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 :تعريف سنسور 

ای الکتريکی  ها قطعاتی هستند متشکل از ابزارهای لامسه سنسور      

. کنند يکی ايفای نقش میيا نوری که در کنار ساير عناصر الکترون

ها کسب اطلاعاتی از موقعيت مفاصل ربات و شرايط  وظيفه اين المان

  .باشد های موجود در محيط می محيطی مانند نور و گرما و هدف

سنسورها اغلب برای درک اطلاعات تماسی، تنشی، مجاورتی،      

که گونه است  عملکرد سنسورها بدين. روند کار می بينايی و صوتی به

با توجه به تغييرات فاکتوری که نسبت به آن حساس هستند، سطوح 

کنند، که با پردازش اين  ولتاژی ناچيزی را در پاسخ ايجاد می

توان اطلاعات دريافتی را تفسير کرده و  های الکتريکی می سيگنال

  .ها استفاده نمود های بعدی از آن گيری برای تصميم

له الكتريكي است آه تغييرات حسگر يك وسيبه عبارت ديگر      

را به سيگنال   آند و آن گيري مي  فيزيكي يا شيميايي را اندازه

  .نمايد الكتريكي تبديل مي

حسگرها در واقع ابزار ارتباط ربات با دنياي خارج و آسب     

انتخاب درست حسگرها تأثير . باشند  اطلاعات محيطي و نيز داخلي مي

  .د  ربات داربسيار زيادي در ميزان آارايي

  )سنسور ها (انواع حسگر ها 

بسته به نوع اطلاعاتي آه ربات نياز دارد از حسگرهاي مختلفي . 

  :توان استفاده نمود مي

   فاصله               –

  رنگ                 –

  نور                 –

  صدا                 –

   حرآت و لرزش               –

  دما                –
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  دود                –

  ...و                –

  

  

  :مزايای استفاده از سنسور ها 

؟ همانطور آه در   آنيم  اما چرا از حسگرها استفاده مي        

حسگرها اطلاعات مورد نياز ربات را   ابتداي اين گفتار اشاره شد

كي يا شيميايي دهند و آميتهاي فيزي  در اختيار آن قرار مي

مزاياي .آنند  موردنظر را به سيگنالهاي الكتريكي تبديل مي

  :توان بصورت زير دسته بندي آرد  سيگنالهاي الكتريكي را مي

   پردازش راحتتر و ارزانتر              –                         

  انتقال آسان                 –                       

  دقت بالا                 –                       

  سرعت بالا                 –                       

  ...و

 )1(سنسورها در ربات

 

ات تماسی، تنشی، مجاورتی، بينايی و سنسورها اغلب برای درک اطلاع

گونه است که با توجه  عملکرد سنسورها بدين. روند کار می صوتی به

به تغييرات فاکتوری که نسبت به آن حساس هستند، سطوح ولتاژی 

های  کنند، که با پردازش اين سيگنال ناچيزی را در پاسخ ايجاد می

رده و برای توان اطلاعات دريافتی را تفسير ک الکتريکی می

  .ها استفاده نمود های بعدی از آن گيری تصميم
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های متفاوتی  های مختلف به دسته توان از ديدگاه سنسورها را می

  :آيد تقسيم کرد که در ذيل می

  

b.         اين سنسور اطلاعات وضعيت ربات، از جمله :سنسور بازخورد 

بر ها و نيروی وارد  موقعيت بازوها، سرعت حرکت و شتاب آن

  .نمايند درايورها را دريافت می

  

c.          اين سنسورها هم گيرنده و هم فرستنده دارند و :سنسور فعال 

ها بدين ترتيب است که سيگنالی توسط سنسور ارسال و  نحوه کار آن

 . شود سپس دريافت می

 

d.         اين سنسورها فقط گيرنده دارند و سيگنال :سنسور غيرفعال 

همين دليل    کنند، به سوی منبعی خارجی را آشکار میارسال شده از 

 . تر و دارای کارايی کمتر هستند تر، ساده ارزان

ای که با هدف مورد نظر بايد داشته باشند  سنسورها از لحاظ فاصله

  : شوند به سه قسمت تقسيم می

  ای سنسورها از لحاظ فاصله

ها مخصوصا   مختلف محرکاين نوع سنسورها در اتصالات: سنسور تماسی            

  .  اند شوند و به دو بخش قابل تفکيک در عوامل ايی يافت می

  سنسورهای تشخيص تماس

  فشار- سنسورهای نيرو

 

اين گروه مشابه سنسورهای تماسی هستند، اما : سنسورهای مجاورتی         

. در اين مورد برای حس کردن لازم نيست حتما با شی در تماس باشد

سنسورها از نظر ساخت از نوع پيشين دشوارترند ولی عموما اين 

 .  دهند سرعت و دقت بالاتری را در اختيار سيستم قرار می

  :دو روش عمده در استفاده از سنسورها وجود دارد
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هايی که  اند و حرکت ها ثابت   در اين روش محرک:حس کردن استاتيک

به .گيرد میای به سنسورها صورت  گيرد بدون مراجعه لحظه صورت می

شود و  عنوان مثال در اين روش ابتدا موقعيت شی تشخيص داده می

  . گيرد سپس حرکت به سوی آن نقطه صورت می

  در اين روش بازوهای ربات در طول حرکت با :حس کردن حلقه بسته

اغلب سنسورها در . شوند توجه به اطلاعات سنسورها کنترل می

               . اند گونه های بينا اين سيستم

   

