیّٝ وٙیٓ. حبَ ٔی ٔشػُ ٔی L298  ی ذطٚخی دبيٝ

زِرٛاٜ وٙشطَ وٙیٓ. ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبَ اٌط ثرٛاٞیٓ ٔٛسٛض ٔب سمطيجبً ثب سطػز ٘ػف ثچطذس، ٚ 

ی ظيط ضا  ٔشػُ وطزٜ ثبضیٓ،ثط٘بٔٝ L298 ضا ثٝ (OCR2 ٔطثٛـ ثٝ ضخیسشط)PD.6 ٚ PD.7 ٞبی دبيٝ

 :ثٙٛيسیٓ ثبيس

 

 :٘ٛيسیٓ ٚ اٌط ثرٛاٞیٓ ٔٛسٛض ٔب ثب ٕٞیٗ سطػز ٚ زض خٟز ٔؼىٛس ثچطذس، ٔی

 

 

 

 

ثط ضٚی ٔٛسٛضٞب لطاض زازٜ  L298 ثطای زضن ايٗ ٔٛؾٛع زلز وٙیس وٝ زض ايٗ حبِز چٝ ِٚشبغی سٛسف

چطذص ٔٛسٛض ٚاثسشٝ ثٝ اذشلاف ِٚشبغی اسز وٝ ثط ضٚی زا٘یس، سطػز ٚ خٟز  ضٛز. ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی ٔی

 .ضٛز ٞبی ٔٛسٛض لطاض زازٜ ٔی دبيٝ

OCR2=127; 

PORTD.6=0; 

OCR2=127; 

PORTD.6=1; 

 

ی ضٕب ػعيعاٖ  ٞبی اِٚیٝ ٞبی زٚسشبٖ، ٘یبظ ٔكطح ضسٜ اسز ٚ ٕٞیٗ آٔٛذشٝ AVR ٞبی ای زض ٔیىطٚوٙشطِط سب ثٝ ايٙدب ٔجبحث دبيٝ

 .سبظز ای ثطقطف ٔی ٞبی ٘سجشبً حطفٝ ضا ثطای سبذز ضثبر

سطی دیطأٖٛ سبيط ٔجبحث ٔطثٛـ ثٝ ضثبسیه،اضائٝ ذٛاٞس ضس. زض ٞط خّسٝ ٔكّت  ی ٌسشطزٜ يٗ ثٝ ثؼس، ٔكبِت ثٝ ثب زأٙٝاظ ا

ٚاض ٚ ٚاثسشٝ ثٝ ٞٓ، ٘رٛاٞٙس  زٞیٓ ٚ زيٍط ٔكبِت ثٝ ضىُ وٙٛ٘ی ثٝ غٛضر ظ٘دیطٜ خسيسی ضا ٔكطح وطزٜ ٚ زض ٔٛضز آٖ سٛؾیح ٔی

 .ثٛز

ٞبی ٔكبِجی وٝ زض اٖ  دیص ٘یبظ  ٘یبظٞبيی اسز، وٝ زض اثشسای ٞط خّسٝ ٘یبظ ثٝ ٔمسٔبر ٚ دیصقجیؼشبً ثطای زضن ٞط ٔكّجی  

 .خّسٝ لطاض اسز ٔكطح ضٛ٘س، شوط ذٛاٞس ضس، سب ثٝ ايٗ سطسیت دطاوٙسٌی ٔكبِت، زٚسشبٖ ضا زچبض سط زض ٌٕی ٘ىٙس

 

 ی سي ٍ ّشتن جلسِ
 

 ...ٔسیطيبة دیططفشٝزض سبذز يه ضثبر  PWM وبضثطز سىٙیه

 

زض  زض ايٗ خّسٝ سط ٚ ٔرشػط ثبضس. وٙیٓ ٔكبِت وٕی سبزٜ سطْ ػعيعاٖ، سؼی ٔی زض ايٗ خّسٝ ثٝ زِیُ ٕٞعٔب٘ی ثب أشحب٘بر دبيبٖ

 .زٞیٓ ای سٛؾیح ٔی زض سبذز يه ضثبر ٔسیطيبة حطفٝ PWM ٔٛضز وبضثطز

 
ٛؾیح زازيٓ، ٞٙٛظ ٔیىطٚوٙشطِط ٚاضز ضثبر ٔب ٘طسٜ ٚ سػٕیػٕبسی ٘یع زض ٔٛضز آٖ س 19ٞبی ٔسیطيبة سبزٜ وٝ زض خّسٝ  زض ضثبر

 .ٞبی دیچیسٜ ضا ثب سطػز ٔٙبسجی ز٘جبَ وٙس سٛا٘س ٔسیط ٌیطيس ثسیبض ٔمسٔبسی ٞسشٙس ٚ ضثبر ٕ٘ی ٔی وٝ ضثبر ٔب ثطای يبفشٗ ذف

 

ٞبی  ثطای ٞسايز ٔٛسٛض PWM لبثّیز ٞبی ٔسیطيبة، اسشفبزٜ اظ يىی اظ ٟٕٔشطيٗ فٛايس اسشفبزٜ اظ ٔیىطٚوٙشطِط زض سبذز ضثبر
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 وٙیٓ؟ اسشفبزٜ ٔی PWM ضثبر اسز. أب ثٝ چٝ غٛضر اظ

 

 

 
 

 3وٙیٓ ٚ اٌط ٞط يه اظ ايٗ  ٔٙكمی ٔیAND  ضا ثب ٕٞسيٍط سٙسٛض ٞط قطف 3  ی ٘ٛظزٞٓ ٌفشیٓ ثٝ ضىُ ثبلا ٍ٘بٜ وٙیس، زض خّسٝ

