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تصميم در اين جلسه . روبات را سخنگو كرديم

 SRF05ركت درآورده و با اتصال ماژول فاصله سنج آلتراسونيك 

  .فيدبك لازم را در صورت نزديك شدن دست به صورت روبات اجرا كنيم

  به نام خدا

  ومسجلسه  آموزش آردوينو

NK-100با ربات  ربصورت پروژه محو

 

روبات را سخنگو كرديم DFPlayerقبل با اتصال ماژول در جلسه 

ركت درآورده و با اتصال ماژول فاصله سنج آلتراسونيك داريم چرخهاي روبات را به ح

فيدبك لازم را در صورت نزديك شدن دست به صورت روبات اجرا كنيم

در جلسه   

داريم چرخهاي روبات را به ح

فيدبك لازم را در صورت نزديك شدن دست به صورت روبات اجرا كنيم

    



  :سخت افزار

هاي كه با نام SRF-05اندازي ماژول آلتراسونيك يا مافوق صوت  اساس اين جلسه بر راه 

 SRF05ماژول . شود استوار است نيز شناخته مي SR-05يا  HY-SRF05 ،SR05ديگر از قبيل 

پايه آن  4پايه بوده كه تنها از  5اين ماژول داراي . رود براي تشخيص فاصله از يك مانع بكار مي

  كهند رنام دا Echoو  Trigبوده و دو پايه ديگر ) ولت5(دو پايه مربوط به ولتاژ . كنيم استفاده مي

افوق صوت يك صداي م Trigبا اعمال يك پالس به پايه . باشد يكي ورودي و ديگري خروجي مي

ايجاد شده و به محض برخورد با مانع، انعكاس آن   روي ماژول توسط يكي از مولدهاي آلتراسونيك

شود،  ايجاد مي Echoشود و يك پالس روي پايه  توسط گيرنده آلتراسونيك روي ماژول دريافت مي

چ در صورتي كه مانعي در جلوي ماژول وجود نداشته باشد يا فاصله آن بيشتر از چند متر باشد هي

  . شود سيگنالي دريافت نمي

در  اين ربات . هاي ربات مي باشد سخت افزار بعدي مربوط به كنترل جهت موتورهاي چرخ  

دار  گيربكس DCچرخ به طور مستقيم به يك موتور  رهاي جلو محرك بوده و هر محو چرخ

مطابق . كنند ولت نيز بخوبي حركت مي 5ولت بوده ولي با  12ها موتور. دورپايين متصل شده است

ايم كه با ترانزيستور  ت از دو رله معمولي استفاده كردهبا شماتيك براي كنترل جلو و عقب روبا

BC547  1.5و مقاومتK هاي  به پايهD7  وD8 اند آردوينو متصل شده.  

د هر دو رله خاموش بوده و ربات نيا صفر باش LOWاگر هر دو پايه آردوينو در وضعيت   

شود يك رله جذب شده و ولتاژ در يك  HIGHدر صورتي كه يكي از پايه ها  .حركت نخواهد كرد

در صورتي كه پايه . كند جهت به موتورهاي موازي متصل شده و ربات به يك سمت حركت مي

شود رله ديگر وصل شده و ولتاژ به صورت معكوس به موتورها متصل شده و ربات در  HIGHديگر 

شوند ربات متوقف  HIGHيا  LOW باهم تي كه هر دو پايهدر صور. كند سمت مخالف حركت مي

  .شود مي



  

 

  

  شماتيك جلسه سوم

  



 :كدنويسي

سازي  قبل از شروع كد نويسي اجازه دهيد تا يك سناريو و الگوريتم براي ربات خود پياده

ما قصد داريم روبات به محض روشن شدن سلام كرده و به سمت جلو بيايد و در صورتي كه . كنيم

گردد تا به به دست ما يا هرمانع ازصورتش گرفتيم اخطار داده و سپس به عقب بدستمان را جلوي 

با توجه به اين كه اين جلسات آموزشي در ادامه يكديگر هستند حتما بايد ( .ديگري برخورد نكند

كدهاي زير را داخل  ).را نيز نصب كرده باشيد DFPlayerجلسه دوم را اجرا و كتابخانه مربوط به 

  :نماييدوارد  Arduinoكامپايلر 

const int LED = 2; 

