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يا    چين دار و ترجيحاً خارجي( ، سيم درصد، روغن   60لحيم ) واتي با نوك تيز، سيم   40يا    30دوست عزيز براي مونتاژ اين كيت، ابتدا يك هويه    ■ 
 تهيه كنيد و بعد قطعات را با دقت و با توجّه به توضيحات مربوطه، طي چند مرحله روي فيبر مدار چاپي نصب كنيد.   كف چين 

.  شودمي  ربات توجه: از زدن روغن لحيم جداً خودداري فرماييد، زيرا روغن لحيم باعث كثيف شدن مدار و در نتيجه عدم كارايي لازم   . 

كاري  يابي كيتهايي كه در آنها اصول لحيم باعث اتلاف پول و وقت شما خواهد شد.  رامو الکترونيك از تعمير و عيب عجله كار شما را خراب و  
 رعايت نشده باشد معذور است. 

 نسخه ي مونتاژ شده را تهيه كنيد.و    فرماييدنداريد، از مونتاژ كيت جداً خودداري   الکترونيك تجربه زيادي  چنانچه در مونتاژ مدارات ◄
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هاي رنگي روي بدنه آن  مقاومتها را طبق جدول در محل خود نصب كنيد. مقدار هر مقاومت با حلقه 

مشخص شده.  به همين منظور در جدول زير جلوي شماره هر مقاومت رنگهاي روي بدنه آن نيز آمده است تا به آساني  
 .   و در ادامه استفاده ميشود   اهم در بسته بندي اضافي هست   330عدد مقاومت    3توجه كنيد كه    مقاومت مورد نظر را پيدا كنيد 

 Ω R1 330 قهوه اي    نارنجي    نارنجي  ــــــ

 1K Ω R2 قرمز  مشکي     قهوه اي  ــــــ

 10K Ω R3 نارنجي    قهوه اي مشکي  ــــــ

 Ω R4 10 مشکي   مشکي   قهوه اي   ــــــ

قرمز  قرمز   قرمز  ــــــ  2.2K Ω R5 
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با توجه به تکه سيم هايي كه از   

ي هايمکاندر مده آاضافه پايه هاي مقاومت ها به دست 
لحيم كنيد. »توجه اين سيمها تا حد مشخص شده كه 

  ممکن كوتاه باشند.«
 يازده عدد سيم رابط در فيبر اصلي وجود دارد   •
 يك عدد سيم رابط در فيبر سنسور مسير ياب  •

توجه داشته باشيد دوعدد ديودي كه در تصوير با رنگ 
  .  نجا نصب شودآ قرمز مشخص شده حتما سيم رابط در
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نصب    D2,D3  هايبه جهت قطب كاتدوآند آنها در محل  موجود را با توجه  ديودهاي  مرحله  اين  در     

ديود   كاتد  كنيد قطب  كنيد. »دقت 
مشخص شده است  كه با حلقه رنگي  

 ( فيبر  روي  شکل  منطبق  بر   )
   شود.«

دوعدد   باشيد  داشته    LEDتوجه 
وجود   رنگ  سفيد  دوپايه  دورنگ 

هاي   مکان  در  كه    LRو    LLدارد 
دايره   با  تصوير  در  و  ميشوند  نصب 

 مشخص شده اندسبز رنگ 

 7 LED D1 
D 2 4148 D3 

 1 4007 D2 

 
نوراني را با توجه به شکل  د ديو ●

زيرا  به يك شکل باشد LEDتوجه داشته باشيد كه هر هفت  نصب كنيد،  LP(2),LM,LB,D1(2),LED هاي در محل
پايه كوتاه را در   با رنگ هاي قرمز و زرد و سبز در بسته بندي موجود هست كه روي برد نصب نميشود LEDعدد  3

مساوي بودند به   LEDهاي روي فيبر مشخص شده است نصب كنيد. در صورتي كه پايه  رنگ سفيد خطمحلي كه با 
سفيد روي فيبر   خطولت آنها را روشن كرده و پايه منفي را در محلي كه با   3ور پت عدد باتري قلمي يا آدا  2وسيله 

 مشخص شده است نصب كنيد. 
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هاي عدسي داري   نصب كنيد. »خازن هاي مشخص شده در محل   با توجه به جدول را ها خازن چهارم :مرحله

