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الحمد لله حتى ٌبلغ الحمد منتهاه تم بفضل الله تعالى الانتهاء من كتاب 

 صناعة الروبوتات المستوى الاول .

 

الشكر لله تعالى على فضله وكرمه ولطفه معً وأتمنى ان اكون  :  اولاا 

لامٌة .نه الامة الاسقدر الخٌر على ٌدٌه وشخص تنتفع م شخص  

 

الشكر لكل من ساندنً و وقف بجانبً وأخص بالذكر والدتً  : ثانٌاا 

العزٌزة  فريال الفلاح و والدي الغالً محمد الأسعد واخوتً واخواتً 

 واتمنى ان اراهم منابر للعلم النافع بأذن الله تعالى .

 

 وأخص اٌضا بالذكر مدربً الاستاذ عامر عثمان من سورٌا

على عبد الله من مصر المهندس عبد الله  

 المهندس احمد ماجد من كشمٌر

 الصدٌقة المهندسة ربا شرعان من فلسطٌن _ سورٌا

 المترجمة اٌة عبد الهادي من مصر 

  شكراا لكم من القلب 

 

 



 
3 

 

 

 

 

 

 

"  ٌوم القٌامة إلى من قال لنا  " تكاثروا  فأنً  مباهً  بكم الامم  

ا حبٌبً ٌا رسول الله  محمد علٌك افضل أهدي نتاج عملً المتواضع لك ٌ

 الصلاة والسلام

اتمنى ان اكون ٌا رسول الله من احد الاشخاص الذٌن ستباهً بهم الامم ٌوم 

 القٌام.
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أطلالبً ِٓ ا١ّ٘خ اٌشٚثٛربد ٚرطٛس٘ب فٟ اٌؼظش اٌؾبٌٟ ٚدخٌٛٙب فٟ اٌؼذ٠ذ ِٓ 

٠زأٌف اٌىزبة ِٓ خّغخ فظٛي اٌّٙٓ رُ رأ١ٌف وزبة طٕبػخ اٌشٚثٛربد ؽ١ش   

ػٓ ربس٠خ اٌشٚثٛربد ِٚب ٘ٛ اٌشٚثٛد : ٠زؾذس  

٠زؾذس ػٓ رظ١ُّ اٌشٚثٛربد ٚاٌجشاِظ اٌّغزخذِخ فٟ اٌزظ١ُّ  :   

٠زؾذس ػٓ اٌمطغ الاٌىزش١ٔٚخ اٌّغزخذِخ ٚثشِغزٙب  :   

اٌؼ١ٍّخ ٌجؼغ اٌشٚثٛربد ٠زؾذس ػٓ ثؼغ اٌّشبس٠غ  :   

. اٌّشاعغ اٌزٟ رُ اعزخذاِٙب :    

 

ِؼٍِٛبد ٠ش٠ذ اػبفزٙب ػٍٝ فّٓ ٌذ٠ٗ  اٌىزبة ١ٌظ ِضب١ٌب فٙٛ ثبٌٕٙب٠خ طٕغ أغبْ 

٠ش٠ذ اٌزؼذ٠ً ػٍٝ اٌىزبة ٚالاعزفغبس ػٓ أٞ ِؼٍِٛخ  ِٓ اٌىزبة ف١ّىٕٗ رٌه ٚ

:ٚسدح فٟ اٌىزبة فٙزا ثش٠ذٞ الاٌىزشٟٚٔ   

Esraa. Alasaad 95@ gmail.com 

: طفؾزٟ ػٍٝ اٌف١ظ ثٛن   

https://www.facebook.com/profile.php?id=100008844104868  

 

 ملاحظة
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 انفئبد انمسزهذفخ مه انكزبة

 

 وً ِٓ ٌذ٠ٗ شغف ٚ اسادح ٚؽت ٌذخٛي اٌٝ ػبٌُ اٌشٚثٛربد 

 ٌطلاة إٌٙذعخ  ٌٚىً ؽبٌت ٌذ٠ٗ اسادح ٌزؼٍُ  طٕبػخ اٌشٚثٛربد 

ىً ؽفً ٌذ٠ٗ ؽت الاٌىزش١ٔٚبد ٚرفى١ه  اٌمطغ الاٌىزش١ٔٚخ  ٚوشوجخ إٌّضي ٌ

ثبٌمطغ 
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  علٌها وأطلق البعٌد الماضً فً اخترعت آلٌة أجهزة إلى الحدٌث الروبوت جذور تقفً ٌمكن

  المٌلاد قبل 0511 عام حوالً المصرٌٌن قدماء عهد فً طٌبة ففً" الحركة ذاتٌة الآلات"

الٌونان خلال وفً صباح كل جمٌلة موسٌقٌة أصواتًا ٌُصدر كان ممنون للملك تمثال ابتُكر  

الطٌران على قادرة آلٌة حمامة الرٌاضٌات عالم أركٌتاس م اخترع.ق الرابع القرن   

سطىالو القرون خلال البشر حٌاة تسهٌل على القادرة الإنسالات فكرة فبرزت أوروبا فً أما  

الحركة ذاتٌة الآلات بدراسة باكون وروجر فاجنوس ألبرت الفٌلسوفان قام عندما وذلك   

إمداد إلى عشر الثالث القرن أواخر فً الآلٌة الساعة اختراع وأدى منها البعض وصناعة   

تدق التً الساعة اختراع أمكن وهكذا لها اللازمة المٌكانٌكٌة بالقوة الحركة الذاتٌة الآلات   

  عام فً فً وذلك ظهرت التً الانسالات أوائل من جورج الوقت كان لتعلن جراسالأ 

  للكهربائٌات سبٌري شركة مؤسس سبٌري إلمر الكهربائً المهندس ٌد على 1913

ٌد على صناعٌة إنسالة أول صُممت 1954 عام الطائرات فً لقٌادة الإنسالة تلك خُصصت  

الرئٌسٌة المهمة الإنسالات وكانت مخترعً وادر أحد ٌعتبر الذي  دٌفول جورج المهندس   

للقٌام لاحقًا تطوٌرها وتم لآخر، مكان من الثقٌلة الأجسام وتحرٌك التقاط الروبوت لهذا   

المعادن . بتلحٌم     

:ٚعٛد عذي اٌٝ الاْ ؽٛيرؼش٠فٗ ٌىٓ افؼً ِب رُ رؼش٠فٗ ثٗ ٘ٛ ػٍٝ اٌشغُ ِٓ    
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اٌىزشٟٚٔ ٚلبثً ٌٍجشِغخ افؼً ِّٙخ ِؾذدح ٠ّٚىٓ اْ ضء ١ِىب١ٔىٟ ٚ٘ٛ اٞ عٙبص ٠شزًّ ػٍٝ ع

 ٠غّٝ ثبٌؼشثٟ اٌشعً الاٌٟ اٚ الأغبْ الاٌٟ اٚ الأغبٌخ

٠ّىٕٗ اٌم١بَ ثغ١ّغ الإعشاءاد اٌغشاؽ١خ اٌزٟ ٠ّىٓ اٌم١بَ ثٙب ػٓ ؽش٠ك رٕظ١ش 

بٌزبٌٟ فاْ وً اٌغشاؽبد اٌزٟ ٠ؼشفٙب اٌؼبِخ ثبعُ اٌغشاؽبد اٌجطٓ فٟ وً اٌزخظظبد اٌّخزٍفخ ٚث