هايی از انواع سنسورها در ربات آشنا  لحاظ کاربردی با نمونه

 : شويم می

  

a.          سنسورهای بدنه)Body Sensors( :  اين سنسورها اطلاعاتی را

. کنند درباره موقعيت و مکانی که ربات در آن قرار داردفراهم می

ها حاصل  هايی که در سوييچ اين اطلاعات نيز به کمک تغيير وضعيت

با دريافت و پردازش اطلاعات بدست آمده . آيند شود، به دست می می

که به کدام سمت در حال حرکت  تواند از شيب حرکت خود و اين ربات می

العملی متناسب با ورودی دريافت  در ايت هم عکس. است آگاه شود

  . دهد شده از خود بروز می

b.         ياب مغناطيسی سنسور جهت)Direction Magnetic Field Sensor(: با 

گيری از خاصيت مغناطيسی زمين و ميدان مغناطيسی قوی موجود،  بهره

تواند اطلاعاتی را  نمای الکترونيکی هم ساخته شده است که می قطب

اين امکانات به يک ربات . های مغناطيسی فراهم سازد درباره جهت

ه و برای تداوم کند تا بتواند از جهت حرکت خود آگاه شد کمک می

اين سنسورها دارای چهار .  گيری کند حرکت خود در جهتی خاص تصمصم

البته با . ها است باشند که هرکدام مبين يکی از جهت خروجی می

توان شناخت هشت جهت مغناطيسی  استفاده از يک منطق صحيح نيز می

 . پذير ساخت را امکان
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c.          سنسورهای فشار و تماس) Touch and Pressure Sensors : (

اما . رسد سازی حس لامسه انسان کاری دشوار به نظر می شبيه

ای وجود دارند که برای درک لمس و فشار مورد  سنسورهای ساده

از اين سنسورها در جلوگيری از تصادفات . گيرند استفاده قرار می

اين سنسورها . شود اندازها استفاده می ها در دست و افتادن اتومبيل

 هم به منظورهای مختلفی استفاده  ها و بازوهای ربات ر دستد

مثلا برای متوقف کردن حرکت ربات در هنگام برخورد عامل .  شوند می

ها برای اعمال نيروی  همچنين اين سنسورها به ربات. ايی با يک شی

کافی برای بلند کردن جسمی از روی زمين و قرار دادن آن در جايی 

توان عملکرد  با توجه به اين توضيحات می. کند مناسب نيز کمک می

 - 2 رسيدن به هدف، - 1: ها را به چهار دسته زير تقسيم کرد آن

 .  تشخيص يک شی- 3جلوگيری از برخورد، 

  

d.         سنسورهای گرمايی) Heat Sensors(: 

اين .  يکی از انواع سنسورهای گرمايی ترمينستورها هستند    

اومتی پسيوی هستند که مقاومتشان متناسب با های مق سنسورها المان

بسته به اينکه در اثر گرما مقاومتشان . کند دمايشان تغيير می

ها به ترتيب ضريب حرارتی مثبت  يابد، برای آن افزايش يا کاهش می

نوع ديگری از سنسورهای گرمايی . کنند يا منفی را تعريف می

ير دمای محيط ولتاژ ها نيز در اثر تغي ها هستند که آن ترموکوپل

در استفاده از اين سنسورها معمولا يک . کنند کوچکی را توليد می

ای  سر ترموکوپل را به دمای مرجع وصل کرده و سر ديگر را در نقطه

 . دهند گيری شود، قرار می که بايد دمايش اندازه

e.          سنسورهای بويايی) Smell Sensors(:  

که بتواند مشابه حس بويايی انسان تا همين اواخر سنسوری      

سری سنسورهای حساس  آنچه که موجود بود يک. عمل کند، وجود نداشت

برای شناسايی گازها بود که اصولا هم برای شناسايی گازهای سمی 

ساختمان اين سنسورها به اين صورت است که يک . کاربرد داشتند

ولت + 5ولتاژ ای مجزا، با  المان مقاومتی پسيو که از منبع تغذيه
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شود، در کنار يک سنسور قرار دارد که با گرم شدن اين  تغذيه می

های محيطی فراهم  گويی سنسور به محرک المان حساسيت لازم برای پاسخ

برای کاليبره کردن اين دستگاه ابتدا مقدار ناچيزی از هر . شود می

بو يا عطر دلخواه را به سيستم اعمال کرده و پاسخ آن را ثبت 

کنند و پس از آن اين پاسخ را به عنوان مرجعی برای قياس در  می

اصولا در ساختمان اين سيستم . برند  های بعدی به کار می استفاده

های دريافتی از  کنند و سپس پاسخ چند سنسور، به طور همزمان عمل می

 عصبی ربات منتقل شده و تحليل و پردازش لازم روی آن  ها به شبکه آن

نکته مهم درباره کار اين سنسورها در اين است که . دگير صورت می

.  بگيرند توانند يک بو يا عطر را به طور مطلق انداره ها نمی آن

 .پردازند ها به تشخيص بو می گيری اختلاف بين آن بلکه با اندازه

. بويايی حسی است که می تواند در جلوگيری از جرائم استفاده شود

ها برای يافتن اجساد ، مواد مخدر يا از گذشته از حس بويايی سگ 

. مواد منفجره و حتی شناسايی افراد استفاده می شده است

دانشمندان و مهندسان دارند بر روی سيستمی کار می کنند که 

اين تکنولوژی می تواند به جای سگ ها . بتواند بو را احساس کند

  .به کار برده شود و وظايف آن ها را انجام دهد

حيوانات و ماشين . ز مواد شيميايی موجود در هوا استبو مخلوطی ا

هر . ها برای بوييدن بايد از چندين سنسور متفاوت استفاده کنند

با اندازه . سنسور به دسته ی خاصی از مواد شيميايی حساس است

  .گيری نتايج سنسور ها می توان بو را تشخيص داد

  