جهت قطب منفي و   به هاي شيميايي را با توجه خازن قطب نيستند و از هر طرف كه نصب گردد اشکالي ندارد.«
روي بدنه   يا  هاي خود نصب كنيد. توجه داشته باشيد براي نصب خازن شيميايي علامتهاي   مثبت در مکان

( منفي روي فيبر منطبق شود. »پايه كوتاه هم نشانه قطب -خازن »كه نشانه قطب منفي است« بايد بر روي علامت )
 « تمنفي اس 

 اضافي بايد سر  100nfتوجه داشته باشيد دوعدد خازن 
 موتور ها به صورت موازي نصب شود  
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  در پين را IC 28سوكت :  

در   را پين  16و سوكت   ATmega238Pمکان 
 كنيد.  نصب مطابق جهت روي فيبر L293مکان 

در قسمت بعد پين هدر هاي موجود در بسته به  
تقسيم  سه دسته  )نري صاف,نري رايت,مادگي( 

 نتاژ كنيد . وميشود و طبق جدول م 
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 . نتاژ كنيد ومRST و B2, B1 ( موجود را در محلهايكليد) شاستي عدد  سه:  

 نصب كنيد .  SBديپ سوييچ قرمز رنگ را در مکان 
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كنيد:   گذاري  جاي  خود  مکان  در  مقدار  به  توجه  با  را  ها                 كريستال 

X1=16MH        X2=12MH  
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  :IC  ATmega238P  در محل    راATmega238P    با توجه به لبه ي فرورفته قرار  بر روي سوكت

  قرار دهيد L293را به همين شکل در محل  IC L293داده و فشار دهيد و همچنين 

 ic 7805 سينگ  را در مکان مشخص شده به صورتي نصب كنيد كه هيتic به سمت خط سفيد رنگ باشه 
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 شخص شده نصبكه م  USB را در مکان USB-bسوكت : 

 نصب كنيد.  POWERو جك آداپتور را در مکان  كنيد
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سنسور    4در اين ربات    .  نتاژكنيدوسنسور هاي نوري موجود در بسته را طبق جدول بر روي برد ها م: . 

                                                                                        .                                                                                                                                                                                                   . دارد  وجود  مختلف
  TCA5                                             .تا    TCA1را در مکان هاي    TCRT5000عدد سنسور    5در مرحله اول  

 0                                                        فرستنده    LEDسنسور مسيرياب نصب كنيد توجه داشته باشيد كه  بر روي برد  
IR  (آ)رنگ و    حتما  بي  باشد  راست  سمت  به  تر  بلند  پايه  و  باشد   .                                  LEDبالا 

 به سمت چپ برد باشد . )مشگي رنگ( پايه بلند تر گيرنده 

  . كامل به فيبر بچسبد TCRT5000سنوسور  سعي كنيد

               .                                                                          IRresiverدر مکان  ر روي برد  بسه پايه را    IRبراي مرحله دوم سنسور گيرنده  
سمت به  سنسور  پشت  صاف  صفحه  كه  كنيد  نصب  طوري                                              به 

 داخل برد باشد. 

 .نورياب( به طوري                                                  بر روي برد كوچك )برد    دوپايه را  IRدر مرحله سوم گيرنده  
 .  كنيد كه پايه بلند تر به سمت علامت )+( باشد  نصب

 

يا   ها  فتوسل  چهارم  مرحله  كن   LDRدر  نصب  نورياب(  )برد  كوچك  برد  روي  را   .يد              ها 

     نتاژ كرد . وها را م سمتي آن ندارند و ميتوان از هرها جهت خاصي  و توجه داشته باشيد كه اين سنسور
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 .   به طوري نصب كنيد كه دسته ي ولوم به سمت بيرون باشد,   potرا در مکان    5kخر ولوم  آدر  : 

⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧⬧ 

در اين مرحله نوبت به آماده كردن مکانيك روبات ميرسه و بايد در ابتدا چرخ ها را بر روي  : . 