 .سؼمیت وٙس  سب ثٝ ايٗ سطسیت ضثبر ذف ضاوٙیٓ  سٙسٛض ذف ضا سطریع زاز، ٔٛسٛض ٕٞبٖ سٕز ضا ٔشٛلف ٔی

ثٝ ٔٛسٛض ثسٞیٓ. ثطای زضن ايٗ  سٙسٛض، ثٝ قٛض ٔدعا زسشٛضی سٛا٘یٓ ثطای ٞط ٞبی ٔسیطيبة ٔیىطٚوٙشطِط زاض، ٔب ٔی أب زض ضثبر

سب  7 ضاسز، اظ ٞبی آٖ ضا ثٝ سطسیت اظ چخ ثٝ ايٗ ٕ٘بی وّی يه ضثبر اظ ظيط اسز. سٙسٛض ٔٛؾٛع ٔدسز ثٝ ضىُ ثبلا ٍ٘بٜ وٙیس،

 .وٙیٓ ضٕبضٜ ٌصاضی ٔی 1

ٞط وساْ  ذف ضا ثیبثٙس، وسأیه 3يب  2يب  1ٞبی ثسٖٚ ٔیىطٚوٙشطِط، سفبٚسی ٘ساضز وٝ سٙسٛض  ٕٞب٘كٛض وٝ ثٝ ذبـ زاضيس زض ضثبر

ٓ وٝ ٔثلاً اٌط سٛا٘یٓ سؼییٗ وٙی ٞبی ٔیىطٚوٙشطِط زاض، ٔب ٔی ضس. أب زض ضثبر ٔٛسٛض سٕز چخ ذبٔٛش ٔی زاز، ذف ضا سطریع ٔی

ثٝ قٛض وبُٔ ٔشٛلف ٘طٛز، ثّىٝ سطػز آٖ ثٝ ٘ػف وبٞص دیسا وٙس. ايٗ وبض ثٝ  ذف ضا زيس، ٔٛسٛض سٕز چخ 3ی  سٙسٛض ضٕبضٜ

زٞٙس ثٝ  ی وٕی زاض٘س ٚ ٘یبظ ٘یسز ٚلشی ذف ضا سطریع ٔی سب ذف فبغّٝ 5ٚ  3ی  ضسس، ظيطا سٙسٛض ضٕبضٜ ٘ظط ٞٓ ٔٙكمی ٔی

ضٛز، ثّىٝ فمف وبفیسز سطػز ٔٛسٛض وٕی وبٞص دیسا وٙس سب ضثبر ثٝ سسضيح ثٝ ضٚی ذف ثبظ ٌطزز. ايٗ قٛض وبُٔ ٔٛسٛض ٔشٛلف 

 .سط ثطٛز ٚ زض ٔدٕٛع سطػز ضثبر ثبلاسط ثطٚز سط ٚ زلیك ضٛز حطوز ضثبر ٘طْ ػُٕ ثبػث ٔی

سٛا٘یٓ  ظ ذف ذبضج ضٛز، دس ٔیسط ضسٜ ٚ ضثبر ٕٔىٗ اسز ا ذف ضا ثجیٙس، يؼٙی ضطايف وٕی ذكط٘بن 2ی  حبَ اٌط سٙسٛض ضٕبضٜ

ی  زض ايٙدب ثٝ ٔٛسٛض زسشٛض سٛلف وبُٔ ضا ثسٞیٓ سب ضثبر ثب سطػز ثیطشطی ثٝ ٔسیط ٔسبثمٝ ثبظٌطزز. ٚ زض ٟ٘بيز اٌط سٙسٛض ضٕبضٜ

ٔسبثمٝ  ی ذطٚج اظ ٔسیط ٔسبثمٝ لطاض ٌطفشٝ اسز ٚ ثبيس ثب حساوثط سٛاٖ ضثبر ضا ثٝ ٔسیط ذف ضا ثجیٙس، يؼٙی ضثبر زض آسشب٘ٝ 1

زٞیٓ. ايٗ وبض ثیطشطيٗ سطػز ٕٔىٗ ثطای چطذص  ثبظٌطزا٘س. ثطای ايٗ وبض ثٝ ٔٛسٛض سٕز چخ زسشٛض ثبظ ٌطز ثٝ ػمت ضا ٔی

 .ٌطزز سبظز ٚ ضثبر ثب سطػز ظيبزی ثٝ ظٔیٙٝ ٔسبثمٝ ثبظ ٔی ضثبر ضا فطاٞٓ ٔی

 
ٞبی سٕز چخ ٚ قجك سٛؾیحبر ثبلا ٘ٛضشٝ ضسٜ  ٔسیطيبة دیططفشٝ، وٝ فمف ثطای سٙسٛض ی يه ضثبر زض ظيط ثرطی اظ ثط٘بٔٝ

ی  دبيٝ ثٝ ػٙٛاٖ ٚضٚزی ثطای زضيبفز ٚؾؼیز سٙسٛضٞبی سٕز چخ، ٚ يه دبيٝ 3زا٘یس ٔب ٘یبظ ثٝ  ثیٙیس. ٕٞب٘كٛض وٝ ٔی اسز ضا ٔی
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 :ثطای وٙشطَ ٔٛسٛض سٕز چخ زاضيٓ وٝ ثٝ سطسیت ظيط ٞسشٙس PWM ذطٚخی ٚ يه

PA.0 ٜ1ی  ثطای سٙسٛض ضٕبض 

PA.1 ٜ2ی  ثطای سٙسٛض ضٕبض 

PA.2 ٜ3ی  ثطای سٙسٛض ضٕبض 

PD.6 ٚ OCR2 ثطای وٙشطَ ٔٛسٛض چخ 

PD.3 ٚ OCR1BL ثطای وٙشطَ ٔٛسٛض ضاسز 

 
 :حبلا ثٝ ثط٘بٔٝ زلز وٙیس

 

if (PINA.0==0) 