 سنسور متفاوت ، نسبت 20در اين تصوير نشان داده شده که چگونه 

 .به گاز آمونياک عکس العمل نشان داده اند
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 سنسور، نسبت 20در اين تصوير نيز نشان داده شده که چگونه همان 

  . عکس العمل نشان داده اند) جوهر سرکه(به استيک اسيد

با مقايسه نتايج به دست امده از سنسور ها با نتايج از قبل ثبت 

  .شده ، می توان ماده شيميايی را تشخيص داد

ی می تواند از يک کريستال کوارتز با اتصالات  يک سنسور بوياي

کريستال . الکترونيکی و يک روکش پلاستيکی خاص درست شده باشد

کوارتز به منظور ايجاد يک لرزه منظم با يک فرکانس دقيق 

روکش پلاستيکی می تواند مواد شيميايی را جذب . استفاده می شود

  .کند 

  

  
  يک سنسور بويايی
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  )QCM) Quartz Crystal Microbalanceساختمان يک 

  کريستال بر روی فنريک 

. کريستال می تواند بر روی يک فنر قرار گيرد 

فرکانس به دست آمده از اسيلاتور بر روی فنر از 

  .فرمول زير به دست می آيد

  

K = ختی فنرضريب س)Nm-1(  

m =  جرم)kg(  

f =فرکانس)Hz( 

 

f.  سنسورهای موقعيت مفاصل:   

g. ترين نوع اين سنسورها کدگشاها  رايج)Encoders ( هستند

که هم از قدرت بالای تبادل اطلاعات با کامپيوتر برخوردارند و هم 

اين دسته . اينکه ساده، دقيق، مورد اعتماد و نويز ناپذيرند

 : توان تقسيم کرد ه میانکدرها را به دو دست

   i.                در اين کدگشا ها موقعيت به کد باينری : انکدرهای مطلق

اين . شود تبديل می)  BCD) Binary Codded Decibleيا کد خاکستری 

های  قيمت بودن و اينکه سيگنال انکدرها به علت سنگينی و گران

. وسيعی ندارندزيادی را برای ارسال اطلاعات نياز دارند، کاربرد 

کار گيری تعداد زيادی سيگنال درصد خطای  دانيم به همانطور که می
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پس از اين انکدرها . دهد و اين اصلا مطلوب نيست کار را افزايش می

ها برای ما خيلی مهم است و  فقط در مواردی که مطلق بودن مکان

مشکلی هم از احاظ بار فابل تحمل ربات متوجه ما نباشد، استفاده 

 . شود یم

ii. اين کدگشا ها دارای قطار پالس و يک : انکدرهای افزاينده

رود هستند، از روی شمارش  پالس مرجع که برای کاليبره کردن بکار می

قطارهای پالس نسبت به نقطه مرجع به موقعيت مورد نظر دست 

توان به سرعت چرخش و  می) ها عرض پالس(از روی فرکانس . يابند می

) تغييرات عرض پالس( تغييرات فرکانس در واحد زمان از روی محاسبه

توان جهت چرخش را نيز  حتی می. به شتاب حرکت دوارنی پی برد

 سه سيگنالی باشند که از Cو  B و Aهای  فرض کنيد سيگنال. فهميد

 سيگنالی است که با يک B. شود کننده ارسال می کدگشا به  کنترل

وی اختلاف فاز بين اين دو از ر. Aچهارم پريود تاخير نسبت به 

 .توان به جهت چرخش پی برد می

  

:     منبع  

http://www.aoh.blogfa.com 

 : )2 (سنسورها در ربات

فه مشخص که درآن يک ماشين وظي )Hard Automation(در اتوماسيون سخت

دهـد، نيـازی بـه        گونه که در صنعت مورد نياز است انجام مـی           را همان 

اما برای رسـيدن بـه اتوماسـيون هوشمنـد          . هوشمند بودن سيستم نيست   

)Intelligent Automation( مـصنوعی و   هوش: به دو جز کليدی نيازمنديم

  . سيستم سنسوری

هـايی در   هـای صـنعتی بـا کاربرد        توان بـه ربـات      به کمک اين دو می    

نقل و مونتاژ رسيد کـه قـدرت انجـام کارهـای              و  نقاشی، جوشکاری، حمل  

  . پيچيده، تشخيص و تفکيک را دارا هستند

سنسورها اغلب برای درک اطلاعات تماسی، تنشی، مجاورتی، بينايی و 

گونه است که با توجه  عملکرد سنسورها بدين. روند کار می صوتی به

به آن حساس هستند، سطوح ولتاژی به تغييرات فاکتوری که نسبت 
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های  کنند، که با پردازش اين سيگنال ناچيزی را در پاسخ ايجاد می

