
 

است كه اخيرا با  AVRيك برد آماده با ميكروكنترلر 

 ارميكروكنترلرهاي ديگر نيز به بازار آمده و تمام قطعات لازم براي راه اندازي يك ميكروكنترلر را د

، ورودي و خروجي، مدار ) بصورت بوت لودر

از آردوينو براي مقاصد آموزشي، نمونه سازي و تست و حتي در مواردي در دستگاه نهايي 

ر رايگان به زبان شامل يك كامپايل

  به نام خدا

  جلسه اول آموزش آردوينو

 NK-100با ربات  ربصورت پروژه محو

 

 

يك برد آماده با ميكروكنترلر  يك كامپايلر رايگان همراه با

ميكروكنترلرهاي ديگر نيز به بازار آمده و تمام قطعات لازم براي راه اندازي يك ميكروكنترلر را د

بصورت بوت لودر(بخش هايي مثل تغذيه، اسيلاتور، پرورگرمر 

از آردوينو براي مقاصد آموزشي، نمونه سازي و تست و حتي در مواردي در دستگاه نهايي 

شامل يك كامپايل باز يا متن سورس آردوينو يك پلتفرم اپن. شود

يك كامپايلر رايگان همراه باآردوينو   

ميكروكنترلرهاي ديگر نيز به بازار آمده و تمام قطعات لازم براي راه اندازي يك ميكروكنترلر را د

بخش هايي مثل تغذيه، اسيلاتور، پرورگرمر . مي باشد

  . ريست و غيره

    

از آردوينو براي مقاصد آموزشي، نمونه سازي و تست و حتي در مواردي در دستگاه نهايي 

شود نيز استفاده مي



C++   با برنامه و يك سخت افزارBoot Loader  است كه در مدلهاي ساده عموما يك

برنامه . حاوي يك قطعه كد بوت در انتهاي حافظه فلش مي باشد ATmega328ميكروكنترلر 

بوت لودر به گونه اي نوشته شده كه به كاربر اجازه مي دهد از طريق پورت سريال ميكرو آن را 

  . وگرم كند و نيازي به پروگرمر جدا نداشته باشدپر

به سريال روي برد مي باشند كه به ما  USBداراي يك مبدل  Arduinoبيشتر بردهاي 

به كامپيوتر متصل كنيم و براحتي برنامه را  USBاين امكان را مي دهد تا برد را با كمك يك كابل 

  . روي برد پروگرم كنيم

م داريم به اميد خدا به صورت پروژه محور به آموزش كار با ما در اين سري جلسات تصمي

ساخته ايم كه محصول  NK-100براي جذاب بودن اين كار يك ربات به نام . اين برد بپردازيم

كيت بوده و مخصوصا با قطعات در دسترس و ساده ساخته شده است تا نوآموزان  تجاري نوين

  .ازند و آموزشها را روي آن انجام دهندبراحتي بتوانند اين روبات را براي خود بس

 و بعنوان هسته اصلي استفاده مي كند Arduino Nanoاز برد  NK-100روبات 

ولت و  3.7تغذيه اين برد از يك پك باتري ليتيوم يون . ماژولهاي زيادي روي آن نصب شده است

ت را شارژ كرد و  از يك ماژول پاوربانك تامين مي شود كه براحتي ميتوان توسط يك آداپتور، روبا

 .ولت ماژول پاور بانك براي راه اندازي برد آردوينو نانو و ساير ماژول ها استفاده نمود 5خروجي 



 

Servo( به شماره SG90   استفاده

اين روبات سخنگو بوده و . شده كه در آموزش هاي بعدي با نحوه راه اندازي آن آشنا مي شويم