 

#include <SoftwareSerial.h> 

#include "DFRobotDFPlayerMini.h" 

 

SoftwareSerial mySoftwareSerial(10, 11); // RX, TX 

DFRobotDFPlayerMini myDFPlayer; 

 

const int TRIG_PIN = 3; 

const int ECHO_PIN = 4; 

int ultraDist(); 

long duration, distanceCm; 

 

const int jolo = 7; 

const int aghab = 8; 

 

void setup() { 

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

  pinMode(LED,OUTPUT); 

  digitalWrite(LED,HIGH); 

 

  pinMode(TRIG_PIN,OUTPUT); 

  pinMode(ECHO_PIN,INPUT); 

 

  pinMode(jolo,OUTPUT); 

  pinMode(aghab,OUTPUT); 

   

  Serial.begin(9600); 

 

  Serial.println(); 

  Serial.println(F("DFRobot DFPlayer Mini Demo")); 

  Serial.println(F("Initializing DFPlayer ... (May take 3~5 seconds)")); 

 



  mySoftwareSerial.begin(9600); 

   

  if (!myDFPlayer.begin(mySoftwareSerial)) {  //Use softwareSerial to communicate with mp3. 

    Serial.println(F("Unable to begin:")); 

    Serial.println(F("1.Please recheck the connection!")); 

    Serial.println(F("2.Please insert the SD card!")); 

    while(true); 

  } 

  Serial.println(F("DFPlayer Mini online.")); 

   

  myDFPlayer.setTimeOut(500); //Set serial communictaion time out 500ms 

   

  //----Set volume---- 

  myDFPlayer.volume(30);  //Set volume value (0~30). 20 is good 

  

  //----Set different EQ---- 

  myDFPlayer.EQ(DFPLAYER_EQ_NORMAL); 

   

  //----Set device we use SD as default---- 

  myDFPlayer.outputDevice(DFPLAYER_DEVICE_SD); 

 

  myDFPlayer.play(1); //salam 

  delay(14000); 

   

   

} 

 

void loop() { 

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

  digitalWrite(jolo,HIGH); 

  delay(500); 

  int cm = ultraDist(); 

  if(cm>=2 && cm<=15){ 

    Serial.println(cm); 

    myDFPlayer.play(2); //Ekhtar 

    digitalWrite(jolo,LOW); 

    delay(3000); 

    digitalWrite(aghab,HIGH); 

    delay(3000); 

    digitalWrite(aghab,LOW); 

    delay(2000); 

  } 

 

} 

 

int ultraDist(){ 

  // Give a short LOW pulse beforehand to ensure a clean HIGH pulse: 

  digitalWrite(TRIG_PIN, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 



  digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(TRIG_PIN, LOW); 

  duration = pulseIn(ECHO_PIN,HIGH); 

  // convert the time into a distance 

  distanceCm = duration / 29.1 / 2 ; 

  return distanceCm; 

} 

 

  

كد اين جلسه با ويرايش كد جلسه دوم نوشته شده بنابراين فقط به شرح قسمتهاي جديد 

تعريف كرده و مقدار  ECHO_PINو  TRIG_PINدو ثابت به نام  10و  9در خطوط . مي پردازيم

هاي  درواقع پايه هايي از آردوينو هستند كه به پايه رياين مقاد. ايم قرار داده 4و  3ها را بربر با  آن

Trig  وEcho  ماژول آلتراسونيكSRF-05 اند متصل شده.  

ابع اين ت. ايم تابع سنسور آلتراسونيك را معرفي كرده ()int ultraDistبا دستور  11در خط 

  .در انتهاي برنامه نوشته شده است

در داخل تابع مربوط  دو متغيري كه long duration, distanceCmبا دستور  12در خط 

ايم، البته مي توانيد متغيرها را در داخل  اسونيك به كار رفته است را معرفي نمودهرتبه سنسور آل

  .نيز تعريف كنيد هتابع مربوط

ايم كه مربوط به  تعريف كرده aghabو  jolo هاي دو ثابت به نام 15و  14در خطوط 

با . اند آردوينو متصل شده 8و  7هاي درايور موتورهاي ربات بوده و به پايه هاي  هاي رله پايه

HIGH توانيم  ربات را به سمت جلو يا عقب هدايت كنيم ها مي كردن هر كدام از اين پايه.  