اٌزٞ رُ ٚ  Healthrob    اٌؼبٌُ  ٚوبْ أٚي سٚثٛد عشاؽٟ فٟ اٌّغٍمخ ٠ّىٓ ئعشاؤ٘ب ثبٌشٚثٛد

 . رط٠ٛشٖ ٚاعزخذاِٗ ٌٍّشح الأٌٚٝ فٟ ِذ٠ٕخ فبٔىٛفش فٟ ِمبؽؼخ وٌِٛٛج١ب اٌجش٠طب١ٔخ

ٚأعٙض  ؽ١بس دْٚ ٚاٌطبئشاد ا١١ٌ٢ٓ اٌشعبي ِٓ ِغٍؾخ ٍخِغزم ٚؽذاد ٟ٘

 فشق ِىبفؾخ ػًّ رغًٙ فٟ رغبُ٘ وّب ؽذ٠ضخ أعٍؾخ اعزخذاَ فٟ عذ٠ذح ِشؽٍخ ٚرؼزجش أخشٜ آ١ٌخ

 .اٌؼغىش٠خ اٌزم١ٕبد ثأؽذس اٌّذػِٛخ ثزشو١جزٙب اٌمٕبثً ٚرفى١ه الإس٘بة
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ثمزف  ٠مَٛ ٚاٌزٞ"  Drone-ovic" ثبعُ عذ٠ذ س٠بػٟ سٚثٛد ظٙش

  ِٚإصشح ؽ١ش ل٠ٛخ ػشثبد ػًّ ػٍٝ رغبػذُ٘ ِؼ١ٕخ ثطش٠مخ اٌٍؼت أصٕبء اٌزٕظ ٌلاػجٟ اٌىشاد

  رض٠ٚذٖ رُ وّب ٌؼجُٙ رؾغ١ٓ ػٍٝ رغبػذُ٘ ِؾذدح ٚصٚا٠ب أِبوٓ فٟ ٌُٙ اٌىشاد ثاٌمبء ٠مَٛ

  ثؼذ ف١ّب اٌف١ذ٠ٛ٘بد ٘زٖ ثّشب٘ذح ٌُٙ ٠غّؼ أػٍٝ ِّب ِٓ اٌلاػج١ٓ ٌزظ٠ٛش 4K ثىب١ِشا

 .اٌٍؼت أصٕبء أدائُٙ ِٚشاعؼخ

 ٚلذ ٚالأٔشطخ اٌّٙبَ ِزؼذد إٌّضٌٟ ٌٍزشف١ٗ آ١ٌبً  ئٔغبٔبً  اٌخجشاء ِٓ ػذد اثزىش

  ششوخ وشفذ وّب ٔفغٗ رٍمبء ِٓ اٌزؾشن ػٍٝ ثبٌمذسح ٠ٚزّزغ" ثٛد َ٘ٛ" اعُ ػ١ٍٗ أؽٍك

  ثبٌزفبػً ٠ٚمَٛ أِٓ ٚؽبسط روٟ ِٕضي ِذ٠ش ثّضبثخ" Zenbo" ثبعُ سٚثٛد ػٓ" اعٛط"

  رؼ١ّ١ٍخ لظض ٚلشاءح الأغبٟٔ رشغ١ً ئٌٝ ئػبفخ ِٚشؽخ، عٍٙخ ثطش٠مخ اٌّغزخذ١ِٓ ِغ

 .ئثذاػ١خ ثطش٠مخ
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اٌؼ١ٍّبد  ِغبي فٟ رؼًّ اٌزٟ اٌشٚثٛربد الاعزخذاِبد ِٓ اٌؼذ٠ذ ٕ٘بن

 ٚظ١فخ ٚرىْٛ اٌضم١ٍخ إٌٙذع١خ ٚالأػّبي اٌّىبثظ ِٚغبي ذادحاٌؾ ٚٚسػ اٌخطشح اٌظٕبػ١خ

 .وبف١خ ِغبفخ ثؼذ ػٍٝ أِبْ فٟ ٚاٌجمبء اٌزشغ١ً اٌؼ١ٍّبد ٘زٖ فٟ الإٔغبْ 

ا١ٌبثب١ٔخ " ١ِزغٛث١شٟ" ششوخ طٕغ ِٓ آ١ٌبً  ئٔغبٔبً " ٚوّبسٚ" ٠ؼزجش

  ١ٌٕىظ اٌزشغ١ً ثٕظبَ" ٚوّبسٚ" ٠ذاس وّب الأٌٚٝ خثبٌذسع ثبٌّغ١ٕٓ اٌشػب٠خ ٌزٛف١ش

 اٌىلاَ ٚرشًّ ػٍٝ اٌزؼشف لذسح ٠ّٚزٍه ٚأٔضٝ روش ثظٛد ِؾذٚد ثشىً إٌطك ػٍٝ لذسح ٠ّٚزٍه

 .ِشىٍخ ٚعٛد اشزجبٖ ػٕذ اٌّغبػذح ٚؽٍت اٌؼلاط أخز ثّٛاػ١ذ اٌززو١ش اٌشٚثٛد ِٙبَ 
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 الان سىجذأ ثزؼهم كُف وصىغ روثىد ومب خطىاد صىبػخ روثىد .

انخطىح الاونً رصمُم انروثىد : 

ػ١ٍّخ رظ١ُّ اٌشٚثٛد ٟ٘ ػجبسح ػٓ سعُ ِٚؾبوبح اٌشٚثٛد ػٍٝ اؽذ اٌجشاِظ إٌٙذع١خ 

ْ اٌزظ١ّ١ّخ عٕزوش ِٕٙب ػذح ثشاِظ ١ِٚضارٙب ٌىٓ فٟ اٌجذا٠خ ٠غت ِؼشفخ فىشح عذا ِّٙخ ٟٚ٘ ا

ػ١ٍّخ رظ١ُّ اٌشٚثٛد رؼزّذ ثشىً اعبعٟ ػٍٝ اٌٙذف ِٓ اٌشٚثٛد ٌزٌه ٠غت ثذا٠خ رؾذ٠ذ 

ٔغزف١ذ ِٓ اٌزظ١ُّ لجً اٌجذء ِؼشفخ ِغبؽخ اٌؼٕبطش ٠ٚإدٞ ٘زا اٌٝ ِؼشفخ ؽغُ  اٌٙذف ِٕٗ

. اٌشٚثٛد

                أوضش ِٓ ٚاؽذ ٘ٛثشٔبِظ الاٚرٛوبد : ٘ٛ ػجبسح ػٓ ثشٔبِظ ٕ٘ذعٟ ٌزظ١ُّ  ٚ              

 اٌّطٍٛثخ اٌجشاِظ أوضش أؽذ الاٚرٛوبد ثشٔبِظ ٠ٚؼزجش  شٙشح إٌٙذعٟ اٌزظ١ُّ ثشاِظ              

 ٚؽزٝ اٌّؼّبس٠خ أٚ الإٔشبئ١خ اٌّذ١ٔخ اٌّخططبد رظ١ُّ فٟ ٠غزخذَ ؽ١ش اٌؼًّ عٛق فٟ

إٌّٙذع١ٓ  ٘إلاء ع١ّغ ث١ٓ ٚاٌزٕغ١ك اٌؼًّ ٠غًٙ ؽ١ش  لٛرٗ رىّٓ ٚا١ٌّىب١ٔى١خ ٕٚ٘ب اٌىٙشثبئ١خ