مي باشد، همچنين براي تشخيص فاصله از ماژول 

براي  NTC كاستفاده كرده و نيز از يك فتوسل براي بررسي شب و روز و ي

رله استفاده  عدد دو روي چهار چرخ جلو و عقب مي رود و براي اين كار از

چشم ها و دهان روبات روشن و خاموش شده و براي كنترل از خارج از يك ماژول واي 

ورت تغذيه شده و به پ LF33استفاده مي كند كه با رگولاتور 

ماژولهاي متصل به روبات ممكن است در طول آموزش بيشتر شود 

همانطوريكه مي دانيد هدف از اين سري 

آموزش ها يادگيري كار با ماژولها و قطعات مختلف بصورت كاربردي و پروژه محور مي باشد تا 

  .براحتي استفاده نمود

Servo(در قسمت دست روبات از يك گريپر با موتور سروو 

شده كه در آموزش هاي بعدي با نحوه راه اندازي آن آشنا مي شويم

مي باشد، همچنين براي تشخيص فاصله از ماژول  DF Playerمجهز به ماژول پخش صداي 

SR05 استفاده كرده و نيز از يك فتوسل براي بررسي شب و روز و ي

 . ن دماي محيط بهره مي برد

NK-100 روي چهار چرخ جلو و عقب مي رود و براي اين كار از

چشم ها و دهان روبات روشن و خاموش شده و براي كنترل از خارج از يك ماژول واي 

استفاده مي كند كه با رگولاتور  ESP8266فاي خارجي به نام 

ماژولهاي متصل به روبات ممكن است در طول آموزش بيشتر شود . سريال ميكرو متصل شده است

همانطوريكه مي دانيد هدف از اين سري . و بسته به شرايط از ماژولهاي ديگري نيز استفاده شود

آموزش ها يادگيري كار با ماژولها و قطعات مختلف بصورت كاربردي و پروژه محور مي باشد تا 

براحتي استفاده نمود براي موارد ديگرات را در عمل مشاهده كرد و 

  كامپايلر آردوينو 

در قسمت دست روبات از يك گريپر با موتور سروو 

شده كه در آموزش هاي بعدي با نحوه راه اندازي آن آشنا مي شويم

مجهز به ماژول پخش صداي 

SR05آلتراسونيك 

ن دماي محيط بهره مي بردچك كرد

100ربات 

چشم ها و دهان روبات روشن و خاموش شده و براي كنترل از خارج از يك ماژول واي . مي كند

فاي خارجي به نام 

سريال ميكرو متصل شده است

و بسته به شرايط از ماژولهاي ديگري نيز استفاده شود

آموزش ها يادگيري كار با ماژولها و قطعات مختلف بصورت كاربردي و پروژه محور مي باشد تا 

ات را در عمل مشاهده كرد و عتوان كاربرد قطب

  

 و نصب دانلود - 1



براي دانلود اين . مي باشد Arduinoاولين قدم براي كار با برد آردوينو دانلود كامپايلر   

در گوگل و يا ورود به سايت  download arduinoكامپايلر كافيست با جستجوي عبارت 

 .آن را دانلود و نصب نمود https://www.arduino.ccرسمي اين كامپايلر به نشاني 

ار ساده بوده و با ينصب اين كامپايلر بس. بعد از دانلود كامپايلر آردوينو آن را نصب كنيد

 Boardروي  Toolsب و اجرا مطابق شكل زير از منوي بعد از نص. چند كليك نصب مي شود

بعد . كليك نماييد Arduino Nanoروي  Arduino AVR Boardsكليك كرده و از زير منوي 

روي  Processorو گزينه  Toolsاز انتخاب برد اگر ماژول آردوينوي شما قديمي است از منوي 

ATmeg328P (Old Booloader)  و در غير اين صورت رويATmeg328P كليك كنيد.  