{ 

   PORTD.6=0; 

   OCR2=127; 

 

   PORTD.3=0; 

    OCR1BL=255; 

} 

 

if (PINA.1==0) 

{ 

   PORTD.6=0; 

    OCR2=0; 

 

 PORTD.3=0; 

    OCR1BL=255; 

} 

 

 

if (PINA.2==0) 

{ 

   PORTD.6=1; 

    OCR2=0; 

 

 PORTD.3=0; 

 OCR1BL=255; 

} 

 
 

زلز وٙیس وٝ ثبيس حشٕبً لجُ اظ ٘ٛضشٗ ثط٘بٔٝ، اظ زاذُ  ٞبی سٕز ضاسز ٞٓ ثط٘بٔٝ ضا ازأٝ زٞیس. ثٝ ٕٞیٗ ٔٙٛاَ ثبيس ثطای سٙسٛض

CodeWizard ،.سٙظیٕبر اِٚیٝ ضا ا٘دبْ زٞیس 
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ثیبٍ٘ط ايٗ اسز وٝ ضثبر  ذف ضا سطریع زٞس،  ی ثیسشٓ سٛؾیحبسی زازٜ ضس، اٌط ايٗ سٙسٛض زض ٔٛضز سٙسٛض ٚسف ٞٓ زض خّسٝ

ضا ٘یع ثٝ  PA.3ی  دبيٝ وٙٙس. اٌط  ٔٛسٛض ثب سٕبْ سٛاٖ ثٝ سٕز خّٛ حطوز ٔی 2ٚؾؼیز ٔٙبسجی ٘سجز ثٝ ذف لطاض زاضز ٚ ٞط  زض

 ٙسٛض ٚسف اذشػبظ زٞیٓ، ثطای ايٗ سٙسٛض ٘یع زاضيٓ:س

 
if (PINA.3==0) 
{ 
PORTD.6=0; 
 OCR2=255; 
 
PORTD.3=0; 
 OCR1BL=255; 
}  

 ی سي ٍ ًْن جلسِ
 

 ... آضٙبيی ثب ضثبر ٞبی ٔیٗ يبة ذٛزوبض

 
ٞب چیسز ٚ اغٛلاً چطا چٙیٗ  أب إٞیز ايٗ ضثبرآضٙب وٙیٓ.  "Deminer" ٞبی ٔیٗ يبة يب ايٗ خّسٝ سػٕیٓ زاضيٓ ضٕب ضا ثب ِیً ضثبر

 ضٛز؟ ٔسبثمبسی ثطٌعاض ٔی

 :يبة آٚضزٜ ضسٜ اسز ٞبی ٔیٗ ٞبی ٔیٗ يبة زض سجییٗ اٞساف ضثبر ی لٛا٘یٗ ٔسبثمبر وطٛضی ضثبر دبضاٌطاف ظيط ػیٙبً اظ زفشطچٝ

 
سبَ خًٙ سحٕیّی ػطاق ثط ػّیٝ ايطاٖ ثبِغ  8اسز. زض قَٛ ٞبی زفٗ ضسٜ  ثط اسبس ٌعاضضبر ٔٛخٛز، ايطاٖ سٛٔیٗ وطٛض ز٘یب اظ ِحبل ٔیٗ»

اِؼجٛض ثٛزٖ ٔٙبقك  ٞبی ٔطظی غطة ٚ خٙٛة وطٛض وبضشٝ ضسٜ اسز وٝ ثؼؿبً ثٝ ػّز زٚضافشبزٜ ثٛزٖ ٚ غؼت ٔیّیٖٛ ٔیٗ زض سطظٔیٗ 16ثط 

ٙٙس. اسشبٟ٘بی آشضثبيدبٖ غطثی، وطٔب٘طبٜ، وطزسشبٖ، و ذٙثی ٘طسٜ ثبلی ٔب٘سٜ ٚ ٕٞٝ سبِٝ افطاز ظيبزی اظ ثیٗ ٔطزْ ػبزی ٚ ٘ظبٔیبٖ لطثب٘ی ٔی

ٞب وبضی ثسیبض  ٔب٘سٜ اظ ثیسز سبَ دیص ٞسشٙس. وطف ٚ ذٙثی سبظی ٔیٗ ٞبی ثبلی ايلاْ ٚ ذٛظسشبٖ، ٞٙٛظ زض ٔؼطؼ ذكط ا٘فدبض ٔیٗ

يبثی ضا وبٞص  ٚ سّفبر ا٘سب٘ی ٚ ٞعيٙٝ ٔیٗيبة ثشٛا٘ٙس ايٗ ذكط ضا ضفغ ٕ٘ٛزٜ  ٞبی ٔیٗ ذكط٘بن ٚ دطٞعيٙٝ اسز. ايٗ أیس ٚخٛز زاضز وٝ ضثبر

 «.زٞٙس
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سبَ دیص ٚ  6يبة زض ايطاٖ،  ٞبی ٔیٗ ی ٔسبثمبر ضثبر وٙس. اِٚیٗ زٚضٜ ٞبيی ضا سجییٗ ٔی ايٗ دبضاٌطاف ثٝ ذٛثی ٞسف اظ سبذز چٙیٗ ضثبر

يبة خبيٍبٜ  ٞبی ٔیٗ أب ٔدسزاً ثؼس اظ چٙس سبَ ِیً ضثبرٞبی ثؼس سساْٚ ٘یبفز.  سٛسف زا٘طٍبٜ أیطوجیط ثطٌعاض ضس، أب آٖ ٔسبثمبر زض سبَ

ٞبی ضثبسیه زض ايطاٖ سجسيُ ضٛز. زض حبَ  ٞبی ٔسبثمبسی ضثبسیه ايطاٖ ثبظ وطز ٚ سٛا٘سز ثٝ يىی اظ دط قطفساضسطيٗ ِیً ذٛز ضا زض ثیٗ ِیً