 :رزىْٛ شبشخ الارٛوبد ِٓ  ٠ٚAUTODESKّىٕه رؾ١ٍّٗ ِٓ ِٛلغ 
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٠ؾٛٞ اعُ اٌٍّف اٌّفزٛػ ٠ٚؾٛٞ ػٍٝ ا٠مٛٔخ ٍِف ٚ عذ٠ذ  :    

اٌزٟ رؾزٛٞ ػٍٝ ا٠مٛٔبد الاشىبي ٚ   ٠ٚHomeؾٛٞ ػٍٝ ا٠مٛٔخ اي :  

ٚ اٌطجمبد اٌّشادح ٌٍشعُ ٚ اٌؼذ٠ذ ِٓ ادٚاد اٌشعُ ٚ ب اخز١بس اٌشىً اٌّشاد اٌزٟ ٠زُ ِٓ خلاٌٙ

ٚػٕذ اٌشعُ ٠ؼطٟ اٌجشٔبِظ رؼ١ٍّبد ٚ اٌزؼذ٠ً وّب ا٠ؼب ٠ز١ؼ ثشٔبِظ الارٛوبد اٌشعُ صلاصٟ الاثؼبد 

 رؼ١ٍمبد رىْٛ فٟ اعفً اٌٛاعٙخ 

 ؽ١ش ٕ٘ب ٠طٍت رؼ١١ٓ ٔمطخ إٌٙب٠خ ٌٍخؾ اٌزٞ رُ سعّٗ 

 ٠ٚؾٛٞ اٌجشٔبِظ ػٍٝ اٌؼذ٠ذ ِٓ الاٚاِش اٌزٟ رغبػذ ٚرغًٙ اٌشعُ وبٌّغؼ ٚ اٌزؾش٠ه ... اٌخ .
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    ثشٔبِظ ٚ٘ٛ د٠غه أٚرٛ ششوخ رط٠ٛش ِٓ ثشٔبِظ ػٓ ثشٔبِظ اٌزٕىش وبد : ٘ٛ ػجبسح

 رغ١ّغ فٟ ِٗاعزخذا ٠ّٚىٓ الأثؼبد صلاصٟ ثبٌزظ١ُّ خبص الأزشٔذ ػجش لا٠ٓ أْٚ          

 ِفزٛػ ثشٔبِظ ٘ٛ ٚعًٙ سائؼخ أدٚاد ٠ز١ؼ ٚ٘ٛ عًٙ ثشىً ػ١ٍٙب اٌزؼذ٠ً ئِىب١ٔخ أٚ ّبداٌّغغ

اٚ اشىبي ِزؼذدح  اٌّشثغ أٚ اٌذائشٞ إٌؾٛ رزخز ثأشىً عب٘ضح أ٠مٛٔبد ٠مذَ أٔٗ وّب عذاً  ٚثغ١ؾ

ٌزٕظ١ت رظٙش ٌٕب ٌزٕض٠ً اٌجشٔبِظ ٚرٕظ١جٗ ٠ؾزبط اٌّٛلغ اٌٝ رغغ١ً اٌؾغبة ٚثؼذ اٌزٕض٠ً ٚ ا

: إٌبفزح اٌزب١ٌخ

ؽ١ش ٠ؾزٛٞ اٌجشٔبِظ ػٍٝ رظ١ّّبد ٚاشىبي عب٘ضح وّب ٔشٜ ٠ّٚىٓ ا٠ؼب رٕض٠ً رظ١ّّبد 

فٟ اٌجذا٠خ ِضً اٞ ثشٔبِظ ٠ؾٛٞ ػٍٝ اِش عذ٠ذ ٚ ٍِف فبٌغذ٠ذ رؼٕٟ فزؼ ٍِف  اخشٜ ٌٍجشٔبِظ

اٌّغبلؾ الاسثؼخ  رذي ا٠مٛٔخ اٌّىؼت ػٍٝٚ عذ٠ذ ٌجذا٠خ اٌشعُ ٚ اٌٍّف اٞ فزؼ ٍِف ِٛعٛد عبثمب 

ٌٍّٕظٛس ٌٕشاٖ ِٓ ع١ّغ اٌّغبلؾ ػٕذ اٌؼغؾ ػٍٝ الا٠مٛٔخ ٔغزط١غ سؤ٠خ إٌّظٛس ِٓ اٌّغمؾ 

ػٍٝ اٌشعٛع ٌٍٛاعٙخ اٌشئ١غ١خ ٚ ا٠مٛٔخ اي+ ٌزىج١ش اٌشىً ٚ اي   Home اٌّشاد ٚرذي ا٠مٛٔخ اي

اٌزشو١ض ػٍٝ شىً ِب فٟ اٌٛاعٙخ ٔؾذد اٌشىً  ٌٍزظغ١ش ٚ الا٠مٛٔخ إٌٙبئ١خ ارا اسدٔب رمش٠ت اٚ –

٘زا ثشٔبِظ ٠ّٚىٓ رغ١١ش اٌٛاؽذح اٌزٟ ٠زُ اٌزؼبًِ ِؼٙب اٌغٕز١ّزش اٚ  ا١ٌٍّٟ ِزش  ٚٔؼغؾ ػ١ٍٙب 

 اٌزٕىش وبد ثبخزظبس ثشٔبِظ عًٙ عذا اٌزؼبًِ ِؼٗ .
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                                                     ٠ؼًّ الأثؼبد صلاصٟ ١ِىب١ٔىٟ رظ١ُّ ظثشٔبِ ػٓ ػجبسح ٘ٛ ثشٔبِظ ع١ٌٛذٚٚسوظ :   

 ششوخ  لجً ِٓ رط٠ٛشٖ رُ ٠ٕٚذٚصٚ ِب٠ىشٚعٛفذ ث١ئخ رؾذ اٌجشٔبِظ ٘زا            

ػٕذ رٕض٠ً  اٌجشٔبِظ رظٙش اٌٛاعٙخ اٌزب١ٌخ :       Dassault Systèmes SolidWorCrop                  

 اٌقونة المكعب 

Home  
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فزؼ ٍِف ِٛعٛد ِغ١مب ٚ اٌغذ٠ذ رؼٕٟ اٌجذء ثٍّف عذ٠ذ ػٕذ   Openرؼٕٟ ا٠مٛٔخ اي 

 اٌؼغؾ ػٍٝ عذ٠ذ رظٙش إٌبفزح اٌزب١ٌخ :

خ١بساد اٌخ١بس الاٚي ٚ٘ٛ ٠ؼٕٟ اٌجذء ثغضء عذ٠ذ ٚاٌخ١بس اٌضبٟٔ  3رؾٛٞ إٌبفزح ػٍٝ 

صٟ الاثؼبد فؼٕذ الأزٙبء ِٓ اٌزظ١ُّ ٠ؼٕٟ سعُ اعضاء ِغ ثؼغ ٚ الاخ١ش ٠ؼٕٟ رظ١ُّ صلا
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صلاصٟ الاثؼبد ٠زُ اخز اٌزظ١ُّ ٌٍٛسشخ ٚٔمً اٌزظ١ُّ الافزشاػٟ ػٍٝ ٌٛػ ِٓ ِبدح 

 الاوش١ٍ٠ه اٚ ِبدح اخشٜ وبٌجلاعزه .