توانيد برد مورد نظر  استفاده مي كنيد مي Unoالبته در صورتي كه از برد ديگري مثل 

توجه داشته باشيد گزينه هاي كامپايلر آردينوي نصب شده ممكن است . خود را انتخاب نماييد

  .دن استاندكي با اين تصوير تفاوت داشته باشيد چرا كه اين كامپايلر مدام در روز بروز ش

  

  



بسته . كامپيوتر متصل كنيد USBپس از انتخاب برد مي توانيد آردوينوي خود را به پورت   

به سريال روي برد آردوينو ممكن است نياز به  USBبه سيستم عامل شما و بسته به چيپ مبدل 

معمولا در سيستم عامل هاي مدرن مثل . نصب درايور چيپ باشد و يا بصوت خودكار نصب شود

در صورتي كه آنلاين باشيد نصب درايورهاي متداول به سرعت و بصورت خودكار انجام  10ويندوز 

كليك كرده و شماره  Portروي  Tools در صورت نصب شدن درايور مي توانيد از منوي. مي شود

  .پورتي كه برد به آن متصل شده را انتخاب نماييد

  

  

  :سخت افزار جلسه اول - 2

هاي آردوينو بعنوان ورودي يا خروجي  ما در جلسه اول قصد داريم به روش تعريف پايه  

  . ت يا خواندن از آن را آموزش دهيمرپرداخته و نحوه نوشتن در پو

هاي آن از  نيست كه تمام پايه Atmega328نانو چيزي جز يك ميكروكنترلر برد آردوينو   

براي پايه  D13تا  D0مثلا . اري مي شودذگ برد خارج شده و براي راحتي نوآموزان با اعداد نام

در شكل زير مي توانيد . براي ورودي هاي آنالوگ A7تا  A0هاي ورودي و خروجي ديجيتال و 

  .م جديد را مشاهده نماييدپورتهاي متناظر با هر نا



  

 BC547را با كمك يك ترانزيستور منفي 

اريم اين پايه را بعنوان خروجي متصل كرده ايم و قصد د

ايم كه با ورودي تعريف  و منفي متصل كرده

ين پايه و خواندن وضعيت كليد متوجه تكان خوردن روبات و ضربه شديد به سر روبات 

آموزيم كه در صورت  اندازي ماژول سخنگو به روبات مي

A0  تاA7 اين . شده اند يارذنام گ

 A0پايه ها معمولا براي ورودي آنالوگ استفاده مي شوند و براي تست اين پايه هاي نيز به پايه 

براي تشخيص نور يك عدد فتوسل 

روبات مي تواند با سنجش دما فيدبك هاي صوتي مناسبي بصورت تصادفي 

را با كمك يك ترانزيستور منفي  NK-100ها و دهان ربات  ما در جلسه اول چشم

متصل كرده ايم و قصد د D2كيلو اهم به پايه  4.7

  .تعريف كنيم و آن را چشمكزن كنيم

و منفي متصل كرده D12همچنين يك كليد جيوه اي را به پايه 

ين پايه و خواندن وضعيت كليد متوجه تكان خوردن روبات و ضربه شديد به سر روبات 

اندازي ماژول سخنگو به روبات مي در جلسات آتي بعد از راه

  .اند پاسخ مناسبي دهد

A0به عنوان  همانطوريكه در بالا ذكر شد تعدادي از پايه ها

پايه ها معمولا براي ورودي آنالوگ استفاده مي شوند و براي تست اين پايه هاي نيز به پايه 

يك عدد فتوسل  A1براي سنجش دما و به پايه  NTCمقاومت حرارتي 

روبات مي تواند با سنجش دما فيدبك هاي صوتي مناسبي بصورت تصادفي . ايم محيط متصل كرده

ما در جلسه اول چشم

4.7و يك مقاومت 

تعريف كنيم و آن را چشمكزن كنيم

همچنين يك كليد جيوه اي را به پايه 

ين پايه و خواندن وضعيت كليد متوجه تكان خوردن روبات و ضربه شديد به سر روبات كردن ا

در جلسات آتي بعد از راه. خواهيم شد

اند پاسخ مناسبي دهدضربه خوردن بتو

همانطوريكه در بالا ذكر شد تعدادي از پايه ها

پايه ها معمولا براي ورودي آنالوگ استفاده مي شوند و براي تست اين پايه هاي نيز به پايه 

مقاومت حرارتي  كي

محيط متصل كرده



ت روشن بودن چراغ ها و يا رها شدن در يك محيط تاريك عكس العمل روبيان كند و نيز در ص

ن پايه هاي هر كدام از اي .را به مخاطب القا كند س هوشمند بودن رارا انجام دهد و ح هعريف شدت

اند تا تا ميكرو بتواند تغييرات ولتاژ  كيلواهم به زمين متصل شده 47ورودي آنالوگ با يك مقاومت 

  . كند بخواند تغيير مي NTCبين زمين و مثبت را كه به وسيله فتوسل و 

 



  

  :آشنايي با دستورات و توابع آردوينو - 3

آردوينو از يك ميكروكنترلر . قبل از شروع كد نويسي به يك سري مفاهيم نياز داريم  

هر پورت ميكرو قبل از . تصل شده استهاي ميكرو م هاي آردوينو به پورت استفاده مي كند و پايه



در كامپايلر آردوينو براي اين كار يك تابع به . استفاده بايد بصورت ورودي يا خروجي تعريف شود

وجود دارد كه دقيقا بايد به همين شكل و با رعايت حروف كوچك و بزرگ نوشته  pinModeنام 

كند و در اين زبان حروف كوچك و  استفاده مي ++Cدقت داشته باشيد كه آردوينو از زبان . شود

  .بزرگ باهم تفاوت دارند

رت يك ورودي اول شماره پايه است كه بايد بصو. گيرد دو ورودي مي ()pinModeتابع   

بعنوان ). OUTPUT(يا خروجي ) INPUT(عدد صحيح وارد شود و آرگومان دوم حالت ورودي 

را بعنوان خروجي تعريف  NK-100هاي چشم و دهان ربات  LEDپايه متصل به مثال دستور زير 

  :كند مي

pinMode(2,OUTPUT); 

  :كند مياي را تبديل به ورودي  همچنين دستور زير پايه متصل به كليد جيوه  

pinMode(12,INPUT); 

توجه داشته باشيد كه بيشتر ميكروكنترلرهاي به كار رفته در بردهاي آردوينو از جمله 

داخلي دارند كه در حالت ورودي مي  Pullupهاي خود مقاومت  روي پايه AVRميكروكنترلرهاي 

ود و از دريافت ش بودن پايه در حالت عادي تضمين مي 1توان آن را فعال كرد و با اين كار 

عال كردن اين مقاومت بايد با دستور زير پايه براي ف. يط جلوگيري به عمل مي آيدنويزهاي مح

  :را ورودي تعريف كنيم 12شماره 

pinMode(12,INPUT_PULLUP); 

  

است و با محض وصل شدن كليد، صفر  Highيا  1در اين صورت پايه به طور عادي مثبت، 

هـاي ميكـرو بـه صـورت      يك نكته ديگر فرامـوش نكنيـد كـه تمـام پايـه     بعنوان . مي شود Lowيا 

  . پيشفرض ورودي و با پول آپ غيرفعال هستند



ي ديجيتال به پايان رسـيد، قـدم بعـدي نحـوه     ها كار تعريف ورودي و خروجي پايهتا اينجا 

 .شـود  استفاده مي digitalWriteبراي نوشتن در يك پايه از تابع . هاست نوشتن يا خواندن از پايه

به . باشد ن دوم وضعيت پايه ميااين تابع دو آرگومان مي گيرد كه آرگومان اول شماره پايه و آرگوم

  :روشن كرد ابات رهاي چشم و دهان ر LEDطور مثال با دستور زير مي توان 

digitalWrite(2,HIGH); 

  :شوند ها خاموش مي LEDو با دستور زير 

digitalWrite(2,LOW); 

ده استفا digitalReadبراي خواندن از يك پايه كه بعنوان ورودي تعريف شده بايد از تابع 

گيرد و آن شماره پايه مورد نظر است و خروجي تابع نيز  ن مياين تابع تنها يك آرگوما. كنيم

  .دهد وضعيت پايه را نشان مي

از نوع عدد صحيح تعريف  keyبه طور مثال در رشته دستورات زير ابتدا يك متغير به نام 

در قسمت بعد نيز با يك . شده و سپس وضعيت كليد خوانده شده و داخل متغير قرار گرفته است

  .شود وضعيت كليد بررسي مي ifدستور شرطي 

int key; 

key = digitalRead(12); 

if(key == LOW){ 

}else{ 

} 

در متن برنامه و سناريوي اصلي جلسه اول بيشتر با دستورات خواندن و نوشتن آشنا مي 

 A7الي  A0 با كه اين پايه ها. باشد مي Arduinoاما قسمت بعدي ماجرا پورت آنالوگ . شويم



اند بسته به نوع ميكرو و نوع تنظيم ولتاژ مرجع قادر به تشخيص ولتاژ ورودي صفر  گذاري شده نام

  .دهند استفاده مي شود در خروجي ولتاژ متغير مينج ولت بوده و براي تشخيص قطعاتي كه تا پ

يا مقاومت با ضريب حرارتي منفي  NTC، )مقاومت متغير با نور(قطعاتي مثل فتوسل 

، سنسور )مقاومت متغير(، ولوم يا پتانسيومتر )شود مقاومتي كه با افزايش دما مقدار آن كم مي(

سنسور جريان و ) براي ساخت ولتمتر(سور وزن، سنسور دود و گاز، ولتاژ سن  ،LM35دماي 

ها قابل خواندن و اتصال به برد آردوينو  هزاران هزار قطعه و ماژول ديگر براحتي از طريق اين پايه

  .خواهند بود

استفاده مي  ()analogReadبراي خواندن مقدار ولتاژ فتوسل يا مقدار نور محيط از تابع 

شود، اين تابع يك آرگومان بعنوان ورودي گرفته كه شماره پايه آنالوگ مدنظر مي باشد و در 

خروجي مقدار ولتاژ را كه بسته به نوع ميكرو و تنظيمات ولتاژ مرجع مي تواند بين صفر تا پنج 

  . دهد نمايش مي 1023ولت باشد بصورت عددي و بين عدد صفر تا 

تعريف شده و سپس مقدار   lightو  tempزير ابتدا دو متغير به نام در رشته دستورات 

توجه داشته باشيد . دما و نور محيط از پايه هاي مربوطه خوانده شده و در متغيرها ذخيره مي شود

كه براي محاسبه دقيق نور و دما بايد بصورت تجربي محاسبات رياضي بر روي اعداد بدست آمده 

  .صورت پذيرد

int temp,light; 

temp = analogRead(A0); 

light = analogRead(A1); 

 

  :كدنويسي در محيط آردوينو - 4



اي ساده بنويسيم كه به محض اجرا  براي جلسه اول آموزش آردوينو تصميم داريم برنامه  

LED  هاي چشم و دهان رباتNK-100  را چند بار روشن كرده و خاموش كرده و در صورت تكان

چشم و دهان روبات يك لحظه روشن شده و  LEDاي،  خوردن سر روبات و وصل شدن كليد جيوه

  .مقدار ولتاژ فتوسل و سنسور دما به پورت سريال كامپيوتر ارسال شود

const int LED = 2; 

const int key = 12; 

const int NTC = A0; 

const int Photocell = A1; 

 

void setup() { 

  // put your setup code here, to run once: 

  pinMode(LED,OUTPUT); 

  pinMode(key,INPUT_PULLUP); 

  Serial.begin(9600); 

  for(int i = 0; i<3; i++){ 

    digitalWrite(LED,HIGH); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(LED,LOW); 

    delay(1000); 

  } 

} 

 

void loop() { 

  // put your main code here, to run repeatedly: 

  if( digitalRead(key)==LOW ){ 

    digitalWrite(LED,HIGH); 

    delay(500); 

    digitalWrite(LED,LOW);  

   delay(500); 

    Serial.print("Temp:"); 

    Serial.println(analogRead(temp)); 

    Serial.print("Light:"); 

    Serial.println(analogRead(light));    

  } 

}   

تنها يك بار در  setupتابع . شده است تشكيل loop و setupآردوينو از دو تابع  يكبرنامه 

بندي پورتهاي ورودي و خروجي، تنظيمات و  شود  و معمولا براي پيكره ابتداي برنامه اجرا مي

  . شود كدهايي كه فقط يكبار در ابتداي برنامه بايد اجرا شوند استفاده مي



شـوند و بـراي نوشـتن     يك حلقه تكرار بوده و كدهاي درون آن دائما تكرار مـي  loopتابع 

در بـالاي برنامـه و قبـل از    . شـود  كدهاي اصلي برنامه كه نياز به تكرار هميشگي دارند استفاده مي

setup  وloop ها، توابع كتابخانه اي و ساير توابع را تعريف كرد ، ثابت مي توان متغيرها.  

. ايم براي خوانايي بيشتر براي هر پايه يك ثابت با نام دلخواه تعريف كردهامه ما در اين برن

ايم تا موقع كدنويسي و بررسي كدها  استفاده كرده LEDجاي پايه شماره دو از عبارت  مثلا به

  .ايم براحتي بتوانيم منظور برنامه را متوجه شويم و درواقع برنامه را مستندسازي كرده

 LEDپايه متصل به  pinMode(LED,OUTPUT)ابتدا با دستور  setupدر قسمت تابع 

پايه متصل به كليد pinMode(key,INPUT_PULLU)  را خروجي تعريف كرده و با دستور 

  . ايم آپ داخلي آن را فعال كرده جيوه اي را ورودي و مقاومت پول

بندي پورت سريال  باعث فعال سازي و پيكره Serial.begin(9600)دستور بعدي يعني 

به  USBپورت سريال ميكرو كه از طريق مبدل . شود بيت برثانيه مي 9600ميكرو با سرعت 

سريال به كامپيوتر متصل شده هم براي پروگرم كردن ميكرو كاربرد دارد و هم در حالت اجراي 

ز آن استفاده ها و اعداد به محيط ترمينال آردوينو ا برنامه مي توان براي ارسال و دريافت رشته

توانيم با برد آردوينو تعامل داشته باشيم و محتواي  با استفاده از اين قابليت براحتي مي. كرد

  .متغيرها را مشاهده كنيم يا توسط كامپيوتر به برد آردوينو فرمان دهيم

دستورات داخل حلقه را سه مرتبه تكرار  forبه كمك يك حلقه  setupدر انتهاي تابع 

 LEDبراي روشن كردن  digitalWrite(LED,HIGH)ستورات داخل حلقه شامل د. ايم كرده

و  LEDبراي خاموش كردن  digitalWrite(LED,LOW)ها و دهان روبات،  متصل به چشم

اي اي يا يك ثانيهثانيهميلي 1000براي ايجاد يك مكث زماني  delay(1000)دستور تاخير يا 

ها و دهان  با كمك اين رشته دستورات چشم. ستا هاLEDده روشن و خاموش شدن اهبراي مش

  .زند چشمك مي بار ربات در ابتداي برنامه سه



در اين تابع كد اصلي برنامه نوشته شده كه به طور دائم تكرار . است loopتابع بعدي تابع 

بررسي  digitalRead(key)==LOW خروجي تابع ifدر اين حلقه با دستور شرطي . شود مي

  .اجرا شود ifبود يعني كليد متصل شده و دستورات درون بدنه  LOWبرابر با شده تا اگر 

ها و دهان  چشم digitalWrite(LED,HIGH)در ابتدا با دستور  ifدر داخل بدنه دستور 

اي كه به كمك دستور  كيت روشن شده و بعد از تاخير نيم ثانيه نوين NK-100روبات 

delay(500)  ايجاد شده، با دستورdigitalWrite(LED,LOW) ها و دهان روبات  چشم

سپس با كمك دستور . اين علامت نشانه متصل شدن  كليد در اثر ضربه است. خاموش مي شود

Serial.print("Temp:")  عبارتTemp:  به سمت پورت سريال برد ارسال مي شود كه بر

بلافاصله دستور . قابل مشاهده خواهد بود Arduinoروي ترمينال 

Serial.println(analogRead(NTC))  اجرا مي شود كه مقدار آنالوگ پايه متصل به مقاومت

  . كند ت سريال ارسال ميروحرارتي يا همان سنسور دما را خوانده و به پ

كند  عبارت را در همان خط جاري ارسال مي Serial.printتوجه داشته باشيد كه دستور 

. رود پس از چاپ عبارت به خط بعدي مي Serial.println ماند ولي دستور مي و در همانجا باقي 

بر روي سريال مانيتور  :Lightعبارت  Serial.print("Light: ")به همين ترتيب با دستور 

مقدار  Serial.println(analogRead(photocell))آردوينو چاپ شده و سپس با دستور 

  .شود فتوسل يا همان شدت نور بر روي خروجي ارسال مي ژولتا

ايد هميشه نياز به تعريف متغير و قرار دادن مقدار ديجيتال يا  شدههمانطوريكه متوجه 

توان بدون تعريف متغير به طور مستقيم تابع خواندن  آنالوگ پورت ورودي در متغير نيست و مي

  .قرار داد print يا if پورت را بعنوان آرگومان در دستور يا تابع ديگري مثل

پس از باز كردن آردوينو و تنظيم نوع برد و شماره پورت طبق آموزش ابتداي اين مقاله، 

كدهاي اين جلسه را در محيط كامپايلر وارد كرده و كليد فلش گرد را در گوشه بالا و سمت چپ 



همچنين مي توانيد از منوي .  برنامه فشار دهيد تا برنامه كامپايل شده و داخل برد آپلود شود

Sketch  رويUpload كليك نماييد.  

بعد از آپلود برنامه روي برد، روي كليد ذره بين در گوشه بالا و سمت راست كامپايلر كليك 

بعد از . قرار دهيد 9600را روي  Baudدر پايين سمت راست ترمينال . كنيد تا ترمينال باز شود

سپس منتظر  چشمك مي زند NK-100چشمها و دهان ربات  LEDسه مرتبه  شدن بردروشن 

پس از ضربه زدن به سر روبات كليد جيوه اي وصل شده و . ماند وصل شدن كليد جيوه اي مي

LED ها و دهان ربات نيم ثانيه روشن شده و بلافاصله مقادير آنالوگ مقاومت حرارتي و  چشم

  . شود بر روي ترمينال ارسال مي) فتوسل(مقاومت نوري 

 

  

 

 

  

 



 

آشنا شديم و  Arduinoدر اين جلسه با برد آردوينو و نحوه دانلود و نصب كامپايلر رايگان 

در جلسه بعد . هاي ورودي و خروجي يك برنامه ساده با آردوينو نوشتيم تروضمن نحوه معرفي پ

را به پورت سريال نرم افزاري آردوينو متصل كرده و يك روبات  DF Playerبه اميد خدا ماژول 

  .با كاربر صحبت كند ،سازيم تا بجاي چاپ پيام ها در ترمينال سخنگو مي

  

  19/11/1399 –زاده  مولف بهنام زكي
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