ثمبر ّٔی ضثبسیه ذٛاضظٔی اسز وٝ آثبٖ ٔب سبَ ٌصضشٝ ضٛز وٝ ٔؼشجطسطيٗ آٖ ٞٓ ٔسب حبؾط ٔسبثمبر ٔشؼسزی سبِیب٘ٝ زض ايٗ ِیً ثطٌعاض ٔی

 .ی ٘رسز آٖ ثطٌعاض ضس زٚضٜ

ٞط چٙس وٝ ايٗ ِیً سٛسف فساضاسیٖٛ خٟب٘ی ضٚثٛوبح ثٝ ػٙٛاٖ ِیً ٔسبثمبر خٟب٘ی ضٙبذشٝ ٘طسٜ اسز، أب زض سٕبٔی ٔسبثمبر ٔؼشجطی وٝ 

ٞبی ٞٛضٕٙس، زا٘طٍبٜ ٘ٛضیطٚا٘ی ثبثُ ٚ... ٔسبثمبر زض ايٗ ِیً  ش، IranOpenٛٔضٛز، ٘ظیط ذٛاضظٔی،  ٞط سبَ زض وطٛض ٔب ثطٌعاض ٔی

 :ضٛز ی ظيط ثطٌعاض ٔی ظيط ضبذٝ 3ضٛز ٚ قطفساضاٖ ظيبزی ٞٓ زاضز.ايٗ ِیً زض  ثطٌعاض ٔی

 

 یاب خَدكار ّای هیي ربات -0

 (یاب غیرخَدكار)دستي ّای هیي ربات -5

 رقابت فٌي -9

 
ٞبی ٔیٗ يبة غیط ذٛزوبض ٚ ضلبثز  ذٛاٞس ثٛز، زض خّسبر آيٙسٜ، زض ٔٛضز ضثبر ٔیٗ يبة ذٛزوبض ٞبی زض ايٗ خّسٝ ثحث ٔب فمف زض ٔٛضز ضثبر

 .ٞٓ سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز فٙی ِیً 

ٞبی زا٘طدٛيی)ٔثُ  ای وٝ ٘سجز ثٝ سبيط ِیً ٞبی فٙی ضٛز، أب ثٝ زِیُ ػسْ دیچیسٌی خٛيی زسشٝ ثٙسی ٔی ٞبی زا٘ص ايٗ ِیً خعٚ ِیً

ٞبی زا٘طدٛيی ثبضس. حشی زض  سطيٗ ِیً دطضطوز وٙٙسٜ  ٚ ...( زاضز، ثبػث ضسٜ سب ايٗ ِیً زض اوثط ٔسبثمبر زاذّی یسزٞبی فٛسجبِ ضثبر
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 .ٞبی ٔٙبسجی ٞٓ ضس٘س ای ٞٓ زض ايٗ ٔسبثمبر ضطوز زاضشٙس وٝ اسفبلبً ٔٛفك ثٝ وست خبيٍبٜ آٔٛظی حطفٝ ٞبی زا٘ص ٔسبثمبر أسبَ سیٓ

 .يٗ ضثبر چٝ ٚظبيفی ثط ػٟسٜ زاضز ٚ زض دیسز ٔسبثمٝ ثبيس چٝ ػّٕی ضا ا٘دبْ زٞسوٙیٓ وٝ ا زض ازأٝ سططيح ٔی

ی ٔطرع ضا وطف ٚ ذٙثی يب ٘بثٛز سبظز. أب ضبيس سبذز  ٞبی وبضٌصاضی ضسٜ زض يه ٘بحیٝ يه ضثبر ٔیٗ يبة، ثبيس لبزض ثبضس سٕبٔی ٔیٗ

ٞبی  ای ٘یسز ٚ ٘یبظ ثٝ لبثّیز ای ثبضس، ظيطا ايٗ وبض ثطای ا٘سبٟ٘ب ٞٓ وبض سبزٜٜ ٞب ضا ذٙثی يب ٘بثٛز سبظز وبض ثسیبض دیچیس ضثبسی وٝ ثشٛا٘س ٔیٗ

ٞب( اظ  ٞبيی سبذشٝ ٘طسٜ اسز. دس ايٗ ثرص )يؼٙی ذٙثی سبظی ٔیٗ فیعيىی ٚ ٞٛضی ثسیبض ثبلايی زاضز، ٚ سب ثٝ حبَ ضثبسی ثب چٙیٗ لبثّیز

ی ٔیساٖ ٔیٗ ثسٙسٜ ضسٜ اسز. اثشسا زض ٔٛضز  ی ٘مطٝ ٞب ٚ سٟیٝ ثٝ وطف ٔیٗ ٔسبثمبر حصف ضسٜ اسز ٚ وبض ضثبر ٔیٗ يبة زض ظٔیٗ ٔسبثمٝ

زٞیٓ ٚ زض ٟ٘بيز ٞٓ ثٝ  ٞب سٛؾیح ٔی ی وطف ٔیٗ ٞب زض ايٗ ظٔیٗ ٚ سذس زض ٔٛضز ٘حٜٛ ی وبضٌصاضی ٔیٗ ٔطرػبر ظٔیٗ ٔسبثمٝ ٚ ٘حٜٛ

 .دطزاظيٓ ضٛز ٔی ی وٝ ثبيس اظ ٔیساٖ ٔیٗ سٟیٝ ٔی ا ٘مطٝ

 

 
 

 
وٙٙس، دس قجیؼی اسز  ٞب قطاحی ٔی ی ثطٌعاضی ٞط ٔسبثمٝ ثب سٛخٝ ثٝ أىب٘بر ٚ ضطايف ثطٌعاض وٙٙسٜ ظٔیٗ ٔسبثمٝ ضا ٞیئز زاٚضی ٚ وٕیشٝ