توان اطلاعات دريافتی را تفسير کرده و برای  الکتريکی می

  .ها استفاده نمود های بعدی از آن گيری تصميم
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  )فرستنده- گيرنده( نوري تعريف سنسور

رهاي مورد استفاده در ساخت يكي از پرآاربردترين حسگ         

  . رباتها حسگرهاي نوري هستند

سنسور های نوری در اصل چشم ربات به حساب ميايد که خط زير ربات 

. را تشخيص ميدهد و به ميکرو کنترلر فرمان ميفرستند

خروجي اين حسگر در صورتيكه مقابل سطح سفيد قرار 

  ولت و در صورتي آه در مقابل يك سطح تيره5بگيرد 

البته اين وضعيت مي . قرار گيرد صفر ولت مي باشد

در هر حال . تواند در مدلهاي مختلف حسگر برعكس باشد

اين حسگر در مواجهه با دو سطح نوري مختلف ولتاژ متفاوتي توليد 

  . مي آند

  

    

انداز زوج حسگر نوري گيرنده   در زير يك نمونه مدار راه      

دير مقاوتهاي نشان داده شده در مقا. فرستنده نشان داده شده است

توان   مدلهاي متفاوت متغيير است و با مطالعه ديتا شيت آا مي

  .مقدار بهينه مقاومت را بدست آورد

    

 :سنسورنوری متفاوت های بسته  

 دو به توان می را موجود های بسته کلی طور به      

 اجسام وجود تشخيص برای که سنسورهايی کرد؛ تقسيم دسته

 که هايی سنسور و (proximity sensors) شوند می فادهاست

 گيرند می قرار استفاده مورد فاصله تشخيص برای

.(distance sensors) 

 می قرار استفاده مورد اجسام وجود تشخيص برای که سنسورهايی       

 مثل گيرنده يک و IR LED مثل فرستنده يک از معمولا گيرند،
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 يا RS 05 سنسور گونه اين ی نمونه .شود می استفاده فوتوترانزيستور

   .شود  می بررسی که است، OPB نوع های سنسور

  

 

 IR ی فرستنده و گيرنده ی بسته يک.١4 شکل

  

       انواع سنسورهای نوری 

   :GP2S04-6 سنسور - 1

اين سنسور يک سنسور فرستنده و گيرنده در يک پک کوچک          

سيت بسيار خوبی است و يکی از و کم حجم ميباشد که دارای حسا

بهترين سنسور ها برای يک ربات مسير ياب ميباشد و نور محيط تاثير 

که اسم اين سنسور ) مادون قرمز ( زيادی در عملکرد آن ندارد 

GP2S04-6 ميليمتر 6 الی 4بهترين بازده اين سنسور در فاصله .  است 

  از صطح زمين ميباشد

 اسنسور و نمونه ای از برد سنسور ردر عکس زير نمونه ای از اين 

   .ميبينيد

  

 پايه ميباشد که دوتای آن به زمين وصل ميشود 4اين سنسور دارای 

  و دوتای ديگر هم هر کدام به يک مقاومت متصل می گردد 
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ای يک شيار در گوشه بايد توجه کرد که قسمتی از سنسور که دار

  .سنسور است فرستنده می باشد

  (photoresistor) : نوری مقاومت - 2

  

 

  

 اين کار مختلف؛اساس ابعاد در photoresisto نوع چند.١ شکل

  .است استوار کادميوم سولفيد سطح فيزيکی خواص بر قطعات

  

 

 با قطعه اين مقاومت است؛ ساده بسيار نوری مقاومت کار اساس       

 الکترونيک در که آنجا از کند،امПا می تغيير آن به رسيده نور شدЅت غييرت
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 مقاومت در تغيير اين شکلی به بايد شوند می ظاهر ولتاژ صورت به ها داده

  .کنيم تبديل ولتاژ تغيير به را

 

 

 :آيد می دست به زير ی رابطه از سادگی به خروجی ولتاژ بالا شکل در     

Voutput = Vcc * (R2 / ( R1 + R2 ))  

 Vcc  و  Ω  500 رابر ب2R مقاومت معمولی مدار يک در کنيد فرض      

 قرار کامل تاريکی در نوری مقاومت که هنگامی اکنون باشد،  V 5 برابر

 و است، صفر تقريبا خروجی ولتاژ است و  kΩ 2  حدود آن مقاومت دارد

 Ω20 حدود به آن مقاومت گيرد می قرار يممستق نور مقابل در که هنگامی

     .دشو می  V ۵ تقريبا خروجی ولتاژ و يافته کاهش

 تبديل الکتريکی سيگنال به را محيط فيزيکی حالت يک شديم موفق گونه بدين

  .بسازيم خود سنسور برای گيرنده يک ديگر عبارت به و کرده

  CNY70 سنسور - 3

. و عدد سنسور مادون قرمزاستاين سنسور به صورت يک بسته حاوی د

برای اينکه .سنسور فرستنده و سنسور ديگر گيرنده می باشد يک

کند بهتر است بجای استفاده از دو سنسور مادون  روبات شما بهتر کار

www.powerplantac.com

https://www.powerplantac.com/


در اين .سنسور استفاده کنيد packeg قرمز به صورت مجزا از اين

وتاهتر سمت آند و پايه های ک سنسور پايه های بلندتر در هر سمت سمت

  .کاتد است

با استفاده از اين نوع سنسور ميزان خطاها تا حد قابل ملاحظه ای 

  .کاهش می يابد

 

 

 

  

  فتوسل - 4

سنسور حساس به نور مرئی و مادن قرمز که در يک        

  .صورت تابش نور به آن مقاومت الکتريکی آن تغيير می کند

  ريال    1000: قيمت     

  

  

  سل بزرگفتو - 5

بزرگ با يک قاب پلاستيکی ) مقاومت حساس به نور(يک فتوسل       

در صورتی که نوری  جهت حفاظت فتوسل از آسيب و آلودگی

        که به اين 

می  فتوسل تابيده می شود زياد شود مقاومت الکتريکی آن کاهش     

  يابد

  ريال    4500: قيمت     
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  يک جفت ديود فرستنده و گيرنده مادون قرمز -  6

 ميلی 5جفت ديود فرستنده و گيرنده مادون قرمز  يک       

ی رنگ سطوح مختلف و مناسب برا متری بسيار مناسب برای تشخيص

        ربات های 

رباتی که نياز به تخشيص  مسير ياب ، لابيرنت، آتش نشان و هر      

   رنگ دارد

  . جفت است5حداقل تعداد خريد       

 ريال    2000: قيمت      

  

  اپتوکانتر موازی مادون قرمز -  7

. مادون قرمز که پک شده اند يک فرستنده و گيرنده    

بسيار مناسب برای استفاده در ربات های مسير ياب و 

  لابيرنت

  ريال    10000: قيمت     

  

  اپتوکانتر موازی مادون قرمز تايوانی -  8

يک فرستنده و گيرنده بسيار قوی مادون قرمز که پک شده     

 .اند

بسيار مناسب برای استفاده در ربات های مسير ياب و      

 لابيرنت

 نسبت به کيفيت آن ارزش داردقيمت آن کمی گران است ولی     

در اين محصول در اصل يک فتو ترانزيستور وجود دارد که     

 .حساسيت زيادی ايجاد می کند

  اين محصول کارخانه ويشی تايوان است    

  ريال    13000: قيمت    

  :کاربرد سنسور های نوری 

سنسور های مادون  :استفاده در کنترل از راه دور تلويزيون  -1

زيادی در بازار موجود ميباشند که در دو نوع فرستنده ) IR(قرمز 
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و گيرنده ميباشد که نمونه اون رو ميتونيد در کنترل تلويزيون و 

خود تلويزيون مشاهده کنيد که سنسوری که در کنترل ميباشد و 

 و سنسوری که در جلوی تلوزيون   دارای رنگ روشنی ميباشد فرستنده

  ده اون به شمار ميرودميباشد تيره رنگ ميباشد گيرن

از سنسور های نوری برای  :استفاده از سنسور نوری در ماوس  - 2

تبديل حرکت در ماوس به سيگنال های الکتريکی قابل فهم برای 

و   مادون قرمز LED در يک طرف ديسک يککامپيوتر استفاده می شود 

سوراخ های . مادون قرمز ، وجود دارد   يک سنسور  در طرف ديگر

می شوند،  LED  توسط  روی ديسک باعث شکست نور متصاعده شدهموجود بر

 بدين ترتيب سنسور مادون قرمز ، پالس ها ی نور را مشاهده خواهد

تعداد پالس ها ارتباط مستقيم با سرعت موس و مسافتی که . کرد 

 . خواهد داشت موس حرکت می کند ،

 راپردازنده فوق پالس ها . يک تراشه پردازنده بر روی برد 

آن ها را از طريق کابل   خوانده و پس از تبديل به باينری ،

  . ارسال می دارد مربوطه برای کامپيوتر

  :مدارات مرتبط با سنسور های نوری 

  . است GP2S04-6مدار زير مربوط به سنسور نوری فرستنده گيرنده 

  

  
  

 اهم و پايه مثبت ٣٣0در اين سنسور پايه مثبت فرستنده به مقاومت 

   کيلو اهم وصل ميشن 470گيرنده به مقامت 

 کيليو اهم گرفته 470خروجی اين سنسور بين پايه گيرنده و مقاومت 

  ميشود
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 0.7– 2/0 زمانی که زير سنسور رنگ سفيد باشد مقدار خروجی حدود

ولت ميباشد و زمانی که رنگ زير آن سياه باشد خروجی آن حدود     

   ولت ميباشد4/3 – 3/3

  

  

  

  

  Ultrasonicامواج 

  

شود آه ايي از امواج مكانيكي گفته ميامواج اولتراسونيك به دسته

اين .  باشد20KHzفرآانس نوسانشان بيش از محدوده شنوايي انسان 

رند آاربردهاي متنوع و بعضاً جالبي امواج بدليل خواصي آه دا

ايي با توان دريافت آه اگر نقطهايي ساده ميبا محاسبه. دارند

 ميكرومتر نوسان آند شتاب آن بالغ 10 آيلوهرتز و دامنه 25فرآانس 

اين شتاب و به طبع آن سرعت . شود هزار برابر شتاب ثقل مي25بر 

شود و در هنگام انفجار بالا در مايعات باعث ايجاد آاويتاسيون مي

از طرف . گردد بار ايجاد مي200حبابهاي ايجاد شده فشاري در حدود 

ديگر اگر حرآت نسبي با مشخصات فوق ميان دو سطح جامد برقرار شود 

 Ultrasonicشود آه ازدياد دما باعث جوش خوردن دو سطح به يكديگر مي

Weldingباشد مي. 