هاي سنسور آلتراسونيك و موتور را با  پايه 26تا  22و در خطوط  setupدر داخل تابع 

بعنوان ورودي و بقيه  Echoايم، بدين صورت كه پايه  ورودي و خروجي كرده pinModeدستور 

  . اند بصورت خروجي تعريف شده



اولين فايل داخل مموري كارت ماژول  myDFPlayer.play(1)با دستور  55در خط 

DFPlayer كنيم و در خط بعدي با  كه حاوي يك معرفي كوتاه در مورد ربات است پخش مي را

كنيم تا اين فايل به طور كامل پخش شود و بعد از آن  ثانيه صبر مي 14به مدت  delayدستور 

  . ت بعدي شروع شوداعملي

 63در خط . اجرا شود دائم ورنوشته شده چرا كه بايد بط loopبقيه برنامه در داخل حلقه 

شده و سبب حركت  آردوينو روشن 7رله متصل به پايه  digitalWrite(jolo,HIGH)با دستور 

ايم تا نويز  اي قرار داده بعد از آن يك دستور تاخير نيم ثانيه. شود موتورهاي روبات به سمت جلو مي

هاي ديگر مثل  شود روي بخش احتمالي يا فشاري كه موقع استارت موتور به تغذيه وارد مي

  . سنسور آلتراسونيك اثري نداشته باشد فتيدريا هاي پالس

را برابر با  يك متغير تعريف كرده و مقدار آن ()int cm = ultraDistبا دستور  65در خط 

دهيم، اين تابع فاصله تا مانع را بر حسب  قرار مي SRF05نتيجه تابع خواندن از سنسور فاصله ياب 

  .گرداند متر برمي سانتي

كنيم كه هرگاه  بررسي مي if(cm>=2 && cm<=15)شرطي  با دستور 66در خط 

سانتي متري صورت روبات قرار گرفت دستورات داخل  15الي  2جسمي در فاصله بين حدود 

  . شرط را اجرا كند

مقدار اين فاصله را روي پورت سريال  Serial.println(cm)با دستور  67در خط 

توانيد اين مقدار را در سريال مانيتور آردوينو مشاهده  فرستيم كه موقع ديباگ كردن پروژه مي مي

  .نماييد

فايل دوم كپي شده داخل مموري متصل به  myDFPlayer.play(2)با دستور  68در خط 

ت و با كمك نرم افزار خريداري شده كنيم كه يك صداي اخطار اس را پخش مي DF Playerماژول 

  .ل شركت عصر گويش پرداز توليد شده استآريانا فاي



شده  LOWآردوينو  7رله متصل به پايه  digitalWrite(jolo,LOW)با دستور  69در خط 

اي خط بعدي به  ثانيه 3و با دستور تاخير  .شود تا به مانع برخورد نكند و روبات فوراً متوقف مي

  . ماند تا صداي اخطار نيز به طور كامل پخش شود همين وضعيت توقف باقي مي ثانيه در 3مدت 

شده و  HIGHآردوينو  8پايه شماره  digitalWrite(aghab,HIGH)با دستور  71در خط 

ثانيه به  3به مدت  ،خط بعدي ايِ ثانيه 3دستور تاخير كند و با  ربات به سمت عقب حركت مي

  .رود عقب مي

ا بروبوت متوقف شده و  digitalWrite(aghab,LOW)با دستور  72خط در نهايت در 

  .ماند ثانيه در همين وضعيت توقف باقي مي 2به مدت  ،خط بعدي ايِ ثانيه 2تاخير 

شود؛ يعني ربات مجددا  تكرار مي ده و حلقه از بالا مجدداًبرنامه به پايان شرط رسيدرنهايت 

  .رد كند و برگرددكند تا اينكه به مانع برخو به سمت جلو حركت مي

در . پردازيم تعريف شده مي 90تا  79كه در خطوط  ultraDistو اما در آخر به شرح تابع 

كرده  LOWرا  SRF05ماژول  Trigپايه  digitalWrite(TRIG_PIN, LOW)با دستور  81خط 

سپس در خط بعدي . كنيم ميكروثانيه صبر مي 2به مدت  delayMicroseconds(2)و با دستور 

با  .كنيم مي LOWو سپس پايه را مجددا  مانيم مي ميكروثانيه منتظر 10كرده و  HIGHپايه را 

ل آلتراسونيك ارسال وميكروثانيه به پايه تريگر ماژ 10اين دستورات يك پالس مثبت با عرض 

  .كنيم مي

را كه از  pulseInتابع  duration = pulseIn(ECHO_PIN,HIGH)با دستور  86در خط 

آرگومان . ايم ايم و دو آرگومان به اين تابع داده باشد را فراخواني كرده مي Arduinoتوابع داخلي 

اي است كه قصد داريم پالس مدت زمان ورودي روي آن را بسنجيم و آرگومان دوم نيز  اول پايه

 Arduinoايم، يعني به  جايگزين كرده HIGHباشد كه با عبارت  وضعيت پالس مورد نظر مي

ي ماژول Echoآردوينو كه به پايه  4يا همان پايه شماره  ECHO_PINپايه  دهيم كه دستور مي

  HIGHبه  LOWاز وضعيت  و مدت زماني كه دفاصله سنج آلتراسونيك متصل شده را اسكن كن



و اندازه اين  )داندازه عرض پالس را حساب كن( گيري نمايد شده را اندازه LOWرفته و مجددا 

توجه داشته باشيد كه ماژول  .دقرار بدهduration در متغير بر حسب ميكروثانيه پالس را 

از تريگر شدن يك صوت فركانس بالا ارسال كرده و پس از برخورد به  بعد SRF05آلتراسونيك 

مانع و برگشت به گيرنده، زمان اين رفت و برگشت را محاسبه و بر حسب ميكروثانيه بصورت يك 

شود و  مانعي جلوي سنسور نباشد هيچ پالسي توليد نمي اگر. كند توليد مي Echoپالس روي پايه 

با مقدار ) يك ثانيه پس از اينكه پالسي دريافت نكرد(شدن  TimeOutپس از  pulseInدستور 

فرض  اوت است كه بصورت پيش ميزان تايم pulseInآرگومان سوم دستور . (شود صفر خارج مي

توانيد با ارسال آرگومان سوم اين مقدار را بازنويسي  باشد و در صورت تمايل مي روي يك ثانيه مي

  ).نماييد

تقسيم  2اين پالس را بر  distanceCm = duration / 29.1 / 2با دستور  88در خط 

نيز با توجه به  29.1كنيم تا زمان رفت و برگشت را به زمان رفت تبديل كنيم و با تقسيم بر  مي

به  رادر خط آخر نيز مقدار . نماييم متر مي ت در هوا اين زمان را تبديل به سانتيسرعت صو

  .گردانيم مي خروجي تابع بر

و نيز قابليت حركت  DFPlayerو  SR05فاصله  با تركيب ماژول تشخيصبه اين ترتيب 

تواند از برخورد با موانع  تيم يك روبات خودكار طراحي كنيم كه تا حدي هوشمند بوده و ميتوانس

با . جلوگيري كرده و فيدبك صوتي مناسب را به كاربر ارائه دهد و به تعامل با محيط بپردازد

توانيد قابليت يادگيري و حافظه به روبات بدهيد تا در  تغييرات بيشتر در نرم افزار و سخت افزار مي

دهد هاي ديگري به كاربر ارائه  پيام ،ركت در بازه زماني كوتاهصورت تكرار چند باره جلوگيري از ح

براي افزودن قابليت يادگيري به روبات بايد مطالبي در . از حالت يكنواخت و تكراري خارج شود تا

  .مطالعه نماييد Deep Learningعميق يا خصوص هوش مصنوعي و يادگيري 

  

  



  :منابع

https://www.aliexpress.com/item/32828459924.html [SRF05 Picture] 

يابي و تشخيص مانع و نيز كنترل جهت  و نحوه فاصله SRF05ماژول در اين جلسه با 

موتور آشنا  Servoشاءاالله با  اندر جلسه بعد . آشنا شديم NK-100دار ربات  موتورهاي گيربكس

 .شويم و گريپر يا دست روبات را كه از يك سروو موتور تشكيل شده كنترل خواهيم كرد مي
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