 .ٞب ذٛاٞیٓ دطزاذز ٞب ٚخٛز زاضز وٝ ثٝ آٖ ی آٖ ٞبيی زاضشٝ ثبضس، أب سطبثٟبسی ثیٗ ٕٞٝ وٝ ظٔیٗ ٔسبثمبر ٔرشّف ثب ٞٓ سفبٚر

 

ٔشط اسز ٚ ٔؼٕٛلاً زض زاذُ ظٔیٗ ٔٛا٘ؼی ٔىؼت ضىُ  5×5يبة ثٝ ضىُ ثبلاسز. اثؼبز ظٔیٗ ٔؼٕٛلاً زض حسٚز  ظٔیٗ ٔسبثمبر ٔیٗضىُ وّی 

سب٘شی ٔشط( لطاض زاضز. خٙس ظٔیٗ اظ ٌچ ٚ ذبن اسز ٚ سؼی ضسٜ اسز سب خبی أىبٖ سكح آٖ ٔسكح ٚ  50سب  20ثب اثؼبز ٌٛ٘بٌٖٛ ثیٗ )

ٞب ٔیٗ وبضشٝ ٘طسٜ اسز.  ٔشط( ٔطرع ضسٜ ٚ ذبضج اظ ايٗ ٔطظ سب٘شی 30ثب ٘ٛاضٞبيی سفیس ضً٘ )ثب دٟٙبی حسٚزاً ٞبی ظٔیٗ  سفز ثبضس. ٔطظ

ٞب ضا ثٝ خع سیٓ زاٚضی ٞیچ فطز زيٍطی  ا٘س ٚ خبی آٖ سب٘شی ٔشط اظ سكح آٖ وبضشٝ ضس10ٜی حسٚزاً  ٞب زض ظيط ايٗ ظٔیٗ ٚ ثب فبغّٝ ٔیٗ

سٛا٘ٙس  زض ايٗ ظٔیٗ ٔی ٞب چٍٛ٘ٝ ٞب ضا ثب ػلايٕی ٔطرع ٘طبٖ زٞٙس. أب ضثبر ٞب ايٗ اسز وٝ خبی ٔیٗ ٗ ضثبرزا٘س ٚ زض ٚالغ وبض اغّی اي ٕ٘ی

 ٞب ضا دیسا وٙٙس؟ خبی ٔیٗ

 زهیي هسابقِ
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ٞب ٚ ولاً سسّیحبر خٍٙی، فّعار ٞسشٙس. ايٗ ٔسئّٝ اسبس وبض  ثیٙیس، يىی اظ دطوبضثطزسطيٗ ػٙبغط زض ٔیٗ ٕٞب٘كٛض وٝ زض ػىس ثبلا ٔی

 كشف هیي
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 20ی ٔؼیٙی)حسٚزاً  سٛا٘س فّعار ضا سب فبغّٝ ٞبی ٔیٗ يبة ثٝ يه ػسز سٙسٛض فّعيبة ٔدٟع ٞسشٙس وٝ ٔی يبة اسز، ضثبر ٞبی ٔیٗ ضثبر

ظيط ذبن ٘یع سطریع زٞٙس. زض ٔسبثمبر ٞٓ ثٝ خبی ٔیٗ ٚالؼی، اظ يه ػسز لٛقی وٙسطٚ ٔبٞی اسشفبزٜ ضسٜ اسز. وبض اغّی  ٔشط( زض سب٘شی

ضثبر ايٗ اسز وٝ ايٗ سٙسٛض ضا زض سٕبْ ٘مبـ ظٔیٗ حطوز زٞس ٚ ٞطخب وٝ سٛسف سٙسٛض، خبی ٔیٗ )لٛقی فّعی( ضا دیسا وطز، ضثبر ثط ضٚی 

 .لطٔع ضا ضٚضٗ وٙس، سب ثٝ ايٗ ٚسیّٝ ثٝ سیٓ زاٚضی خبی ٔیٗ ضا اػلاْ وٙس LED ٚ يه ثب٘یٝ سٛلف وٙس 5آٖ ٘مكٝ 

ٞب وبضٌصاضی ضسٜ اسز. ظٔب٘یىٝ ضثبسی  ٞب زض ٚسف ثؼؿی اظ ايٗ ٔطثغ ٔشط سمسیٓ ضسٜ اسز، وٝ ٔیٗ سب٘شی 50×50ٞبی  ظٔیٗ ٔسبثمٝ ثٝ ٔطثغ

وٙس وٝ ضثبر خبی ٔیٗ ضا زضسز سطریع زازٜ  ٞب ضا ٔی زا٘س، ٔطرع ٔی ی ٔیٗوٙس، زاٚض ثب سٛخٝ ثٝ ايٗ وٝ خب خبی يه ٔیٗ ضا اػلاْ ٔی

ٞبی زضسز وطف ضسٜ، ظٔبٖ، ٚ سؼساز  وٙس. أشیبظ ٟ٘بيی ٞط سیٓ، ثط حست سؼساز ٔیٗ اسز يب ذیط، ٚ أشیبظ ٞط ٔیٗ ضا خساٌب٘ٝ ٔحبسجٝ ٔی

ی ٔیساٖ ٔیٗ سٛسف ضثبر)وٝ أشیبظ ظيبزی ٞٓ  ی ٘مطٝ ٟبيز أشیبظ سٟیٝضٛز.زض ٘ ٔی ٞب، قجك فطَٔٛ ذبغی ٔحبسجٝ ٞب ثب ٔب٘غ ٚ زيٛاضٜ ثطذٛضز

 ضٛز. أب ٘مطٝ چیسز؟ ٞسز( ثٝ ايٗ أشیبظار اؾبفٝ ٔی

 

 
 