 ٚ٘ٛ اٌخ١بس الاٚي رفزؼ إٌبفزح اٌزب١ٌخ :  Partػٕذ اٌؼغؾ ػٍٝ

ؽ١ش ٠ؾٛٞ شش٠ؾ الادٚاد ػٍٝ اٌؼذ٠ذ ِٓ ٟٚ٘ ٚاعٙخ اٌجشٔبِظ اٌزٟ ع١زُ اٌشعُ ػ١ٍٙب 

ِٓ خلاٌٙب ٠ّىٓ اٌزظ١ُّ ِٓ صٕبئٟ الاثؼبد اٌٝ صلاصٟ ٚ اٌزٟ  Featuresالادٚاد ِضً اي 

ٕ٘بن خ١بس الاشىبي اٌزٞ ٠ّىٓ ِٓ خلاٌٗ اخز١بس اٌشىً اٌّشاد وبٌّغزط١ً ٚ اٌذائشح ... 

 اٌخ .

 

 

ِٓ ٘زا اٌغبٔت ٠زُ اخز١بس  ؽ١شاٌغبٔت الا٠غش ِٓ اٌٛاعٙخ ٠ؾٛٞ ػٍٝ شغشح اٌزظ١ُّ 

اٌّغمؾ اٌّشاد ٌشعُ اٌشىً ٚسؤ٠زٗ ِٕٗ ٚ سؤ٠خ عضء اٌشعُ ٚربس٠خ اٌغضء اٌّشعَٛ 

History  اٌشعُ ٠غت اٚلا اخز١بس اٌّغمؾ ففٟ ثذا٠خ 

ملاحظة : جمٌع برامج التصمٌم ٌجب ان ٌكون 

 فٌها الشكل مغلق عند الانتهاء من الرسم .
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فبلاٚي ٘ٛ ا٘ز١بس الاشىبي  خ١بساد فٟ اػٍٝ اٌمبئّخ 4ػٕذ اخز١بس اٌّغمؾ رظٙش ٌٕب 

خ اٌشىً ٚ اٌضبٌش اٌزىج١ش ٚالاخ١ش ٚػغ اٌشعُ ثشىً اِبِٟ اٞ اِبَ إٌٙذع١خ ٚاٌضبٟٔ سؤ٠

 ٌجذء اٌشعُ ٚاخز١بس اٌشىً  وبٌزبٌٟ ٔخزبس خ١بس الاٚي  اٌّغزخذَ 

 

ٌٕشٜ اٌشىً   Extrude Bossِٕٚٙب ٔخزبس خ١بس  Featuresصُ ٔؼغؾ ػٍٝ ا٠مٛٔخ اي 

 صلاصٟ الاثؼبد صُ ٔؼغؾ ػٍٝ اشبسح اٌظؼ 
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ىٓ رغ١١ش ٔٛع اٌّبدح فٟ ثشٔبِظ اٌغٌٛذ ٚٚسن اٌّغزخذِخ فٟ اٌزظ١ُّ وّب اْ اٌغبٔت ٠ّ

 الا٠ّٓ ٠ؾٛٞ ػٍٝ خ١بساد ِٕٙب رغ١١ش خٍف١خ ٚاعٙخ اٌشعُ 
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ػٍُ اٌشثٛربد ٌٚىٓ عٕزؾذس فٟ ٘زٖ اٌّشؽٍخ ٠ٛعذ اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌمطغ الاٌىزش١ٔٚخ اٌّغزخذِخ فٟ 

 ػٓ اّ٘ٙب ٚاوضش٘ب أزشبسا ٚ اعزخذاِب وّشؽٍخ ثذا٠خ ٌزؼبًِ ِغ اٌشٚثٛد .

ٚرٌه لأٗ ٠ؼزجش اٌؼمً اٌّذثش فٟ اٌشٚثٛد ؽ١ش ٠مَٛ  controllerعٕجذأ ثبُ٘ ػٕظش ٚ٘ٛ 

 ثىبفخ اٌؼ١ٍّبد اٌؾغبث١خ ٚإٌّطم١خ .

 ؽذ٠ضبً ٠ٚغّٝ ِظغش ؽبعٛة ٘ٛ 

 لبثٍخ ٚالإخشاط الإدخبي ٚٚؽذاد ٚراوشح ِؼبٌظ ٔٛاح ػٍٝ ٠ٚؾزٛٞ سلبلخ ػٍٝ ِٕظِٛخ

 اٌجشِغخ ٌغبد اٌزغ١ّؼ١خ ٌٚىٓ ثبٌٍغخ فمؾ رجشِظ الأعبط فٟ اٌذل١مخ اٌّزؾىّبد ٌٍجشِغخ وبٔذ

 ثشِغخ فٟ شبئغ شىًث ا٢ْ عىش٠جذ رغزخذَ ٚعبفب ٚثب٠ضْٛ عٟ ِضً اٌؼبٌٟ اٌّغزٜٛ راد

ٚلذ ٌزٌه ٌٛ \اٌذل١مخ ٚرز١ّض اٌّزؾىّبد اٌذل١مخ ثبِىب١ٔخ اٌزغ١١ش ٚاٌزجذ٠ً فٟ اٞ  اٌّزؾىّبد

اسدد  رغ١١ش شٟء ِب فٟ ِششٚػه ٠ّىٕه رٌه ِٓ خلاي رغ١١ش الاٚاِش اٌجشِغ١خ ٚاػبدح 

 ظ١فخ اٌّطٍٛثخ ٚػغ ٘زٖ اٌجشاِظ ػٍٝ اٌّزؾىُ اٌذل١ك ٚرغشثزٙب اوضش ِٓ ِشح ٌزأوذ ِٓ رٕفز اٌٛ

 :اٌذل١ك اٌّزؾىُ ِىٛٔبد أثشص ٚ ف١ّب ٠ٍٟ

 ثذ  64 ئٌٝ ٚؽزٝ 32 ئٌٝ 8 ث١ٓ ِب ٚرزشاٚػ ِشوض٠خ ِؼبٌغخ ٚؽذح -

 ٚالإخشاط الإدخبي ٚؽذاد -

 اٌؼذادادوبٌّإلزبد, اٌٍّؾمبد -

 اٌج١بٔبد ٌزخض٠ٓ اٌؼشٛائٟ اٌٛطٛي رٚاوش -

 ١ِٚؼ١خ راوشح ئ١بوٙشثب ٚاٌجشِغخ ٌٍّؾٛ لبثٍخ فمؾ ٌٍمشاءح رٚاوش -

ٔجؼبد ٌِٛذ -  

 ٠ٚٛعذ اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌّزؾىّبد اٌظغش٠خ عٕزوش ِٕٙب :
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 ِفزٛؽخ ئٌىزش١ٔٚخ داسح ِٓ ٠زىْٛ ئٌىزشٟٚٔ رط٠ٛش ٌٛػ ٘ٛ 

 اعزخذاَ ٌزغ١ًٙ ِظُّ اٌؾبعٛة ٚ٘ٛ ؽش٠ك ػٓ ٠جُشِظ دل١ك ِزؾىُ ِغ اٌّظذس

 ثظٛسح ا٢سد٠ٕٚٛ اٌزخظظبد ٠غُزخذَ دحِزؼذ اٌّشبس٠غ فٟ اٌزفبػ١ٍخ الإٌىزش١ٔٚبد

 ثٕبء رغزٙذف اٌزٟ اٌّشبس٠غ أٚ اٌزفبػ١ٍخ الإٌىزش١ٔٚخ اٌّشبس٠غ رظ١ُّ فٟ أعبع١خ

 ٠ّّىٓ ٚغ١ش٘ب  ٚاٌؼغؾ اٌؼٛء اٌش٠بػ، اٌؾشاسح، وذسعبد ِخزٍفخ ث١ئ١خ ؽغبعبد

 ٌغخ ػٍٝ ثشِغزٗ فٟ اٌشخظٟ ٠ٚؼزّذ اٌؾبعت ػٍٝ ِخزٍفخ ثجشاِظ ا٢سد٠ٕٚٛ رٛط١ً

 ثٍغخ اٌخبطخ اٌجشِغ١خ الأوٛاد عٟ اسد٠ٕٚٛ ٚرز١ّض  اٌّظذس ِفزٛؽخ اٌجشِغخ

 ثشاِظ وزبثخ فٟ اٌّغزخذِخ اٌجشِغخ ٌغبد أعًٙ ِٓ ٚرؼزجش ا٢سد٠ٕٚٛ ثبٌغٌٙٛخ 

اٌذل١مخ ٠ٚزُ ثشِغخ اٌّزؾىُ اٌّٛعٛد ػٍٝ ثٛسد الاسد٠ٕٚٛ ثبعزخذاَ ثشٔبِظ  اٌّزؾىّبد

 Arduino Integrated Development Environment (IDE)ؽبص اعّٗ

 http://arduino.cc ٠ّٚىٓ رؾ١ٍّٗ ِغبٔب ِٓ ِٛلغ اسد٠ٕٚٛ اٌشعّٟ 

 اٌّظذس ؟ ِب ِؼٕٝ ِفزٛؽخ

 Sourceرؼٕٟ ٠ّىٕه الاؽلاع ٚ اٌزؼذ٠ً ػٍٝ اٌزظ١ّّبد إٌٙذع١خ ٚاٌشفشاد اٌّظذس٠خ 

Codes  ٌىً ِٓ ثٛسداد الاسد٠ٕٚٛ اٌّخزٍفخ ٠ّٚىٕه ا٠ؼب رط٠ٛش ٌغخ ثشِغخArduino C 

ثؾش٠خ ربِخ ٚالاؽلاع ػٍٝ اٌشفشاد اٌّظذس٠خ اٌخبطخ ثٙب وّب اْ وً ٘زٖ اٌجشِغ١بد 

 ٚا١ٌّّضاد ِغب١ٔخ رّبِب 

الإ٠طب١ٌخ ٚلذ رُ اشزمبق ٌغخ اسد٠ٕٚٛ  ئفش٠ب ِذ٠ٕخ فٟ 2005َ ػبَ ا٢سد٠ٕٚٛ فىشح ؽ١ش ظٙشد 

 غخ اٌؾذ٠ضخ .ٚاٌزٟ رؼذ اعبط ٌغبد اٌجشِ Cٌٚغخ   Processingاٌجشِغ١خ ِٓ ٌغخ 

Arduino UNO, Arduino Mega, Arduino Nano,  ٕٛثؼغ أٛاع ثٛسداد اسد٠ٚ

ArduinoMini,ArduinoLilypad,ArduinoDemulive,Boarduino  

تختلف البوردات عن بعضها البعض بعدد المداخل و المخارج والتً تحدد عدد الاجهزة التً 

جها مع البورد وكذلك نوع المتحكم الدقٌق ٌمكن التحكم بها وعدد الحساسات التً ٌمكن دم

 وسرعة المعالج وهل ٌمكن تغٌٌره ام لا.
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 ثجؼغ ع١ّؼٙب رزّزغ أٔٙب ئلا اٌّخزٍفخ آسد٠ٕٚٛ ٌٛؽبد ؽشص ِٓ اٌؼذ٠ذ ٚعٛد ِٓ اٌشغُ ػٍٝ

الإدخبي ٚ  ِغّٛػبد ِٓ ِٚغّٛػخ دل١ك ِزؾىُ ػٍٝ الأٌٛاػ رؾزٛٞ اٌّشزشوخ ؽ١ش  ا١ٌّضاد

 ٚػغ فٟ اٌشل١ّخ اٌّخشعبد ثؼغ اعزخذاَ ٠ّىٓ  اٌزٕبظش٠خ الإدخبي ثبث١ظٚد اٌشل١ّخ الإخشاط

 فٟ ثّب رغٍغ١ٍخ ارظبي ٚاعٙبد ِغ وّج١ٛرش عٙبص ِٓ اٌذل١مخ اٌّزؾىّبد ثشِغخ ٠ّىٓ  

 :ِغّٛػز١ٓ  ئٌٝ رمغ١ّٙب ٠ّىٓ ا١ٌّىشٚوٛٔزشٌٚش ئٌٝ ثبٌٕظش اٌطشاص ثؼغ فٟ USB ِٕفز رٌه

فٟ ٘زا ٠ّىٓ اٌؼضٛس ػٍٝ   Arduino Unoٔٛع  ِٓ ٛؽبدٌ الاٌٚٝ ِٓ  اٌّغّٛػخ رزىْٛ

 ؽ١ش  ATmega168 ,ATmega328 ,ATmega328P ,ATmega2560ِزؾىُ 

  ٠ٚؾزٛٞ  آسد٠ٕٚٛ ٌـ ِظّّخ ثشاِظ ٟٚ٘  اٌزخط١ط١خ اٌشعِٛبد ثزشغ١ً اٌذل١ك اٌّزؾىُ ٠مَٛ

 إٌظش صبثزبً ثغغ شالارظبي ثبٌىّج١ٛر ٠ظً ٌزٌه ٔز١غخ اٌىّج١ٛرش ِغ ٌٍزٛاطً صبٔٛٞ ِؼبٌظ ػٍٝ

اٌشئ١غ١خ. اٌذل١مخ اٌزؾىُ ٚؽذح ؽبٌخ ػٓ  

ِزؾىُ   ٘زٖ رغزخذَ Leonardoآسد٠ٕٚٛ  ٔٛع ِٓ ثطبلبد ِٓ الأخشٜ اٌّغّٛػخ رزىْٛ

ATmega32u4 ٛ٘ٚ اٌىّج١ٛرش اٌىّج١ٛرش ٠مَٛ ِغ ٚاٌزٛاطً اٌشعِٛبد رٕف١ز ػٓ اٌّغإٚي 

 . اٌذل١مخ اٌزؾىُ ٚؽذح ئٌٝ ٚرؾ١ٍّٗ ٚرغ١ّؼٗ اٌجشٔبِظ ثىزبثخ
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وّب روشٔب عبثمب ٟ٘ ػجبسح ػٓ دائشح طغ١شح رؾٛٞ ِزؾىّبد ِٓ ششوخ ار١ًّ ٚرٛفش ٘زٖ اٌذاسح 

) ِذخً ٚ ِخشط ( ِٓ إٌٛع اٌشلّٟ  14ِٕبفز ٌزٛط١ً اٌؼٕبطش الاخشٜ ػٓ ؽش٠ك ِٕبفز 

Digital In, out  اعزخذاِٙب وّخبسط ِٓ ٘زٖ إٌّبفز ٠ّىٓ  ٠6ٛعذPWM  اٚ ِب ٠ؼشف

 ثبٌزؼذ٠ً اٌشلّٟ اٌّؼزّذ ػٍٝ ػشع إٌجؼخ

 ( Pulse-Width modulation)   ًٚعبسفك ٌىُ  فٟ اٌّشاعغ ساثؾ وزبة رؾذس ثشى

 16MHZٚرزأٌف اٌجٛسد ِٓ ِٙزض وش٠غزبٌٟ ا٠ؼب ثزشدد  PWMِفظً ػٓ خبط١خ اي 

ٕ٘بن ِذخً ٌٍطبلخ ِٕفظً ثبلاػبفخ ِٓ اعً اٌزٛط١ً ِغ اٌؾبعت ٚ USBثبلاػبفخ اٌٝ اي 

ٚاٌزٞ ٠ؼزجش ؽش٠مخ اػبف١خ ٌجشِغخ اٌّزؾىُ ٟٚ٘ لا رضي ِٛطٌٛخ  ICSP headerاٌٝ 

اٚ ثجطبس٠خ خبسع١خ  USBٟٚ٘ ِّىٓ اْ رؼًّ ثٛطٍٙب اِب ثّٕفز اي  USBثبٌجٛسد ثخلاف اي 

ؽ١ش ٠زُ  1.5Vبد ثطبس٠ 4اٚ  9Vٌٍؼًّ اِب ثطبس٠خ  ّىٓ اِذاد٘ب ثبٌطبلخ ِٓ اٌغٙز١ٓ ػٕذ لا ٠

ثبٌذائشح ؽ١ش رغزط١غ اٌذائشح   Vin ٚالاخش اٌٝ   Gndرٛط١ً ؽشفٟ اٌجطبس٠خ ٚاؽذ اٌٝ اي 

  20V-6اٌؼًّ ػٍٝ عٙذ ِٓ 
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: ٘ٛ ػجبسح ػٓ عٙذ اٌذخً ػٕذِب ٔغزخذَ ِظذس ؽبلخ خبسعٟ ؽ١ش ٠ّىٕٕب   Vinاْ سِض اي 

خً اٌّؾٛي ٌزأ١ِٓ اٌطبلخ  ف١ّىٕٕب ا٠ؼب رأ١ِٓ اٌغٙذ ِٓ ٘زا اٌّذخً ٚارا وٕب ٔغزخذَ  ِذ

 اٌٛطٛي ٌٗ ِٓ ٘زا اٌّذخً .

V5  ٓػجبسح ػٓ عٙذ ِٕزظُ ٠غزخذَ ٌزأ١ِٓ اٌطبلخ ٌٍؼٕبطش اٌّغزخذِخ ػٍٝ اٌذائشح ِّٚى ٛ٘ :

اٚ   USBػجش ِٕظُ عٙذ داخٍٟ اٚ رأ١ِٕٗ ِٓ خلاي ِٕفز اي   Vinاْ ٠أرٟ ٘زا اٌغٙذ ِٓ خلاي 

 .5Vاٞ ِظذس عٙذ ِٕزظُ ثم١ّخ 

 V3.3  3.3: ِظذس ٌٍغٙذ ثم١ّخV   ِإِٓ ِٓ لجً ِٕظُ اٌغٙذ اٌذاخٍٟ ٌٍذائشح ٚ ٚالظٝ ل١ّخ

 ١ٍِٟ اِج١ش .50ٌغؾت اٌز١بس ِٓ خلاي ٘زا اٌخؾ ٘ٛ 

GND . ٟاٌخؾ الاسػ : 
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١خ ثٍغخ الاداح اٌّغزخذِخ فٟ وزبثخ الاوٛاد اٌجشِغ Arduino IDEرؼزجش ث١ئخ اٌزط٠ٛش 

Arduino C   ٍٝٚرؾ٠ٍٛٙب ثؼذ رٌه اٌٝ اٚاِش رٕف١ز٠خ ٠ّىٓ ٚػؼٙب ػٍٝ اٌّزؾىُ اٌظغشٞ ػ

 .اٌجٛسد 

عبرؾذس ل١ٍلا ػٓ ث١ئخ اٌزط٠ٛش ٌلاسد٠ٕٚٛ اٌّغزخذِخ ػٍٝ ٔظبَ ٚٔذٚص ِٚٓ ٠ش٠ذ اٌؼًّ ػٍٝ 

خ  فٟ ٔظبَ ١ٌٕىظ اٚ الأظّخ الاخشٜ فغأسفك ٌىُ سٚاثؾ اٌىزت اٌزٟ رزؾذس ػٓ ٘زٖ الأظّ

 طفؾخ اٌّشاعغ .

ٛسد فٟ اٌؾبعت ٠ٕذص ٌجشِغخ الاسد٠ٕٚٛ  ٚرٛط١ً ااٌجثؼذ رٕظ١ت اٌجشٔبِظ اٌخبص ثٕظبَ ٚ

 عزظٙش ٌٕب ٘زٖ اٌٛاعٙخ 
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 رؾزٛٞ ػٍٝ اسثؼخ الغبَ : ٟٚ٘ 

 ٘ٛ شش٠ؾ اٌمٛائُ ٠ٚؾٛٞ ػٍٝ ػذح لٛائُ ِضً لبئّخ اٌٍّف اٌزٟ ٠زُ ِٓ خلاٌٙب اِب

فزؼ ٍِف عذ٠ذ اٚ اعزشداد ٍِف ِؾفٛظ ِغجمب ٚلبئّخ ٚاٌغُٙ ػٍٝ سفغ اٌىٛد وّب فٟ اٌظٛسح 

الادٚاد اٌزٟ رؾٛٞ ػٍٝ ػذح ادٚاد ٠زُ ِٓ خلاٌٙب اٌزؼبًِ ِغ اٌىٛد اٌجشِغٟ ٚلٛائُ اخشٜ 

 ِّٙخ الاعزخذاَ .

خ اٌظؼ رذي ٘ٛ شش٠ؾ الاٚاِش اٌغش٠ؼخ ٚ٘ٛ ٠ؾٛٞ ػٍٝ ػذح ا٠مٛٔبد ؽ١ش ا٠مٛٔ

 ػٍٝ رأو١ذ  اٌىٛد 

 ٘ٛ ِٕطمخ وزبثخ الاوٛاد اٌجشِغ١خ 

 ٘ٛ اٌغضء اٌخبص ثؼشع اٌزٕج١ٙبد ٚالاخطبء فٟ اٌغضء اٌخبص ثبٌىٛد 

اٚلا خطٛح ٔمَٛ ثٙب ٟ٘ اخز١بس اٌجٛسد اٌزٟ ٔزؼبًِ ِؼٙب ٚؽً اٌّشبوً اٌخبطخ ثبٌزؼش٠فبد 

) فٟ وزبة اسد٠ٕٚٛ ثجغبؽخ ِٓ رأ١ٌف إٌّٙذط ػجذ الله ػٍٝ ػجذ الله ِٓ عٍغٍخ ٛسد اٌزبثؼخ ٌٍج

 وزت ثجغبؽخ رُ ششػ ٘زٖ الاِٛس ثبٌزفظ١ً ( .

 ؽب١ٌب ٚرٕزغٗ  1985 ػبَ ِٛرٛسٚلا لذِزٗ ثذ  µC 8 دل١ك ِزؾىُ ػبئٍخ ٟ٘  

  6800 ِٛرٛسٚلا دل١ك ِؼبٌظ ِٓ اٌذل١ك اٌّزؾىُ ٘زا ٠ٕؾذس اٌّٛطلاد لأشجبٖ فش٠غى١ً

 ٚػٍُ اٌفٕبدق ثطبلبد ِفبر١ؼ ِٚذٚٔبد اٌزظ١ٕغ شفشاد لبسئبد فٟ ٚرغزخذَ CISC ثزم١ٕخ

 وبْ اٌّؼّٕخ  الأٔظّخ ِخزٍف ِٓ ٚغ١ش٘ب اٌّؾزشف١ٓ ٌغ١ش ا٢ٌٟ الإٔغبْ
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MC68HC11A8 دل١ك ِزؾىُ ٚؽذح أٚي MCU ٌّٓشجٗ ٌٍّغؼ لبثٍخ لشاءح راوشح رزؼ 

 . CMOS EEPROM اٌّىًّ اٌفٍض أوغ١ذ ِٛطً

 

 

 

 

 

٠ؾزبط اٌٝ ثشٔبِظ ؽزٝ رزُ ثشِغزٗ ٚٚطٍٗ ثبٌذاسح ٌىٓ رُ ششػ الاسد٠ٕٚٛ ٚ ثشِغزٙب 

وفىشح ِزؾىُ طغشٞ ٚرٌه ٌغٌٙٛخ اعزخذاِٙب فٟ طٕبػخ اٌشٚثٛربد ٚوضشح ش١ٛػٙب 

 ٚالاْ عٕٕزمً ٌٍؼٕظش اٌجشِغٟ الاخش ٚو١ف١خ ثشِغزٗ ِغ الاسد٠ٕٚٛ 

ػجبسح ػٓ ١ٌذاد ٘ذفٙب اٌشئ١غٟ ٘ٛ رؾ٠ًٛ اٌز١بس  : ٟٚ٘ 

 ٚلا ٌلاؽزشاق لبثٍخ أعلان ػٍٝ LEDs ا١ٌٍذاد رؾزٛٞ لااٌىٙش٠بئٟ اٌٝ ػٛء 

 ؽشوخ خلاي ِٓ رؼًّ فٟٙ وج١ش، ثشىً ؽشاسرٙب دسعخ رشرفغ أْ ٠ّىٓ

 الأِبِٟ ٌلأؾ١بص رزؼشع أٔٙب ؽبٌّب ٚرجمٝ ٔبلٍخ، ٔظف ِبدح فٟ الإٌىزشٚٔبد

 اْ ٚاؽغبَ ِخزٍفخ ٚرىْٛ ثبٌٛ
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 ٠ٚفؼً اْ رىْٛ ثبٌٛاْ ِخزٍفخ ٌغٌٙٛخ اٌزؼبًِ ِؼٙب ثشِغ١ب ٚ ٌزٛط١ً عٍى١ب .

 ثشِغزٗ ٚرٛط١ٍٗ ِغ الاسد٠ٕٚٛ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

وّب أؼشف اْ الاوٛاد اٌجشِغ١خ ٠ّىٓ رغ١١ش٘ب ؽغت ِب ٔش٠ذ ٌزٌه ٘زا اٌىٛد ١ٌظ صبثذ 

 ا٠ؼب فٟ ث١ئخ ثشِغخ الاسد٠ٕٚٛ ٠ّىٕه اْ رغذ اوٛاد ٠ّىٕه اٌزغ١١ش ػ١ٍٗ وّب ٠ٕبعجه ٚ

 عب٘ضح ٌزؼبًِ ِغ ثؼغ اٌّىٛٔبد .

 

 رؾٛٞ اٌّزؾىّبد اٌذل١مخ ثذاخٍٙب ِؼبٌظ دل١ك ٚ راوشح 

// Example 01 : Blinking LED 

const int LED = 13; 

 

void setup () 

{ 

pinMode(LED, OUTPUT); 

} 

 

void loop() 

{ 

digitalWrite(LED, HIGH); 

delay(1000); 

digitalWrite(LED, LOW); 

delay(1000); 

}

مرحلة 

تعرٌف 

 المتغٌرات 

مرحلة 

تعرٌف 

المداخل 

 والمخارج 

مرحلة كتابة 

 الاوامر 
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 ٌٛػ خٍض ٠غزخذَ ٌفه ٚرشو١ت

. غبَ ِخزٍفخٟ ثبؽدْٚ اٌؾبعخ ٌٍؾُ ٚ٘اٌّىٛٔبد ػ١ٍٙب 
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ثٕبد اٌّشعَٛ ػ١ٍٙٓ اشىبي خؼشاء رىْٛ ِٛطٌٛخ ٚوأٔٙب ٔمطخ ٚاؽذح  5فىشرٙب اْ اي

ٚوزٌه اٌّغزط١ً الاخؼش اٌط٠ًٛ اٌّشعَٛ عبٔجب اٌزٞ ٠ىْٛ ػٕذ اشبسح اٌّٛعت فٙزٖ 

 ٌغبٌت رذي ػٍٝ اْ اٌجٕبد ع١ّؼٙب وأٔٙب ٔمطخ ٚاؽذح ٚوزٌه اٌّغزط١ً اٌزٞ ٠مبثً اشبسح ا

 الاٌىزش١ٔٚبد ػٕبطش ئؽذٜ ِٓ ػٕظش ٟ٘

 رشو١ت ٠زُ ؽ١ش ِب  دائشح فٟ اٌّبس اٌىٙشثبئٟ اٌز١بس ل١ّخ رم١ًٍ ػٍٝ رؼًّ اٌزٟ اٌّّٙخ

 اٌىٙشثبئٟ ٚرؼشف ثبٔٙب لبث١ٍخ ٚاٌز١بس اٌغٙذ ل١ّخ ٌزؾًّ ِٕبعجخ ٚلذساد ثم١ُ اٌّمبِٚخ

 ف١ٙب ٟٚ٘ ٌٙب أٛاع ِخزٍفخ ِٕٙب : اٌىٙشثبئٟ ٌز١بسا ِشٚس ٌّمبِٚخ اٌّٛاد

تعد إحدى أنواع المقاومات الكهربائٌة وهً المقاومة التً لا ٟ٘ 

ٌمكن التحكم فً قٌمتها، وبالتالً ٌتم تصنٌعها على هٌئة أرقام ثابتة ذات ألوان محددة 

ة أو كتابة أكواد حرفٌة مع أرقام وهذه لقراءة القٌمة من خلالها، أو كتابة أرقام مباشر

 .تحتاج إلى قراءة خاصة من خلال جداول تضعها الشركة المصنعة فً الداتا شٌت

تختلف المقاومات من ناحٌة اٌّمبِٚخ اٌف١ٍّخ ,اٌغٍى١خ ,اٌىشث١ٔٛخ ٚ اٌغطؾ١خ  ٚرزىْٛ ِٓ

رات التحمل وكذلك تختلف من ناحٌة قد نوع الخامة التً ٌتم تصنٌعها من قبل الشركات

 .حٌث تتحمل المقاومات السلكٌة قدرات أعلى من المقاومات السطحٌة والفلمٌة العالٌة
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ٌٍّٚمبِٚخ اٌىشث١ٔٛخ لشاءح ٌّؼشفخ ل١ّزٙب ٠ّىٓ رؼٍُ ِؼشفخ ل١ّزٙب ِٓ خلاي ساثؾ اٌف١ذ٠ٛ 

 اٌزبٌٟ : 

https://www.youtube.com/watch?v=g1_jaCDdvEI 

رؼذ ئؽذٜ أٔٛاع اٌّمبِٚبد اٌىٙشثبئ١خ ٟٚ٘ اٌّمبِٚبد اٌزٟ ٠زُ  :

خلاٌٙب اٌزؾىُ فٟ ل١ّخ اٌّمبِٚخ ثشىً ٠ذٚٞ أٚ اٌزؾىُ ف١ٙب ِٓ خلاي اٌؼٛء أٚ ِٓ 

ٚاٌّمبِٚخ  ِضً اٌّمبِٚخ اٌؼٛئ١خ ٚاٌزٟ رؼزّذ ػٍٝ ػٛء إٌٙبس اٌؾشاسح أٚ اٌغٙذ

ٚاٌّمبِٚخ اٌغٙذ٠خ ٚاٌّغّٝ أ٠ؼبُ   طخاٌؾشاس٠خ ٚاٌزٟ رؼزّذ ػٍٝ دسعخ اٌؾشاسح اٌّؾ١

ٚأخ١شاً اٌّمبِٚخ اٌّزغ١شح ٚاٌزٟ ٠زُ ف١ٙب رغ١١ش ل١ّزٙب ثٛاعطخ  (Varistor) ثبٌفبس٠غزٛس

 .رؾش٠ه ِؾٛس٘ب ثب١ٌذ ٚاخز١بس اٌم١ّخ اٌّشاد ثٙب
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و١ّخ  ٠مَٛ ثزؾ٠ًٛ عٙبص اٌؾغبط ػجبسح ػٓ

و١ّخ  ِضً اٌؼغؾ ٚدسعخ اٌؾشاسح ٚالإشؼبع ٚاٌّٛػغ ٚاٌشذح اٌؼٛئ١خ ئٌٝ ف١ض٠بئ١خ

 رزّضً فٟ اٌغٙذ أٚ اٌز١بس أٚ اٌشؾٕخ. وٙشثبئ١خ

 

رزغ١ش ِمبِٚزٗ ٚفمب ٌشذح   ِٓ أثغؾ الأِضٍخ ؽٛي اٌؾغبعبد ِضبي اٌّمبِٚخ اٌؼٛئ١خ

اٌزٞ فىٍّب صادد ؽذح اٌؼٛء   اٌؼٛء اٌّغٍؾ ػ١ٍٙب ؽ١ش رٛعذ ث١ّٕٙب ػلالخ ػىغ١خ

ٚػٕذِب رزٕبلض ؽذح اٌؼٛء   ٠غمؾ ػٍٝ اٌّمبِٚخ اٌؼٛئ١خ ٔمظذ ل١ُ ٘زٖ الأخ١شح

 اٌّغٍؾ ػٍٝ اٌّمبِٚخ اٌؼٛئ١خ رضداد ل١ّزٙب.

 

ٚثؼؼٙب ا٢خش   ثؼؼٙب عًٙ ٚثغ١ؾ ٕ٘بن اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌزظ١ٕفبد اٌّّىٕخ ٌٍؾغبعبد

ؽ١ش أْ اٌّغغبد   ٛػًباٌزظ١ٕف الأعًٙ ٚالأوضش ش١ػشع عٕمَٛ فٟ  طؼت ِٚؼمذ

 : رظُٕف ئٌٝ ِغّٛػز١ٓ

 ( حسبسبد رىُنذ فرق جهذactive sensors:)  رزظشف ِضً ٌِٛذ ٌٍطبلخ

ؽ١ش رمَٛ ثزؾ٠ًٛ اٌطبلخ اٌّشرجطخ ثبٌى١ّخ اٌف١ض٠بئ١خ ئٌٝ ؽبلخ وٙشثبئ١خ 

)ر١بس أٚ عٙذ أٚ شؾٕخ( ٚرغزط١غ ٘زٖ اٌؾغبعبد أْ رؼًّ ؽزٝ دْٚ ٚعٛد 

 . ِظذس رغز٠خ خبسعٟ

اٌخلا٠ب اٌىٙشٚػٛئ١خ رمَٛ ثزؾ٠ًٛ اٌشذح اٌؼٛئ١خ ئٌٝ ر١بس أٚ عٙذ  مثبل: 

 وٙشثبئ١١ٓ.

 ( حسبسبد لا رىنذ فرق جهذpassive sensors:)  رزظشف وّّبٔؼخ

ٌٚٙزا ِٓ أعً أْ رمَٛ ثاػطبئٕب عٙذ وٙشثبئٟ )أٚ ر١بس أٚ شؾٕخ(  ِزغ١شح

 ػٕذ اٌخشط ٠غت أْ ٔمَٛ ثزٛط١ٍٙب ِغ ِظذس رغز٠خ خبسعٟ.

 عزخذاَ اٌّمبِٚخ اٌّزغ١شح وّغظ ٌٍؾشوخ.ا٠ّىٕٕب  ثبل:م 
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ٚاٌزٟ ٠غُزخذَ وً ِٕٙب ِٓ أعً غشع   ٕ٘بن اٌؼذ٠ذ ِٓ الأٔٛاع اٌّخزٍفخ ِٓ اٌؾغبعبد

 :  ٔزوش ِٓ ث١ٓ ٘زٖ الأٔٛاع  أٚ رطج١ك ِؼ١ٓ ٚل١بط و١ّخ ف١ض٠بئ١خ ِؾذدح

 

 ( انحسبسبد انزقبرثُخProximity Sensor)  :ػجبسح اٌزمبسثٟ اٌؾغبط 

 عغُ ٚعٛد ػٓ ٠ىشف( non-contact sensor) ٌّغٟ غ١ش ؽغبط ػٓ

 اٌزمبسثٟ اٌؾغبط: ِضً فشػ١خ أٔٛاع ػذح ئٌٝ رمغ١ّٗ ٠ّٚىٓ ِٕٗ  ثبