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  أسامةࡧسالـميࡧوأيــمنࡧبـوغالب: الفرʈقࡧالمتباريࡧ

ــــة ـــكــ   تأط؈فࡧכستاذࡧعـبـدࡧالـعـزʈـــزࡧعــ

  أɠاديميةࡧجɺةࡧالشرق 

  لمديرʈةࡧלقليميةࡧوجدةࡧأنɢادا

  ثانوʈةࡧعبدࡧاݍݵالقࡧالطرʉسࡧטعداديةࡧوجدة
  2018-2017 السنةࡧالدراسية

  2018 دورة مسابقةࡧالروȋوتياتࡧال؅فبوʈة
 )بتصرفࡧࡧ( الـمـلـفࡧالـتـقـنــي

  
  ةࢫتواصلࢫلتنميةࢫالتكنولوجياࢫدارࢫاݍݨمعياتࢫوالمبادراتࢫالمحليةࢫالڍʏࢫاݍݰسۚܣࢫمراكشجمعي

0655273830 – 0666594824 – 0655273792 – 0675355365 - 0662078466  

 

 
Association Tawassol 

pour le Développement de la Technologie 

Pour toute information, veuillez contacter Mr Abdelaziz Oukka  
 0662108894:  Téléphone Oukkama@gmail.com 
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ࢫالوطنيةࢫ:   تقديم ࢫالمسابقة ʏࢫࢭ ࢫالمشاركة ࢫتقتغۜܣ ࢫ، ࢫالصناعية ࢫالتكنولوجيا ࢫمادة ࢫمقرر ࢫإطارࢫتنفيذ ʏࢭ

للروȋوتيةࢫال؅فبوʈةࢫ،ࢫإنجازࢫروȋوتࢫيحاɠيࢫمɺمةࢫالرجلࢫלطفاǿيࢫوذلكࢫبالكشفࢫعنࢫالشمعاتࢫالمشتعلةࢫ

  .بداخلࢫحلبةࢫللتباريࢫمحددةࢫכȊعادࢫوإطفا٬ڈاࢫ
 

                     
  

  
 :الدراسةࢫالتقنيةࢫللروȋوتࢫלطفاǿيࢫ .1

  :الوظيفةࢫלجماليةࢫࢫ2.1

  

  
  
  
  

  
  
  
 - أنظرࢫالمݏݰقࢫכول ࢫࢫ–الفاسطࢫالوصفيࢫࢫ–اݍݰلولࢫالتكنولوجيةࢫ .2

ࢫمحرك   ࢫمٔڈما ࢫواحدة ࢫɠل ࢫدوران ʏࢫࢭ ࢫيتحكم ࢫاݍݵلف ʏࢫࢭ ࢫمستقلت؈ن ࢫܿݨلت؈ن ࢫمن ࢫالروȋوت مخ؅قلࢫࢫ/يتɢون

ݨلةࢫحرةࢫࢭʏࢫכمامࢫ ࢫللموجاتملتقطاتࢫࢫ3 الاستعم لقدࢫتمࢫ.  خلقࢫالتوازن Ȗسɺلࢫالتنقلࢫوتبالتيارࢫالمستمرࢫوܿ

لالتقاطࢫاݍݰاجزࢫاليميۚܣࢫأوࢫالʋساريࢫכولࢫࢭʏࢫכمامࢫوࢫالثاɲيࢫعڴʄࢫاليم؈نࢫوࢫالثالثࢫعڴʄࢫالʋسارࢫ :  يةࢫفوقࢫصوت

ــــــأوࢫכم ࢫ.  اميـ ࢫ، ࢫالمشتعلة ࢫللشمعة ࢫبالɴسبة ࢫأما ࢫاليم :  للنار ملتقط؈ناستعملنا ʄࢫعڴ ࢫو כول ࢫعا؈ن ڴʄࢫـــلثاɲي

ࢫبالتيارࢫالمستمرࢫالࢫ. الʋسار ࢫمحرك ࢫȖشغيل ࢫيتم ࢫ، ࢫالمشتعلة ࢫالشمعة ࢫالتقاط ࢫࢭʏࢫــعند ࢫمباشرة ࢫيتحكم دي

 . مروحةࢫ

بطاقةࢫأردوʈنوࢫباعتمادࢫالمنطقࢫالم؄فمجࢫبواسطةࢫࢫمعاݍݨةࢫלشاراتࢫالواردةࢫمنࢫالملتقطاتللإشارةࢫ،ࢫتتمࢫ  

أماࢫمحركࢫالمروحةࢫفتمࢫࢫL298Nالمتحكمࢫبࢫاليميۚܣࢫوࢫالʋساري ࢫلالتنقࢫحرɠيمعڴʄࢫيتمࢫتوزʉعࢫالطاقةࢫ.  نانو

 . MG995Servo Moteur بمحركࢫمؤازرࢫ والۘܣࢫتوجھࢫ17N80C3 ؅فانزسطور منࢫخلالࢫال

إطفاءࢫالشمعاتࢫالمشتعلةࢫداخلࢫحلبةࢫ
 محددةࢫכȊعاد

 شمعاتࢫمشتعلةال
 نطفئةشمعاتࢫمال 

 برنامجࢫ إيقافࢫࢫ-Ȗشغيلࢫ

 الروȋوتࢫלطفاǿي

 مسبوكةࢫالروȋوتࢫنجم الروȋوتࢫنجمصورةࢫ

ʄالرتبةࡧכوڲ   
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ࢭʏࢫحالةࢫاق؅فابࢫوࢫ)دورانࢫال݀ݨلت؈نࢫنحوࢫכمام(،ࢫفإنھࢫيȘنقلࢫنحوࢫכمامࢫ عندࢫȖشغيلࢫالروȋوت،ࢫمبدئياࢫ  

ࢫ،ࢫفإنھࢫمعينةࢫࢫعڴʄࢫمسافةࢫܣالروȋوتࢫمنࢫحاجزࢫيميۚ ʇساريࢫ،ࢫوࢭʏࢫحالةࢫاق؅فابھࢫمنࢫحاجزࢫ. يدورࢫࢫʇسارا

  . وعليھࢫ،ࢫفالروȋوتࢫيȘنقلࢫوسطࢫالمسارࢫ .  يدورࢫيمينافإنھࢫ

ࢫأوࢫيمينا     ࢫʇسارا ࢫمشتعلة ࢫشمعة ࢫالتقاط ࢫحالة ʏࢫ ࢭ ࢫالروȋوت ࢫيتوقف ࢫ، ࢫقص؈فةوࢫيصدرࢫصوتا  ،ࢫ لمدة

ࢫل ࢫيدور ࢫالمؤازر ࢫنحوࢫالشمعةالمحرك ࢫالمروحة ࢫبمحرك ࢫبواسطةࢫࢫالمرتبط ࢫلإطفا٬ڈا ࢫمعينة ࢫبزاوʈة المشتعلة

أماࢫࢭʏࢫحالةࢫالتقاطࢫشمعت؈نࢫمشتعلت؈نࢫࢭʏࢫنفسࢫالوقتࢫمنࢫ. . ثمࢫʇستمرࢫࢭʏࢫالس؈فࢫأماماࢫمنࢫجديد،ࢫالɺواءࢫ

  المحركࢫالمؤازر فيدورࢫ،ࢫجɺةࢫاليم؈نࢫوࢫالʋسارࢫ

ࢫࢫ ࢫأولا نحوࢫالشمعة ࢫࢫالملتقطة ࢫࢫثملإطفا٬ڈا ࢫنحوࢫالشمعة ࢫࢫالثانيةيدور ࢫمنࢫʋستمرࢫللإطفا٬ڈا ࢫالس؈فࢫأماما ʏࢭ

ࢫࢫ. .جديد ࢫتم ࢫفلقد ࢫللȘشوʈرࢫ، ࢫبالɴسبة ࢫصفارةࢫأما ࢫيتمࢫت Buzzerاستعمال ࢫعندما ࢫقص؈فة ࢫلمدة صدرࢫصوتا

  . التقاطࢫشمعةࢫمشتعلة

 : سلسلةࢫالمعلوماتࢫوࢫالطاقة .3

  

  

  
 
  
  
  
  
  
  

 
 :التمثيلࢫالوظيفيࢫللوظائفࢫالتقنيةࢫللروȋوتࢫ .4

  :وظيفةࢫטلتقاطࢫࢫ1.4

  

  

  

  

  

  

  : وظيفةࢫالȘشوʈرࢫ2.4

  

  

التنقلࢫداخلࢫالمجسمࢫ

إطفاءࢫالشمعاتࢫو 

 المشتعلةࢫ

Ultra son US100 

    L298Nتركيبةࢫ 2x3.7 V  عمودان

   17N80C3ترانزسطور 

 محركࢫبالتيارالمستمر

 MG995 المحركࢫالمؤازر 
 دواشــك

 نطفئةشمعاتࡧم

  

Phototransistor 

Arduino NANO Fil de connexion 

 Ȗشوʈر

Buzzer 

 الطاقةࡧتوصيل الطاقةࡧتحوʈل توزʉعࡧالطاقة Ȗغذيةࡧبالطاقة

 مشتعلةشمعاتࡧ

  

 تبليغࡧכوامر
Infrarouge 

Onde Ultrasonique 

 موجاتࡧفوقࡧصوتية التقاط

  معاݍݨةࡧمعلوماتࡧ

  טلتقاط

 التقاطࡧأشعةࡧتحتࡧاݍݰمراء

- US100  
- Phototransistor  

 التغذيةطاقةࢫ

 صوتيةموجاتࢫفوقࢫ

 أشعةࢫتحتࢫاݍݰمراء

ʄائيةࢫأوڲȋرɺإشارةࢫك 

 إشارةࢫكɺرȋائيةࢫثانية

  : Ȗغ؈فࢫمقدارࢫف؈قياǿيࢫࢫالتقاطࢫ

 صوتيةࢫ؛موجاتࢫفوقࢫ 

 أشعةࢫتحتࢫاݍݰمراءࢫ. 

 إصدارࡧإشارةࡧصوتية

Buzzer 

 كɺرȋائيةࡧإشارة
 إشارةࡧصوتية

 التغذيةطاقةࡧ

ʄالرتبةࡧכوڲ   
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  :وظيفةࢫالمعاݍݨةࢫࢫ3.4

 
 

  
  
  

 :وظيفةࢫالتوزʉعࢫࢫ4.4

 
   

 
 
  
  
 
 :ال؅فكيبةࢫالكɺروȋيةࢫ .5

 

 التوزʉع  أوامر

 توزʉعࢫالطاقة

 L298Nالمتحكمࢫ -

 17N80C3ترانزسطور  -

 التغذيةطاقةࢫ

 طاقةࢫكɺرȋائيةࢫموزعة طاقةࢫࢫكɺرȋائيةࢫغ؈فࢫموزعة

 ݨةبرنامجࡧالمعاݍ

 معاݍݨةࡧالمعلومات

Arduino Nano 

 التغذيةطاقةࡧ

واردةࡧࡧإشاراتࡧكɺرȋائية

 منࡧعناصرࡧטلتقاط
إشاراتࡧالتحكمࡧ

 ࡩʏࡧالمعتملات

ʄالرتبةࡧכوڲ   
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 :م؄فراتࢫاختيارࢫاݍݰلولࢫ

  الم؄فرات  اݍݰلولࢫالتكنولوجية  الوظائفࢫالتقنية
ࢫجزء    التغذيةࢫبالطاقة ࢫلɢل ࢫومستقلة ࢫɠافية ࢫكɺرȋائية ࢫȖغذية ࢫࢫتأم؈ن ࢫإمɢانية إعادةࢫمع

 .لܨݰنࢫا

  

  وظيفةࢫטلتقاط

التقاطࢫجنباتࢫ

  اݍݰلبة

  US-100ملتقطاتࢫمنࢫنوعࢫࢫ3

  

  

 

اتࢫسرʉعةࢫטستجابةࢫمعࢫإمɢانبةࢫالتحكمࢫࢭʏࢫمسافةࢫטلتقاطࢫملتقط

  ع؄فࢫال؄فنامجࢫ

 المعاݍݨة

  

مراعاةࢫالزحمةࢫࢭʏࢫטنجازࢫوسɺولةࢫטستعمالࢫمقارنةࢫبالمنطقࢫالمكبلࢫ  

.  

  

وظيفۘܣࢫالتبديلࢫ

  والتوزʉع

  

ࢫا   ࢫالمحرك؈ن:  L298Nلموزع ʄࢫعڴ ࢫللطاقة ࢫجيد ࢫال؅فكيبࢫࢫتوزʉع سɺل

 . لȘشغيلࢫالمحرك؈نࢫالمستعمل؈نࢫɠاࢭʏ تياروטستعمالࢫوʈوفرࢫ

ࢫ: ؅17N80C3فازʉسطور لا ࢫإضافة ترانزʉسطورࢫ ،خرࢫآࢫL298Nتفادي

MOSFETعملࢫكقاطعࢫʇ .  

  وظيفةࢫالȘشوʈر
 . بالتقاطࢫالشمعةࢫالمشتعلةࢫسمعياטنȘباهࢫ ثارةإ  

  

وظيفۘܣࢫالتحوʈلࢫ

  والتوصيل

  

  

 ؛ࢫسرعةࢫمخفضةࢫمناسبةࢫوࢫجɺدࢫلاࢫبأسࢫبھ  -  

 ؛ࢫعڴʄࢫمنظمࢫالدواشكࢫلتخفيضࢫالسرعةتوفرࢫالمحرك؈نࢫ  -

  . توفرࢫال݀ݨلتانࢫاحتɢاɠاࢫجيداࢫمعࢫכرض -

وظيفةࢫتوجيھࢫ

  المروحة

  

ࢫمؤازر  -   ࢫباتجاهࢫ محرك ࢫالمروحة ࢫتوجيھ ʄࢫقادرࢫعڴ ࢫ ࢫقوي ࢫجɺد ذو

 ؛ࢫالشمعةࢫالمشتعلة

  . مروحةࢫتدفعࢫالɺواءࢫجيداࢫيوجھࢫ  محركࢫمؤازر  -

  :جردࢫلأɸمࢫالمشاɠلࢫوࢫלكراɸاتࢫ .6
  معاݍݨْڈا  اɸاتالمشاɠلࡧوࡧלكر 

ࢫ ࢫالنوع ࢫنفس ࢫمن ࢫوࢫالʋساري ࢫاليميۚܣ ࢫالمحرɠان ࢫيدورانࢫ، ࢫلا لكن

بنفسࢫالسرعةࢫمماࢫيجعلࢫالروȋوتࢫيميلࢫمنࢫجɺةࢫالمحركࢫכقلࢫ

  سرعةࢫمماࢫيؤثرࢫعڴʄࢫحركةࢫالروȋوت

ࢫ ࢫالمحرك؈ن ࢫسرعۘܣ ࢫمعادلة ࢫو ࢫالمخارجࢫضبط بواسطة

  . ࢭʏࢫال؄فنامج    PWM الرقميةࢫ

ࢫالمرح ʏࢫࢭ ࢫالروȋوت ࢫتجرʈب ࢫȊعد ʄࢫכوڲ ࢫغ؈فࢫلة ࢫالمروحة ࢫأن لاحظنا

  قادرةࢫعڴʄࢫإطفاءࢫالشمعةࢫالمشتعلة

 Transistor Most 17N80C3استعمالࢫ

ࢫ ࢫ محركاعتماد ʏࢫࢭ ࢫ المروحةالتحكم ʄتيارࢫࢫتحملقادرࢫعڴ

  IM = 0.4 Aمنࢫقيمةࢫ

ࢫالمخدام ࢫواشتغال ࢫتثȎيت ʏࢫࢭ ࢫ خلل ࢫمحورࢫࢫSG90כزرق ذو

  بلاسȘيɢيࢫصغ؈ف
  ورࢫنحا؟ۜܣࢫصلبذوࢫمحࢫMG995 ھࢫبمخدامتبديلتمࢫ

ࢫالمخدام ࢫتركيب ࢫاليميۚܣࢫȊ Servoعد ࢫالمحرك ࢫܿݨلة ࢫتدور ࢫلا ،

للأردوʈنوࢫوࢫعندࢫإزالةࢫمكتبةࢫالس؈ففوࢫ  PWM 10  المرتبطࢫبالمخرج

  ʇشتغلࢫالمحركࢫبطرʈقةࢫعادية

ࢫالعملࢫ ʏࢫتلڧ ࢫالس؈ففو ࢫمكتبة ࢫبأن ࢫتأكدنا ࢫالبحث Ȋعد

ࢫ ࢫ. PWM (9 – 10)بالمخارج ࢫبتغي؈فࢫالمخرج ࢫإذن ࢫ10قمنا

  PWM 6اليميۚܣࢫبالمخرجࢫللمحركࢫ

نࢫ؈المحركࢭʏࢫمرحلةࢫالتجرʈبࢫالٔڈاǿيࢫلاحظناࢫمشɢلࢫࢭʏࢫحركةࢫأحدࢫ

  مماࢫأثرࢫسلباࢫعڴʄࢫحركةࢫالتنقل
  Ȗغي؈فࢫالمحرك؈نࢫمعاࢫاليميۚܣࢫوࢫالʋساري 

ʄالرتبةࡧכوڲ   

 2018مايࡧ
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  فاسطࢫالوصفي:  المݏݰقࡧכول 
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 تنقلࡧالروȋوتࡧȊسرعةࡧمخفضةࡧ

  

تنقلࡧالروȋوتࡧداخلࡧ

المجسمࡧدونࡧلمسࡧ

 جنباتھࡧ

محرɠانࡧمخ؅قلانࡧبالتيارࡧ

 ܿݨلتانࡧ +المستمرࡧ

التقاطࡧاݍݨوانبࡧכماميةࡧ

 واليميɴيةࡧوالʋسارʈة

 معاݍݨةࡧمعلوماتࡧטلتقاط

موجاتࡧفوقࡧللملتقطاتࡧࡧ3

  US-100الصوت

 NanoArduinoبطاقةࡧ

 L298Nالمتحكمࡧ توزʉعࡧالطاقةࡧعڴʄࡧالمحرك؈ن

 تنقلࡧالروȋوتࡧبتوازن 

  
 ܿݨلةࡧحرة

 

لشمعةࡧالتقاطࡧلɺبࡧا

 منࡧاليم؈نࡧأوࡧالʋسار

معاݍݨةࡧمعلوماتࡧ

 טلتقاط

 ملتقطانࡧرقميانࡧللنار

التقاطࡧلɺبࡧالشمعةࡧ

 المشتعلةࡧ

 NanoArduinoبطاقةࡧ

 مروحةࡧمرتبطةࡧبمحرك جذبࡧوࡧدفعࡧالɺواء

توجيھࡧالمروحةࡧنحوࡧالشمعةࡧ

 وࡧʇساراࡧࡧالمشتعلةࡧيميناࡧأ

 MG995محركࡧمؤازرࡧࡧ

إطفاءࡧالشمعةࡧ

توزʉعࡧالطاقةࡧعڴʄࡧالمحركࡧالمؤازرࡧ المشتعلة

 لتوجيھࡧالمروحة

 17N80C3ترانزʉسطور 

ࡧالتنقلࡧحرɠيمࡧȖغذية

 3v – 9vمستقلةࡧبطاقة

Ȗغذيةࡧכردوʈنوࡧبطاقةࡧ

 7v – 12vمستقلة

  2x3.7vعمودانࡧ
 قابلانࡧللܨݰن

Ȗغذيةࡧالروȋوتࡧبطاقةࡧ

 مستقلةكɺرȋائيةࡧ
ࡧالمحركࡧالمؤازر Ȗغذيةࡧ

 – 4.8vبطاقةࡧمستقلة

7.2v 

ࡧمحركࡧالمروحةࡧȖغذية

 3v – 9vبطاقةࡧمستقلة

 Ȗشغيلࡧ-إيقافࡧ قاطعࡧالتيار

 כردوʈنوبطاقةࡧ الملتقطاتȖغديةࡧ
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  לطفاǿيࢫ كمࢫࢭʏࢫالروȋوتشرحࢫبرنامجࢫالتح:  الثاɲيالمݏݰقࡧ
   Oukkama@gmail.com: لأجلࡧטستفسارࡧيرڊʄࡧטتصالࡧبالسيدࡧعبدالعزʈزࡧعكة

 

)تفس؈فࢫ،ࢫتوضيح(معلوماتࢫحولࢫالتعليمةࢫ التعليمات    

#include <Servo.h> 

Servo myservo; 

intpos = 90; 

 حࢫبمكتبةࢫالس؈ففوʈالتصر 

 Ȗسميةࢫالسرفوmyservo 

 ࢫʏدرجةࢫ90تحديدࢫوضعيةࢫالسرفوࢫࢭ  

#define trigA 2 

#define echoA 3 

long duracionA, dA; 

#define trigD 4 

#define echoD 5 

long duracionD, dD; 

#define trigG 10 

#define echoG 7 

long duracionG, dG; 

 ࢫالصوتࢫ ࢫفوق ࢫملتقطات ࢫبمتغ؈فات التصرʈح

افةࢫالۘܣࢫتفصلࢫɠلࢫملتقطࢫعنࢫالثلاثةࢫوࢫالمس

 اݍݰاجز

 dA  :ࢫالملتقطࢫ ࢫب؈ن ࢫتفصل ࢫالۘܣ ࢫالمسافة ʏۂ

 المتواجدࢫࢭʏࢫכمامࢫوࢫاݍݰاجزࢫכمامي

 dD  :ࢫالملتقطࢫ ࢫب؈ن ࢫتفصل ࢫالۘܣ ࢫالمسافة ʏۂ

 المتواجدࢫعڴʄࢫاليم؈نࢫوࢫاݍݰاجزࢫاليميۚܣ

 dG  :ࢫالملتقطࢫ ࢫب؈ن ࢫتفصل ࢫالۘܣ ࢫالمسافة ʏۂ

  المتواجدࢫعڴʄࢫالʋسارࢫوࢫاݍݰاجزࢫالʋساري 

int IN1 = 12;  

int ENA = 11;     

int IN3 = 13;   

int ENB = 6;      

 يࢫالتنقلࢫࢫɠحࢫبمتغ؈فاتࢫمحرʈالتصر 

 ENA  :ࢫ ࢫاليميۚܣ ࢫالمحرك ʄࢫعڴ ࢫالطاقة : توزʉع

 للبطاقة  pwmيجبࢫأنࢫيرتبطࢫبأحدࢫالمخارجࢫ

  لإمɢانيةࢫȖغي؈فࢫالسرعة (3-5-6-9-10-11)

 IN1  :ࢫواح ʄࢫمنڍ ʏࢫࢭ ࢫاليميۚܣ ࢫالمحرك دࢫدوران

 مثلاࢫنحوࢫالمام

 ENB  :ࢫ ࢫالʋساري ࢫالمحرك ʄࢫعڴ ࢫالطاقة : توزʉع

للبطاقةࢫ pwmيجبࢫأنࢫيرتبطࢫبأحدࢫالمخارجࢫ

  لإمɢانيةࢫȖغي؈فࢫالسرعةࢫ

 IN3  :ساري دورانࢫالمحركࢫʋࢫواحدࢫࢫالʄࢫمنڍʏࢭ

 כماممثلاࢫنحوࢫ

 غي؈فࢫȖࢫ ࢫإمɢانية ʏࢫتلڧ ࢫالسرفو ࢫمكتبة ࢫأن بما

ࢫ10وࢫࢫ9السرعةࢫبالɴسبةࢫللمخرج؈نࢫالرقمي؈نࢫ

أخرىࢫمثلاࢫɸناࢫࢫpwmبࢫرȋطɺماࢫبمخارجࢫفيج

  6وࢫࢫ11

intspeedA = 165;   

intspeedB = 160;   
 ࢫ ࢫاليميۚܣ ࢫالمحرك؈ن ࢫسرعة وࢫࢫspeedAتحديد

  255وࢫࢫ0السرعةࢫماࢫب؈نࢫ:  speedBالʋساريࢫ

int obstacle = 20;   

int pause = 400;     

intt_tourne = 500; 

 ʏࢫࢭ ࢫالمتواجد ࢫالملتقط ࢫب؈ن ࢫالمسافة ࢫتحديد

 cm 20כمامࢫوࢫاݍݰاجزࢫכماميࢫࢭʏࢫ

 ࢫʏوتࢫࢭȋ400تحديدࢫمدةࢫتوقفࢫالرو ms 

 ࢫʏوتࢫࢭȋ500تحديدࢫمدةࢫدورانࢫالرو ms 

ʄالرتبةࡧכوڲ   
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 وتȋذهࢫالمددࢫحسبࢫسرعةࢫالروɸغي؈فࢫȖيمكنࢫ  

intflame_D = A0;int val_flame_D = 0; 

intflame_G = A1;int val_flame_G = 0; 

int buzzer = A2; 

intventilateur = 8; 

 

 ࢫاليميۚܣࢫالتص ࢫالنار ࢫملتقطي ࢫبمتغ؈فات رʈح

flameDساريࢫࢫʋوࢫالflameG 

 ࢫبالمداخلࢫ ࢫالنارࢫالرقمي؈ن ࢫملتقطي ࢫرʈط يمكن

ࢫبالمداخلࢫ ࢫرȋطɺما ࢫيمكن ࢫكما الرقمية

ࢫɠلࢫ ࢫلأن ࢫ ࢫɸنا ࢫاݍݰال ࢫɸو ࢫكما التناظرʈة

ࢫ ࢫباستȞناء ࢫمستعملة ࢫالرقمية ࢫ1وࢫࢫ0المداخل

ࢫواستقبالࢫ ࢫلإرسال ࢫɲستعملɺما الذين

 البطاقةالمعلوماتࢫمنࢫوࢫإڲʄࢫ

 حࢫبمتغ؈فࢫالصفارةࢫوࢫمحركࢫالمروحةʈالتصر 

void stop(){ 

analogWrite(ENA,0); 

analogWrite(ENB,0); 

digitalWrite(IN1, LOW);  

digitalWrite(IN3, LOW); 

digitalWrite(ventilateur,LOW);} 

 ࢫ ࢫࢫstopالدالة ࢫإرسال ࢫمن وࢫبالتاڲʏࢫࢫ0Vتمكن

قافࢫإيقافࢫمحرɠيࢫالتتقلࢫʇعۚܣࢫالروȋوتࢫوࢫإي

  محركࢫالمروحةࢫ

void avance(){ 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

digitalWrite(IN1, HIGH);  

digitalWrite(IN3, HIGH); 

digitalWrite(ventilateur,LOW);} 

 الدالةࢫavance5تمكنࢫمنࢫإرسالࢫࢫVࢫࢫʏوࢫبالتاڲ

ࢫتنقلࢫ ࢫʇعۚܣ ࢫכمام ࢫنحو ࢫالمحرك؈ن دوران

ࢫبالس ࢫوࢫإيقافࢫالروȋوت ࢫسابقا ࢫالمحددة رعة

  محركࢫالمروحةࢫأثناءࢫالتنقل

void droite(){ 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

digitalWrite(IN1, LOW);    

digitalWrite(IN3, HIGH);    

digitalWrite(ventilateur,LOW);} 

 ࢫ ࢫإرسالࢫdroiteالدالة ࢫمن للمحركࢫࢫ0Vتمكن

ࢫ ࢫتوقف: اليميۚܣ ࢫࢫ5Vوࢫ ࢫالʋساري : للمحرك

مماࢫʇعۚܣࢫدورانࢫالروȋوتࢫنحوࢫاليم؈نࢫ.  تحرك

  وࢫإيقافࢫمحركࢫالمروحة

void gauche(){ 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

digitalWrite(IN1, HIGH); //MoteurDroit 

Marche 

digitalWrite(IN3, LOW); //Moteur Gauche 

Arret 

digitalWrite(ventilateur,LOW);} 

 الدالةࢫgauche5تمكنࢫمنࢫإرسالࢫVللمحركࢫࢫ

ࢫ ࢫو: اليميۚܣ ࢫ ࢫࢫ0Vتحرك ࢫالʋساري : للمحرك

مماࢫʇعۚܣࢫدورانࢫالروȋوتࢫنحوࢫالʋسارࢫ.  توقف

 وࢫإيقافࢫمحركࢫالمروحة

 ࢫتنقلࢫ ࢫأثناء ࢫȖستعملان ࢫالدالتان ɸاتان

ࢫبأحدࢫ ࢫטصطدام ࢫدون ࢫالمبۚܢ ࢫداخل الروȋوت

  اݍݰواجز

 

    void tourne_droite(){ 
  ࢫ ࢫالدالت؈ن ࢫȖشّڈان ࢫالدالتان وࢫࢫ ɸdroiteاتان

gauche ࢫدورانࢫࢫ ࢫأثناء ࢫفقط ࢫȖستعملان و

ʄالرتبةࡧכوڲ   

 2018مايࡧ

 



 

 

R
ob

ot
ec

h2
01

8 
يࢫࢫ

ǿفا
לط

تࢫ
ȋو

و ر
 ال

9 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

digitalWrite(IN1, LOW);  

digitalWrite(IN3, HIGH);//Moteur Gauche 

Marche 

digitalWrite(ventilateur,LOW);} 

    void tourne_gauche(){ 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

digitalWrite(IN1, HIGH); //MoteurDroit 

Marche 

digitalWrite(IN3, LOW); 

digitalWrite(ventilateur,LOW);} 

 

ࢫحالةࢫ ʏسارࢫࢭʋࢫأوࢫنحوࢫال ࢫنحوࢫاليم؈ن الروȋوت

ࢫࢭʏࢫ ࢫالمحددة ࢫالمسافة ࢫاݍݰاجزࢫכمامي التقاط

20cmأوࢫأقلࢫ 

 

 

void servo_centre(){ 

myservo.attach(9); 

myservo.write(90);} 

 

 الدالةࢫservo_centreطࢫتمࢫȋكنࢫمنࢫإعادةࢫر

السرفوࢫ وࢫتحديدࢫوࢫضعيةࢫ9السرفوࢫبالمخرجࢫ

 درجةࢫ90ࢭʏࢫ

void setup() 

{ 

pinMode(trigA,OUTPUT); 

pinMode(echoA,INPUT); 

pinMode(trigD,OUTPUT); 

pinMode(echoD,INPUT); 

pinMode(trigG,OUTPUT); 

pinMode(echoG,INPUT); 

pinMode(IN1, OUTPUT); 

pinMode(ENA,OUTPUT); 

pinMode(IN3, OUTPUT); 

pinMode(ENB, OUTPUT); 

digitalWrite(ENA, LOW  ); 

digitalWrite(ENB, LOW  ); 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

pinMode(flame_D, INPUT); 

pinMode(flame_G, INPUT); 

pinMode(ventilateur, OUTPUT); 

pinMode(buzzer, OUTPUT); 

myservo.attach(9); }  

  دالةࢫלعدادࢫvoid setup( )تمكنࢫمنࢫضبطࢫࢫ

ࢫ ࢫللدخلة ࢫكمرابط ࢫالبطاقة ࢫINPUTمرابط

ࢫالʋساريࢫ ࢫو ࢫاليميۚܣ ࢫالنار ࢫلملتقطي بالɴسبة

ࢫ ࢫفوقࢫࢫechoوالمستقبلات ࢫالموجات لملتقطات

ࢫلمحركࢫ ࢫبالɴسبة ࢫلݏݵرجة ࢫوࢫكمرابط الصوت

لملتقطاتࢫࢫtrigالمروحةࢫوࢫالصفارةࢫوࢫالباعثاتࢫ

 التنقلالموجاتࢫفوقࢫالصوتࢫوࢫمحرɠيࢫ

 طࢫالسرفوࢫبالمخرجࢫȋ9ضبطࢫمر 

ʄالرتبةࡧכوڲ   
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 void loop(){ 

digitalWrite(trigA, LOW); 

delayMicroseconds(2); 

digitalWrite(trigA, HIGH);  

delayMicroseconds(10); 

digitalWrite(trigA, LOW); 

duracionA = pulseIn(echoA, HIGH); 

dA = (duracionA/2) / 29; 

 

digitalWrite(trigD, LOW); 

delayMicroseconds(2); 

digitalWrite(trigD, HIGH);  

delayMicroseconds(10); 

digitalWrite(trigD, LOW); 

duracionD = pulseIn(echoD, HIGH); 

dD = (duracionD/2) / 29;  

digitalWrite(trigG, LOW); 

delayMicroseconds(2); 

digitalWrite(trigG, HIGH);    

delayMicroseconds(10); 

digitalWrite(trigG, LOW); 

duracionG = pulseIn(echoG, HIGH); 

dG = (duracionG/2) / 29; 

 

 ࢫ ࢫࢭʏࢫࢫ( )Ȗvoidloopعت؄ف ࢫכساسية الدالة

ࢫوࢫȊشɢلࢫ ࢫمتكررة ࢫحلقة ʏࢫࢭ ࢫوࢫتنفذ ال؄فنامج

 مستمر

 Trig10يرسلࢫموجاتࢫفوقࢫالصوتࢫلمدةࢫࢫ µs ࢫ

فيتمࢫتحديدࢫمدةࢫرجوعࢫصدىࢫالموجاتࢫإڲʄࢫ

وࢫبالتاڲʏࢫيتمࢫحسابࢫالمسافةࢫࢫEcho المستقبل

ب؈نࢫالملتقطࢫوࢫاݍݰاجزࢫحسبࢫالقاعدةࢫأسفلھࢫ

علماࢫأنࢫالصوتࢫيقطعࢫالمسافةࢫمرت؈نࢫذɸاباࢫ

 وࢫإياباࢫࢫࢫࢫ

  

 ʇV = 34000 cm/sـعـــنـــيࢫࢫV = 340 m/sسـرعةࢫالـصـوتࢫ

 1s = 10-6 µsوࢫࢫµsۂʏࢫࢫtوحـــدةࢫالوقـتࢫ

  ʇعۚܣʇ)/2d = (v * tـعـۚܣࢫࢫt = 2d / vلديناࢫ

d = (34000 *10-6 * t)/2 ـعـۚܣࢫࢫʇd = t * 0.017 

 d = t / 58أوࢫ

 d = t / 2/29أوࢫ

 

 

 dA  :ࢫالمسافةࢫالۘܣࢫتفصلࢫب؈نࢫالملتقطࢫʏۂ

 المتواجدࢫࢭʏࢫכمامࢫوࢫاݍݰاجزࢫכمامي

 dD  :ࢫالمسافةࢫالۘܣࢫتفصلࢫب؈نࢫالملتقطࢫʏۂ

 المتواجدࢫعڴʄࢫاليم؈نࢫوࢫاݍݰاجزࢫاليميۚܣ

 dG  :ࢫالمسافةࢫالۘܣࢫتفصلࢫب؈ʏنࢫالملتقطࢫۂ

 المتواجدࢫعڴʄࢫالʋسارࢫوࢫاݍݰاجزࢫالʋساري 

analogWrite(ENA,speedA); 

analogWrite(ENB,speedB); 

val_flame_D = digitalRead(flame_D); 

val_flame_G = digitalRead(flame_G); 

digitalWrite(ventilateur,LOW); 

//avance(); 

digitalWrite(ventilateur,LOW);digitalWrit

e(buzzer,LOW);servo_centre(); 

 ࢫ ࢫاليميۚܣ ࢫالمحرك؈ن ࢫspeedAتحديدسرعة

 speedBوالʋساريࢫ

 قراءةࢫقيمࢫملتقطيࢫالنارࢫالرقمي؈نࢫاليميۚܣࢫ

 والʋساري 

 إيقافࢫمحركࢫالمروحةࢫوࢫعدمࢫإصدارࢫالصوتࢫ

ࢫ90منࢫطرفࢫالصفارةࢫࢫوࢫتوجيھࢫالسرفوࢫنحوࢫ

  درجةࢫʇعۚܣࢫࢭʏࢫالوسط

    if ((dA>obstacle) &&  (dD>obstacle) &&  

(dG>obstacle) ) {avance();} 

    else  

      if ((dA>obstacle) && (dD<dG) ) 

{gauche();} 

      else  

        if ((dA>obstacle) && (dG<dD) )  

  ࢫالشر ࢫعنࢫ:  כول ط ࢫȊعيدا ࢫالروȋوت ࢫɠان إذا

ࢫالʋسارʈةࢫ ࢫو ࢫاليميɴية ࢫو ࢫכمامية اݍݰواجز

ࢫ ࢫاك؄فࢫمن ࢫالروȋوتࢫࢫ20cmبمسافة ࢫتنقل إذن

 نحوࢫכمامࢫوࢫۂʏࢫحالةࢫانطلاقࢫالروȋوتࢫ

 ࢫ ࢫعنࢫ:  الثاɲيالشرط ࢫȊعيدا ࢫالروȋوت ࢫɠان إذا

ࢫالروȋوتࢫ ࢫب؈ن ࢫوالمسافة ࢫכمامي اݍݰاجز

ࢫاليميۚܣ ࢫ واݍݰاجز ࢫالمسافة ࢫمن ب؈نࢫأصغر
ʄالرتبةࡧכوڲ   
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{droite();} 

       else  

        if ((dA>obstacle) && (dG=dD) )  

{avance();} 

        else  

          if ((dA<=obstacle) && (dD<=dG) ) 

{stop(); 

delay(pause);tourne_gauche();delay(t_tou

rne);avance();delay(t_tourne);}  

          else  

            if ((dA<=obstacle) && (dG<dD) )  

{stop(); 

delay(pause);tourne_droite();delay(t_tour

ne);avance();delay(t_tourne);} 

ࢫدورانࢫ ࢫإذن ࢫالʋساري ࢫاݍݰاجز ࢫو الروȋوت

ࢫمنࢫ ࢫالروȋوت ࢫلتمك؈ن ࢫوࢫذلك ࢫʇسارا الروȋوت

 التنقلࢫوسطࢫالمسار

 عيداࢫعنࢫ:  الثالثالشرطࢫȊوتࢫȋانࢫالروɠإذاࢫ

ࢫالروȋوتࢫ ࢫب؈ن ࢫوالمسافة ࢫכمامي اݍݰاجز

ࢫب؈نࢫ ࢫالمسافة ࢫمن ࢫأصغر ࢫالʋساري واݍݰاجز

ࢫدورانࢫ ࢫإذن ࢫاليميۚܣ ࢫاݍݰاجز ࢫو الروȋوت

ࢫ ࢫيمينا ࢫمنࢫالروȋوت ࢫالروȋوت ࢫلتمك؈ن وࢫذلك

 التنقلࢫوسطࢫالمسار

 ࢫ ࢫعنࢫ:  الراȊعالشرط ࢫȊعيدا ࢫالروȋوت ࢫɠان إذا

ࢫالروȋوتࢫ ࢫب؈ن ࢫوالمسافة ࢫכمامي اݍݰاجز

ࢫب؈نࢫ ࢫالمسافة ࢫȖساوي ࢫالʋساري واݍݰاجز

ࢫتنقلࢫ ࢫإذن ࢫاليميۚܣ ࢫاݍݰاجز ࢫو الروȋوت

 الروȋوتࢫنحوࢫכمامࢫ

 باࢫمنࢫ:  اݍݵامسالشرطࢫʈوتࢫقرȋانࢫالروɠإذاࢫ

ࢫכ  ࢫالروȋوتࢫاݍݰاجز ࢫب؈ن ࢫوالمسافة مامي

واݍݰاجزࢫاليميۚܣࢫأصغرࢫأوࢫȖساويࢫالمسافةࢫب؈نࢫ

ࢫتوقفࢫ ࢫإذن ࢫالʋساري ࢫاݍݰاجز ࢫو الروȋوت

ࢫنحوࢫ ࢫʇعۚܣ ࢫʇسارا ࢫدوران ࢫو ࢫقليلا الروȋوت

 اݍݰاجزࢫالبعيدࢫ

 باࢫمنࢫ:  السادسالشرطࢫʈوتࢫقرȋانࢫالروɠإذاࢫ

ࢫالروȋوتࢫ ࢫب؈ن ࢫوالمسافة ࢫכمامي اݍݰاجز

ࢫالم ࢫمن ࢫأصغر ࢫالʋساري ࢫب؈نࢫواݍݰاجز سافة

ࢫتوقفࢫ ࢫإذن ࢫاليميۚܣ ࢫاݍݰاجز ࢫو الروȋوت

ࢫنحوࢫ ࢫʇعۚܣ ࢫيمينا ࢫدورانھ ࢫو ࢫقليلا الروȋوت

ࢫقليلاࢫلɢيࢫ ࢫنحوࢫכمام ࢫوࢫتنقلھ اݍݰاجزࢫالبعيد

 لاࢫيرجع

  

If(val_flame_D==LOW){stop();delay(500);

digitalWrite(buzzer,HIGH);delay(200);digi

talWrite(buzzer,LOW);myservo.attach(9); 

            for (pos = 90; pos>= 10; pos -= 5) { 

myservo.write(pos); 

            delay(30);} 

            if (pos = 10)  

            

{digitalWrite(ventilateur,HIGH);myservo.

detach();delay(3000);}          } 

 ةࢫɺࢫج ࢫمن ࢫمشتعلة ࢫشمعة ࢫالتقاط ࢫتم إذا

لروȋوتࢫلمدةࢫنصفࢫثانيةࢫاليم؈نࢫإذنࢫتوقفࢫا

ࢫ ࢫلمدة ࢫالصوت ࢫإصدار ࢫتوقفࢫࢫ0,2و ࢫو ثانية

ࢫ10إصدارࢫالصوتࢫوࢫتوجيھࢫالسرفوࢫيميناࢫبࢫ

ࢫ ࢫȊسرعة ࢫوصولࢫࢫ5درجات ࢫعند ࢫو خطوات

وࢫبالتاڲʏࢫࢫ5Vالسرفوࢫلɺذهࢫالوضعيةࢫ،ࢫإرسالࢫ

ࢫ3لمدةࢫ دورانࢫمحركࢫالمروحةࢫلإطفاءࢫالشمعة

ࢫإطفاءࢫ ࢫعدم ࢫحالة ʏࢫࢭ ࢫالعملية ࢫوࢫȖعاد ثواɲي

 شتعلةالشمعةࢫالم

  

  if  ةࢫɺࢫج ࢫمن ࢫمشتعلة ࢫشمعة ࢫالتقاط ࢫتم إذا

ʄالرتبةࡧכوڲ   

 2018مايࡧ

 



 

 

R
ob

ot
ec

h2
01

8 
يࢫࢫ

ǿفا
לط

تࢫ
ȋو

و ر
 ال

12 

((val_flame_G==LOW)){stop();delay(500);

digitalWrite(buzzer,HIGH);delay(200);digi

talWrite(buzzer,LOW);myservo.attach(9); 

            for (pos = 90; pos<= 185; pos += 5) {  

myservo.write(pos); 

            delay(30);} 

            if (pos = 185) 

            

{digitalWrite(ventilateur,HIGH);myservo.

detach();delay(3000);}   }} 

الʋسارࢫإذنࢫتوقفࢫالروȋوتࢫلمدةࢫنصفࢫثانيةࢫ

ࢫ ࢫلمدة ࢫالصوت ࢫإصدار ࢫتوقفࢫࢫ0,2و ࢫو ثانية

ࢫالسرفو ࢫتوجيھ ࢫو ࢫبࢫ إصدارࢫالصوت ʇسارا

لࢫخطواتࢫوࢫعندࢫوصو ࢫ5درجةࢫȊسرعةࢫࢫ185

وࢫبالتاڲʏࢫࢫ5Vالسرفوࢫلɺذهࢫالوضعيةࢫ،ࢫإرسالࢫ

ࢫ3دورانࢫمحركࢫالمروحةࢫلإطفاءࢫالشمعةࢫلمدةࢫ

ࢫإطفاءࢫ ࢫعدم ࢫحالة ʏࢫࢭ ࢫالعملية ࢫوࢫȖعاد ثواɲي

 الشمعةࢫالمشتعلة

   
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