 
دبيبٖ ٔسبثمٝ  ٞب ضا ٔطرع وٙٙس ٚ زض ٞب ٔرشػبر زلیك ٔیٗ ی آٖ ای زض اذشیبض زاضشٝ ثبضٙس سب ثشٛا٘ٙس ثٝ ٚسیّٝ يبثی ٞب ثبيس أىب٘بر ٔىبٖ ضثبر

يبة ذٛزوبض اسز،  سطيٗ ثرص سبذز يه ضثبر ٔیٗ ٞبی وطف ضسٜ ضا زض اذشیبض وبضثط لطاض زٞٙس. ايٗ ثرص سمطيجبً دیچیسٜ ٔرشػبر سٕبْ ٔیٗ

  .ای سٟیٝ وٙٙس ٞب ٘مطٝ ٞبی ٔحسٚزی ايٗ لبثّیز ضا زاض٘س وٝ اظ ٔحُ ٔیٗ ٚ سیٓ

وٝ ثشٛا٘س ايٗ وبض ضا ا٘دبْ زٞس أشیبظ لبثُ سٛخٟی زضيبفز ذٛاٞس وطز وٝ ضب٘س آٖ ضا ثطای  ٞب اخجبضی ٘یسز، أب ٞط سیٕی ی ٔیٗ ی ٘مطٝ سٟیٝ

زٞیٓ، ٕٞچٙیٗ سٛؾیحبر ٔفػّی  ٞب ثیطشط سٛؾیح ٔی ی ٔیٗ ی ٘مطٝ ی آيٙسٜ زض ٔٛضز سٟیٝ ٔٛفمیز ثسیبض افعايص ذٛاٞس زاز. زض خّسٝ

ٞبی ٔیٗ يبة  بٖ ٕٔىٗ ضثبر وُ ظٔیٗ ضا ثشٛا٘س خسشدٛ وٙس. ٕٞچٙیٗ زض ٔٛضز ضثبرسطيٗ ظٔ ٞبيی وٝ زض وٛسبٜ ذٛاٞیٓ زاضز زض ثبة اٍِٛضيشٓ

 .زسشی)غیط ذٛزوبض( ٚ ضلبثز فٙی ِیً ٞٓ سٛؾیحبسی ذٛاٞیٓ زاز

 ّا ّای هیي ًقشِ

 

 ی چْلن جلسِ
 

 ... ٞبی ٔشساَٚ ثطای خسشدٛی ظٔیٗ ٔسبثمٝ ٚ ، اٍِٛضيشٓ(autonomous) يبة ذٛزوبض ٞبی ٔیٗ سٛؾیح ثیطشط زض ٔٛضز ضثبر

ی  ی اضايٝ يبة ذٛزوبض، سٛؾیحبر خّسبر دیص ضا سىٕیُ ذٛاٞیٓ وطز ٚ زض ٔٛضز ٘حٜٛ ٞبی ٔیٗ زض ايٗ خّسٝ ٘یع زض ٔٛضز ضثبر

 .يبة ضا ٔٛضز ثطضسی لطاض ذٛاٞیٓ زاز ٞبی ٔیٗ ٞبی ٔشساَٚ زض سبذز ضثبر ٞب سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز، سذس اٍِٛضيشٓ ی ٔیٗ ٘مطٝ

وٙٙس، ثشٛا٘ٙس ٔٛلؼیز)ٔرشػبر ٔىب٘ی( آٖ  ٞبيی ٔدٟع ثبضٙس وٝ ٚلشی ٔیٙی ضا وطف ٔی ثبيس ثٝ سیسشٓيبة ذٛزوبض  ٞبی ٔیٗ ضثبر

ٞب ضا زض اذشیبض وبضثط ثٍصاض٘س سب وبضثط ثشٛا٘س ثب زض اذشیبض زاضشٗ ايٗ  ٔیٗ ضا ثجز وٙٙس، ٚ زض دبيبٖ ظٔبٖ خسشدٛ، ٔرشػبر سٕبْ ٔیٗ

 50×50ٞبی  ی دیص ٞٓ ٌفشٝ ضس، ظٔیٗ ٔسبثمٝ ثٝ ٔطثغ قٛض وٝ زض خّسٝ ٕٞبٖ ٞب ضا ثٝ ضاحشی دیسا وٙس. ٔرشػبر ٔىبٖ ٔیٗ

ٞب  ا٘س. اػلاْ ٔرشػبر ٔیٗ ٞبی فطؾی وبضشٝ ضسٜ ٞب زلیمبً زض ٚسف ثؼؿی اظ ايٗ ٔطثغ ٔشطی فطؾی سمسیٓ ضسٜ اسز ٚ ٔیٗ سب٘شی

ثٙسی ظٔیٗ ٔسبثمٝ ضا  ٔشط ثبضس، ايٗ سمسیٓ 5×5ٝ ٞبی فطؾی ا٘دبْ ضٛز. ٔثلاً اٌط ظٔیٗ ٔسبثم ٘یع ثبيس ثط اسبس ٕٞیٗ سمسیٓ ثٙسی

 2ذب٘ٝ( ٔیٗ وبضشٝ ضسٜ اسز. ضثبر ثبيس لبزض ثبضس سٛسف  10ٞب )وٕشط اظ  وٙس وٝ زض ٚسف ثؼؿی اظ آٖ ذب٘ٝ سمسیٓ ٔی 100ثٝ 

ٞبيی وٝ زض ظٔیٗ  ضىُ ٔىبٖ ٔیٗ ٔرشػبر ٞط ٔیٗ ضا اػلاْ وٙس. ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبَ ثٝ ضىُ ظيط ٍ٘بٜ وٙیس، ايٗ 10سب  1ػسز ثیٗ 