ماده شده  آگيربکس جايگذاري كرد و سپس گيربکس را به بدنه پيچ كرد و در ادامه با استفاده از اسپيسر ها برد هاي  
 .  نتاژ كردورا روي بدنه م 

سانت برد مسير ياب    3.5  گيربکس ها را توسط چهار پيچ و مهره دو سانت مونتاژ كنيد و سپس توسط چهار اسپيسر 
را در مکان هايي كه با پيکان مشکي رنگ مشخص شده نصب كنيد و برد سنسور نورياب )برد كوچك( را توسط دو  

سانت در مکان هايي كه با پيکان قرمز رنگ مشخص شده و برد اصلي را با همان اسپيسر در مکان هايي    0.8اسپيسر  
 يگذاري كنيد . كه با پيکان هاي بنفش رنگ مشخص شده جا
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سيم بردبورد ماده به ماده فيبر نورياب را به فيبر    5توسط  براي تست اين ربات در ابتدا بايد:تست

در مکان    را  SRF04,05, سنسورربات را متصل كنيد  تغذيه  و  (A2تا پايه    –به    –+ و پايه    )پايه + به  اصلي متصل كنيد
SRF05 كه پين در بالاي برد سمت راست بر روي سوكت به شکلي نصب كنيد VCC نسور با پينV  .برد مطابق باشد 

عدد    4  , يون   تيومي د باطري لداز باطري كتابي , دوع  ميتوان  براي تغذيه اين ربات  .ولت است    9الي    5.5تغذيه ربات  
 . شته شده شما نوكنيد اين برنامه براي تست توجه   داپتور استفاده كرد . آيا باطري قلمي 

را داشته باشد بسته به فاصله    سانتي متر  25تا    5روشن ميشود و اگر حد فاصل    SRF05بعد از اتصال تغذيه سنسور  
LED    نور خود را تنظيم ميکند يا اگر ماژولARGB    سانتي متر   80تا    5را متصل كنيد ميتوانيد بازه فاصله سنسور را از  

 به ويدئو اموزشي داخل سايت مراجعه كنيد.  ARGBبراي مشاهده طريقه نصب ماژول را روي آن مشاهده كنيد . 

مانعي برسد تغيير جهت ميدهد و به   ي مترسانت  10فاصل  ربات شروع به حركت ميکند و اگر به حد  B1 كليد  با فشردن  
راه خودش ادامه ميدهد و ميتوان با ولوم روي ربات سرعت ربات را تعيين كرد و براي توقف ربات هم ميتوان مجدد 

 فشار داد تا ربات متوقف شود و به حالت اوليه باز گردد . را  B1كليد 

ربات با استفاده از سنسور نورياب شروع به حركت ميکند و خودش به دنبال نور ميرود و اگر   B2با فشردن كليد 
فعال   S2و خروجي  LEDبه منبع نور مادون قرمز )آتش يا نور خورشيد( برسد متوقف مي شود و چراغ  IRسنسور 

          رله و پمپ آب براي اطفاع حريق متصل كرد .  با كمك ماژول مي شود كه مي توان به آن
                             ميتوانيد ربات را متوقف كنيد و با استفاده از كنترل داخل جعبه ربات را كنترل كنيد .                                              B2با فشردن دوباره كليد 

 . كند موارد زير را با دقت كنترل كنيدچنانچه دستگاه كار نمي
 كاري در يك يا چند نقطه فراموش نشده است. مطمئن شويد كه لحيمها سست، ناقص و شکننده نيستند يا لحيم

ك هويه داغ را روي آن نقطه قرار داده و چند و ن اي سست است مجدداً ها در نقطه كاري اگر شك كرديد كه لحيم
 بچرخانيد تا لحيم كاملاً ذوب شده و اتصال لازم برقرار گردد.  لحظه
هاي اين كنترل را به خصوص در مورد پايه  !دقت نمائيد كه بين دو نقطه نزديك به هم اتصال نابجا ايجاد نشده باشد

 . با دقت بيشتري اعمال كنيدسي آي
 اي از نوارهاي مسي پشت فيبر بريدگي و زدگي يا »قطعي« ايجاد شده باشد. براي كنترل،  احتمال دارد كه در نقطه

 لحيم ترميم نماييد. ها را با استفاده از كمي سيم و سيم   شدگيها و قطعآنها را زير نور كافي بگيريد بريدگي 
 آيا مقاومتها و خازنها طبق جدول نصب شده است؟ 
 ؟ ايدرا درست نصب كرده شيمايي و ديودها  هايخازنجهت آيا 
 ؟جهت آن رعايت شده است ها سيآيا در نصب آي 
  ؟ تمام جامپرها وصل شده استآيا 
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