ر امواج دارای خاصيت شکست،  امواج اولتراسونيك مانند ديگ  

برای توليد اين امواج روشهاي . باشندانعکاس، نفوذ و پراش می

  .متفاوتي وجود دارد

  :شوندهاي اولتراسونيك معمولاд از سه بخش آلي تشكيل ميمجموعه 

   مبدل      .1

   بوستر      .2

  . تقويت آننده يا هورن      .3
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 تبديل انرژي الكتريكي به  مبدل نقش توليد امواج مكانيكي و  

بوستر و تقويت آننده نيز وظيفه انتقال و , مكانيكي را دارد

آن به مصرف آننده را به عهده  تقويت دامنه حرآت و رساندن 

  .دارند

  

  در رباتيکUltrasonicکاربرد سنسورهای 

  

نسبت به محيط خارجي براي  يكي از مسائل مطرح در رباتيك ايجاد درك

از . است رخورد نامطلوب به اشياء موجود در محيط حرآتجلوگيري از ب

سوي ديگر ممكن است نياز داشته باشيم آه ربات بتواند درآي از 

براي اين منظور از . تماس فيزيكي داشته باشد فاصله ها بدون

  .استفاده ميكنند Ultrasonic سنسورهاي مافوق صوت يا

  وجود دارد وليبا وجود اينكه رويكردهاي زيادي در اين زمينه

دسته اول شامل . ميتوان آا را در دو بخش تقسيم بندي آرد

و  swept-focus ،نظير سيستمهاي فاصله سنجي ابزارهاي انفعالي ميباشند

ميباشند نظير  Active فعال يا دسته بعد سيستم هاي . stereoscopic يا

  .سيستمهاي ماآروويو ، ليزر و مافوق صوت

اين .  معرفي سنسورهاي مافوق صوت خواهيم پرداختمقال ما به در اين

قسمت اول مدار راه انداز آن . شده است سنسورها از دو قسمت تشكيل

گيرنده و فرستنده آن  )مبدل(را تشكيل ميدهد و قسمت ديگر دو قطعه 

شيشه  مقابل(، دقيقا مشابه آن قسمت از دزدگيرهايي آه در خودروها 

ر اصلي آار با اينگونه سنسورها البته دردس. نصب ميشود) جلو

البته پكيجهاي آماده آه آار را بسيار .است مدار راه انداز آن

 مافوق صوت ساخت شرآت ساده ميكنند نيز وجود دارد، مانند مدل

Texas Instruments   آه اين سنسورها در برخي دوربينها نيز براي

  .ميشود مناسب استفاده تشخيص فاصله و فوآوس

انعكاس  لي آار اين سنسورها ، فرستادن يك بيم و دريافتمكانيزم آ

بدين ترتيب ميتوان فواص . آن و متعاقبا محاسبه زمان رفت و برگشت

براحتي با در نظر گرفتن صرعت صوت در دما و فشار محيط ،  را نيز
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  .محاسبه آرد

. بدست آوردن ماتريسي از موانع موجود در محيط است قدم بعدي

جاروب آردن محيط با امواج  اه ممكن است راه اولاينكار از دو ر

توجه  راه دوم استفاده ازچند مبدل ، با. بصورت مكانيكي ميباشد

بعنوان مثال ميتوان يك مبدل متحرك با . به پيچيدگي محيط ، است

بالا در سر ربات ، يك مبدل ثابت در جلو و رو به  رنج زاويه اي

 درجه در چپ و 45ا زاويه هاي ب پايين براي تشخيص گودي، و دو مبدل

  .راست را بعنوان يك ترآيب مناسب استفاده آرد

از مهمترين خطاهايي آه در اين سنسورها مشاهده ميشود ، خطاي  يكي

همانطور آه ميدانيد امواج مافوق صوت . است بالقوه در فواصل زياد

. انعكاس آن را ثبت آرد را نمي توان همانند يك بيم ليزر تاباند و

درجه  75 متري و با زاويه تابش 4.5بعنوان مثال در فاصله حدودا 

  . ميليمتر خطا ممكن است پيش آيد250حدود 

 

 
از محققين با استفاده از تيوا ، شيپوره ها و بازتابنده ها  برخي

صوتي سعي در آم آردن زاويه تابش داشته   با فوآوس دادن بيمهايو

ده ها برابر افزايش  اند ولي تجهيزات مورد نياز ابعاد سنسور را به

دقت اين نوع سنسورها را با افزايش دقت گيرنده نيز . ميدهد

لبه هاي آناري بيم عموما از شدت آمتري . افزايش داد ميتوان

حساسيت گيرنده ميتوان خطا را تا  دن شدتبرخوردارند لذا با آم آر

ها استفاده  البته در مواردي از يك آرايه از داده. نصف آاهش داد

  .ميشود و پروسسوري وظيفه تشخيص زاويه مناسب را برعهده دارد
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  در Ultrasonicونه ای از کاربرد سنسورهای نم

 روباتيک

 

 

 ربات دوچرخه سوار

سادگی  يک کمپانی ژاپنی اقدام به ساخت يک ربات کوچک نموده که به

  .دوچرخه سواری می کند
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در يکی از نمايشگاه های تکنولوژيهای  Murata Manufacturing شرکت

ژاپن، رباتی را معرفی کرد که  پيشرفته در اطراف شهر توکيو در

  .قادر است دوچرخه سواری کند

 
سانتيمتر ارتفاع و نزديک به پنج کيلوگرم وزن  اين ربات که پنجاه

داشته می تواند با سرعتی حدود  نام (Murata Boy) "پسر موراتا"دارد، 

  .تيمر در ثانيه حرکت کند سان79

 

 1990اين ربات که دوچرخه سواری می کرد در سال  نسخه قديمی تر

اما ربات . بيفتد، توقف کند معرفی شد اما نمی توانست بدون آنکه

تعادل خود  اخير با تنظيم سرعت و انحراف مرکز جرم خود می تواند

   .را در موقعيت های مختلف از جمله هنگام ايستادن حفظ کند
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 :سنسور سونار

  :خلاصه

سنسور مسافت ياب است که می توان توسط آن ربـات            SRF04     سونار  

شما می توانيـد ربـات خـود قـادر سـازيد تـا محـيط                . را هدايت کرد  

ماننـد چـشم    .(پيرامونش را از طريق مجموعه سنسورهای سونار ببينـد        

  )انسان

  :نظريه عملکرد

ک صدا مانند رگبـار کوتـاه       يک سنسور سونار از طريق توليد ي           

بنابراين وقتی که صدا به نـزديکترين شـیء         ) ping(اسلحه کار می کند   

  .توسط سنسور شنيده می شود) echo(برخورد می کند، انعکاس صدا

  :مانند تصوير زير

  

  

  

  

  

  

 شـروع شـده     Ping     توسط اندازه گيری درست زمان، از لحظه ای که          

رميگردد، مقدار فاصله به نزديکترين      به سنسور ب   Echoتا لحظه ای که     

 feet/second 1116.4حرکت صدا چيزی در حدود . شیء را می توان محسبه کرد

فاصــله بــه .  در ســطح دريــا، ســرعت داردmeters/second 340.29و يــا 

) elapsed time(نزديکترين شیء را می توان با تقسيم زمـان گذشـته شـده   

  .بر دو برابر سرعت صدا محاسبه کرد

منظور از زمان گذشـته شـده، زمـان بـين فرسـتادن صـدا و شـنيدن                  

  .است) echo(انعکاس
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  :فرمول بدست آوردن فاصله سنسور از شیء به صورت زير است

Distance = ElapsedTime / (2* Speed_Of_Sound) 

     دليل اين که عمل تقسيم را بر دو برابر سرعت صـدا ضـرب مـی                

 فقط نصف فاصله حرکت واقعـی مـوجی         کنيم اين است که فاصله از شیء      

موج صدا بايد به سمت شیء حرکت کند و به سنـسور برگـردد              . صدا است 

  . را بشنودechoبرای اين که سنسور، برگشت صدا يا 

  :عملکرد سنسور

 با توليد يک پالس بـر روی سـيگنالی          SRF04سنسور مسافت ياب         

ی شود تا مـسافت     اين باعث م  . قرار است بفرستد، آن را رها می کند       

 100سنـسور مـسافت يـاب قـادر اسـت تـا       .  ارسال کنـد pingياب يک 

microsecond              را بعد از عمل پينگ دريافت کند و سـيگنال خروجـی echo 

تأخير در فعال سازی گيرنده باعث مـی شـود          .(سنسور را افزايش دهد   

وقتی که گيرنده   )  ارسال شده جلوگيری کند    pingتا گيرنده از شنيدن     

echo              زمـان گذشـته    .  را می شنود سـيگنال خروجـی را قطـع مـی کنـد

 را می توان با اندازه گيـری مـدت   echo و pingبين ) Elapsed Time(شده

 بـه آن بدسـت   microsecond 100 و اضافه کـردن  echoزمان پالس روی خط 

  :به صورت زير. آورد

elapsedTime = pulseDuration + 100 
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 :سنسور رنگ

  :چکيده

 سنسور رنـگ    ازسعی در اين است که شناخت مختصری            در اين مقاله    

بوجود آوريم برای اين منظور ابتدا در مورد طيـف نـور توضـيحاتی              

بعـد  . ارائه شده و سپس به سـاختار داخلـی سنـسور پرداختـه ايـم              

سيستم کار اين سنسور که بصورت کدهای ديجيتـال در خروجـی سـريال              

  .ا شرح داده ايمجهت پروسس عمل می کند ر

  :کلمات کليدی

ADC:  Analog – Digital – Converter 

Sensor:  حسگر  

Pixel:  پيکسل 

Chip:  چيپ 

  :مقدمه

هدف اصلی از بررسی ها و تعاريفی کـه در ايـن مقالـه ارائـه                    

بازشناسی رنگ ها توسط ابزاری بغيـر از چـشم انـسان مـی              . ميشود  

زارهای ديگری هم وجـود دارنـد       باشد يعنی به غير از چشم انسان اب       

که می توانند رنگ ها را دريافـت کـرده و حـس کننـد پـس لازمـه ی                    

ارتباط سخت افزار با دنيای قابل ديدن يک چشم حساس به نور مرئـی              

يا رنگ می باشد که در اصطلاح فيزيک به آن سنسور نـوری گفتـه مـی                 

نظـر  اين سنسورها در نور غير مرئی يا طول موج هـای مـورد              . شود  

برای نورهای مرئی حساس هستند مانند سنسورهای حساس به نـور زيـر             

 که بـرای  )ultra violet               ( يا ماوراء بنفش)infrared(قرمز

  .گيرنده های تلوزيونی کاربرد دارند

سنسورهای رنگی ساخته شده در صنعت کـار تـشخيص رنـگ را بـر                    

ايـن  . ئی را تشخيص می دهنـد     عهده دارند و تقريبا تمام طيف نور مر       

سنسورها بهترين انتخاب برای کاربردهای مقياس کوچک با عملکرد بـالا           

  .هستند
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مورد استفاده سنسور رنگ در صنعت مدرن بسيار زياد اسـت کـه                  

از آن جمله می توان به کـاربرد آن در خطـوط توليـد کـنترل کيفيـت                  

)Q.C (، اتومبيل سازی   ،ی  صنايع غذاي ،پزشکی  ، رباتيک   ،ماهواره ها 

 و به طور کلـی در اتوماسـيون سيـستمها و سيـستمهای اتوماتيـک                ،

  .اشاره کرد

ابزارهای بسياری نياز به کنترل رنگ از طريـق يـک سنـسور را                   

 شـده هماننـد     پرينـت  کـدهای رنگـی      ،دارند به عنوان مثال در صنعت     

ی خطوط روی مقاومتها بايستی آشکار شوند تـا اجـازه عملکـرد بـالا             

نيمی از شرکتهای آلمـانی در      . ذخيره اتوماتيک رابه مقاومت بدهند      

  .استفاده می کنند color sensor جهت کنترل رنگی از ) tetra(صنعت غذايی 

سه نوع سنسور رنگ شبيه چشم انسان مسئوليت تـشخيص رنـگ را                   

ايـن سنـسورهای رنگـی نمايـانگر يـک طـرح کوچـک              . بر عهده دارند    

با کيفيت بالا و خوانـدن هـم زمـان سـه سـطح رنگـی مـی                  فيلترهايی  

  .باشند

  

  

  

  

  

سـاخت کارخانـه    JEN color سنسور فوق يکی از انـواع سنـسورهای       

MAZET     3( آلمان و از نـوع سنـسورهای سـه عنـصری element color sensor (

 سـبز    ، بوده که قابليت شناسايی رنگ ها را به تفکيک رنگهای قرمز          

  .باشدو آبی دارا می 

 سـيليکونی کـه بـصورت     pin فتو ديـود  19*3سنسور مربوط از       

حلقه وار روی چيپ فقرار گرفته اند تشکيل شده برای جلو گيـری از              

 هر سکتوری از قسمت ديگر جـدا        ،ايجاد تداخل در بين فتو ديود ها        

شده  برای شناسايی هر رنگی در هر کدام از اين فتوديود ها فـيلتر               

  .ل موج رنگ مربوط در نظر گرفته شده استمربوط به طو
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فيلترهای رنگی با کيفيـت بـالای تـداخلی دارای ايـن خـصوصيات مـی                

  :باشد

   روی چيپ قرار گرفته اند micro-structureبصورت  - 1

 .قدرت انتقال سيگنال بالايی دارند - 2

 .سطح آن ها سخت می باشد - 3

 .پايداری حرارتی بالايی دارند - 4

 هستند فيلترها دارای شيب زيادی  - 5

  : سيليکونی pinآرايه های فتو ديدهای 

 450mm-750mmناحيه طول موج  - 1

   5v بـه ازای   pa 50جريان گرفته شـده از هـر سـکتور کمـتر از      - 2

 ولتاژ معکوس

  ولتاژ معکوس 5v به ازای  pf 50ظرفيت  خازن هر سکتور  - 3

  v 30ماکزيمم ولتاژ معکوس  - 4

  1nsکمتر ) TR(زمان صعود  - 5

 ارائه  IR با فيلتر tos-smd-so8در انواع پکيج های اين قطعه      

و دارای چهار پايه می باشد که شامل سه پايه آند که .شده است 

 سبز و آبی و يک پايه کاتد ،هر کدام مربوط به يک رنگ قرمز 

  .مشترک می باشد

 ساختار فيزيکی: 

از سـلول   ) مـاتريس (     سنسورهای رنگی شامل آرايه های دو بعـدی       

) Scanning(تصويری می باشند که عمليات استخراج نور و اسـکنينگ         های  

را انجام می دهد، جنس اين سلول ها از مواد نيمه هـادی طراحـی آن                

برای توليد اين سـلول هـا       . به صورتی است که تشکيل يک خازن بدهد       

در ايـن تکنولـوژی،     .  استفاده می شـود    P-Nاز ترکيب باياس معکوس     

   P-Nساخت ديودی با اتصال 

)reverse-based (مورد استفاده قرار می گيرد.  

     وقتی يک ولتاژ مثبت بـر روی يـک الکـترود هـادی کنـار بـستر                 

القاء می شود يک ناحيه تخليه در بستر در کنار الکـترود ايجـاد مـی                
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شود به اين منبع تخليه چاه پتانسيلی نيز گفته می شود حـال وقتـی               

 های بستر با حفره ها ترکيـب مجـدد          نور به ناحيه تخليه برسد الکترون     

می شوند ولـی در ناحيـه تخليـه الکـترون هـای آزاد خـواهيم داسـت                  

بنابراين يک شارژ منفی از ناحيه تخليه بوجود می آمد که نمايـانگر             

تابش نور بر بستر می باشد برای اين که نور به آسانی به محل تخليـه                

 .برسد الکترودهای از جنس پلی سيليکون می باشد

www.powerplantac.com

https://www.powerplantac.com/