 .زٞس ا٘س ضا ٘طبٖ ٔی ٔسبثمٝ زفٗ ضسٜ
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اسز ضا ثٝ قطيمی ثٝ وبضثط   ٞب ٔیٗ زفٗ ضسٜ ٞبيی ضا وٝ زض آٖ ضثبر زض دبيبٖ ظٔبٖ ٔسبثمٝ، ثبيس ثشٛا٘س غٛضر ذٛزوبض ٔرشػبر ذب٘ٝ

( ٚ 6،4( ٚ )3،2ضٚ ضا اػلاْ وٙس. ) فز ػسز ضٚثٝخ 3)زاٚض ٔسبثمٝ( اػلاْ وٙس: ٔثلاً اٌط ظٔیٗ ٔسبثمٝ ٔب٘ٙس ضىُ ثبلا ثبضس، ضثبر ثبيس 

(6،9) 

ٌطٞب ٔطبثٝ  زٞٙس. ايٗ ٕ٘بيص ٌطٞبی وٛچىی وٝ ثط ضٚی آٖ سؼجیٝ ضسٜ اسز ٘طبٖ ٔی ٞب ايٗ اػساز ضا سٛسف ٕ٘بيص ثؼؿی اظ ضثبر

زض خّسبر آيٙسٜ سٛؾیح  ٌطٞب ضا ٘یع ضٛ٘س. وبض ثب ايٗ ٕ٘بيص ٞبی ٔچی زيدیشبَ اسشفبزٜ ٔی ٕ٘بيطٍطٞبيیسز وٝ زض سبذز سبػز

 .ذٛاٞیٓ زاز

 
 

 ٞبی خسشدٛی ظٔیٗ ثطای وطف ٔیٗ اٍِٛضيشٓ
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يبة ايٗ اسز وٝ سٙسٛض فّعيبة ضا زض سٕبْ ٘مبـ ظٔیٗ حطوز زٞس ٚ زض ٞط ودب وٝ ٚخٛز فّع ضا احسبس  وبض اغّی يه ضثبر ٔیٗ

يبة ثبيس ٔس ٘ظط لطاض زٞیٓ سب ضثبر  يه ضثبر ٔیٗی ثسیبض ٟٔٓ ضا زض سبذز  ٘ىشٝ 2وطز، ٚخٛز ٔیٗ فطؾی ضا اػلاْ وٙس. أب 

 :وطز ٔكّٛثی زاضشٝ ثبضس ػُٕ

ای اظ ظٔیٗ ٘جبضس وٝ سٙسٛض فّع يبة اظ ضٚی  ی ٘مبـ ظٔیٗ ضا دٛضص زٞس ٚ ٞیچ ٘مكٝ زض خسشدٛی ذٛز ثٝ ز٘جبَ ٔیٗ وّیٝ -1

 .آٖ ٌصض ٘ىطزٜ ثبضس

ٖ ٔثبَ اٌط ضثبر يىی اظ ٘ٛاحی ظٔیٗ ضا چٙسيٗ ثبض ثٍطزز، ٕٔىٗ اسز ػُٕ ثبلا ضا زض وٕشطيٗ ظٔبٖ ٕٔىٗ ا٘دبْ زٞس. ثٝ ػٙٛا -2

 .ظٔبٖ ظيبزی سّف ضٛز، دس ثبيس اٍِٛضيشٕی قطاحی ضٛز وٝ ٞط ٘مكٝ اظ ظٔیٗ ثیص اظ يه ثبض ٞٓ خسشدٛ ٘طٛز

     

سطی ٞٓ ثطای  س، اٍِٛضيشٓ سبزٜ٘ىشٝ ضا ثٝ زلز اخطا وٙ 2سٛا٘س ايٗ  ای ٘یسز ٚ وٕشط سیٕی ٔی ٘ىشٝ وبض سبزٜ 2أب دیبزٜ سبظی ايٗ 

ٞبی ذٛز زض  ٞب ٞٓ ثطای ٞسايز ضثبر ی ثبلا ضػبيز ضٛ٘س، اوثط سیٓ  ٘ىشٝ 2خسشدٛی ظٔیٗ ٚخٛز زاضز وٝ زض ايٗ ضاٜ ٘یبظی ٘یسز 

ضثبر، ی ثبلا زض قطاحی  وٙٙس. أب قجیؼیسز وٝ ػسْ ضػبيز زٚ ٘ىشٝ اسشفبزٜ ٔی (Random) «سػبزفی» ظٔیٗ ٔسبثمٝ اظ اٍِٛضيشٓ 

 .ٔٛخت وبٞص زلز ٚ سطػز ضثبر ذٛاٞس ضس

 

 
 

 
ٞب يب ٔٛا٘غ ثطسس، فمف خٟز  وٝ ثٝ زيٛاضٜ وٙس، ٚ ظٔب٘ی زض ايٗ ضٚش، ضثبر ظٔیٗ ٔسبثمٝ ضا قجك ٞیچ اٍِٛی ذبغی خسشدٛ ٕ٘ی

ضٛز ٚ  ثب٘یٝ ثط ضٚی آٖ ٔشٛلف ٔی 5وٙس،  زٞس، ٞط ظٔب٘ی ٞٓ وٝ ٚخٛز ٔیٗ ضا احسبس وٙس ٚ ضاٜ ضا ازأٝ ٔی ذٛز ضا ػٛؼ ٔی

 :ٔطىُ اسبسی زض دیص ضٚ زاض٘س 2زٞس. زض ايٗ اٍِٛضيشٓ سبظ٘سٌبٖ ضثبر فمف  ٔدسزاً ثٝ ضاٜ ذٛز ازأٝ ٔی

 

 اٍِٛضيشٓ خسشدٛی سػبزفی
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 .چٍٛ٘ٝ ٚخٛز ٔب٘غ يب زيٛاضٜ ضا زض خّٛی ذٛز سطریع زٞٙس -1

 .ای سغییط زٞٙس وٝ ثب ٔب٘غ ثطذٛضز ٘ىٙٙسٝ چٍٛ٘ٝ ٚلشی ٔب٘غ ضا زض خّٛی ذٛز سطریع زاز٘س، خٟز ذٛز ضا ثٝ ٌٛ٘ -2

سٛاٖ فبغّٝ اظ  ٞب ٔی يبة اسشفبزٜ ٕ٘ٛز. سٛسف ايٗ سٙسٛض ٞبی فبغّٝ ٞبی اقطاف ظٔیٗ، ثبيس اظ سٙسٛض ثطای سطریع ٔٛا٘غ ٚ زيٛاضٜ

سٛاٖ سطریع زاز وٝ  ٔی وٝ ايٗ فبغّٝ وٕشط اظ حس ٔؼیٙی ضس ٔب٘ؼی وٝ زض ضٚثطٚی ضثبر لطاض زاضز ضا سطریع زاز. زض ٘شیدٝ ظٔب٘ی 

ٞب ٞٓ زض  ی وبض ثب آٖ ٞبی فبغّٝ يبة ٚ ٘حٜٛ ضثبر ثٝ ٔب٘غ ٘عزيه ضسٜ اسز ٚ أىبٖ ثطذٛضز ثب ٔب٘غ ٚخٛز زاضز. زض ٔٛضز ا٘ٛاع سٙسٛض

 .خّسبر آيٙسٜ سٛؾیح ذٛاٞیٓ زاز

ثبيس ضثبر خٟز حطوز ذٛز ضا سغییط زٞس. ٞب  ظٔب٘ی وٝ ضثبر ثٝ ٔب٘غ ٘عزيه ضس، ثطای خٌّٛیطی اظ ثطذٛضز ضثبر ثب ٔٛا٘غ ٚ زيٛاضٜ

زضخٝ سغییط زٞس، يؼٙی ٞطٌبٜ ٔب٘ؼی ضا زض خّٛی  90سطيٗ ضاٜ ثطای سغییط خٟز ايٗ اسز وٝ ضثبر ٔسیط حطوز ذٛز ضا ٔثلاً  سبزٜ

 .ی ضثغ زايطٜ ضثبر ثٝ زٚض ذٛز ثچطذس ٚ ثٝ ٔسیط ذٛز ازأٝ زٞس ذٛز احسبس وطز، ثٝ ا٘ساظٜ

سبظی آٖ دیچیسٌی فٙی ظيبزی ٘ساضز ٚ ثٝ ذبقط  طزسطيٗ اٍِٛضيشٓ ثطای خسشدٛی ظٔیٗ ٔسبثمٝ اسز، ظيطا دیبزٜايٗ اٍِٛضيشٓ دط وبضث

  .سط اسز ثیٙی ٘طسٜ زض آٖ وٓ سط ثٛزٖ سیسشٓ، احشٕبَ ثطٚظ ذكبٞبی دیص سبزٜ

 

 

 
 

ی آٖ، ٞیچ لسٕشی اظ ظٔیٗ خسشدٛ ٘طسٜ  ضٛز وٝ ثٝ ٚاسكٝ ٔیزض ايٗ اٍِٛضيشٓ، ظٔیٗ ٔسبثمٝ سٛسف اٍِٛی ٔطرػی خسشدٛ 

 .ضٛز ٔب٘س ٚ ٞیچ لسٕشی ٞٓ چٙس ثبض خسشدٛ ٕ٘ی ثبلی ٕ٘ی

سطيٗ اٍِٛ ثطای خسشدٛی ٔٙظٓ ظٔیٗ ايٗ اسز وٝ ضثبر، ظٔیٗ ضا ثٝ غٛضر ضزيف ثٝ ضزيف خسشدٛ وٙس، ضىُ ظيط ٕ٘بی وّی  سبزٜ

 :زٞس ٔیحطوز ضثبر ضا سٛسف ايٗ اٍِٛضيشٓ ٘طبٖ 

 

 ٞبی خسشدٛی ٔٙظٓ اٍِٛضيشٓ
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ضسب٘س. زض ايٗ ضٚش اٌط زض ظٔیٗ  ( ثٝ دبيبٖ ٔی1ٚ10ی ) وٙس، ٚ زض ذب٘ٝ ( ضطٚع ٔی1ٚ1ی )  زض ضىُ ثبلا، ضثبر حطوز ذٛز ضا اظ ذب٘ٝ

ای اظ  وٙس، ثٝ ٌٛ٘ٝ ضٛز ٚ ضثبر ثبيس لبزض ثبضس ظٔب٘یىٝ ٔب٘غ ضا احسبس ٔی سط ٔی ٔسبثمٝ ٔب٘ؼی ٚخٛز زاضشٝ ثبضس، وبض وٕی دیچیسٜ

 :ٌیطی وٙس وٝ اظ ٔسیط حطوز ذٛز ٘یع ٔٙحطف ٘طٛز. ثٝ ضىُ ظيط زلز وٙیس ضز ثب ٔب٘غ دیصثطذٛ

 

 .سطيٗ ٔسیط ثطای ضزّ ٔب٘غ زض ضىُ ثبلا ٘طبٖ زازٜ ضسٜ اسز اَ ( لطاض زاضز. ايس6ٚ4ٜی ) ی ضٕبضٜ زض ضىُ ثبلا، ٔب٘غ زض ذب٘ٝ

  .( ٚ ٕٞچٙیٗ ضلبثز فٙی زض ايٗ ِیً ذٛاٞیٓ دطزاذزيبة غیط اسٛٔبسیه)زسشی ٞبی ٔیٗ ی آيٙسٜ، ثٝ ِیً ضثبر زضخّسٝ

 

 چٟبضْ دبيبٖ فػُ

 ٌطز آٚض٘سٜ ٚ قطاح : ٟٔٙسس سبِیب ثطاضی

 


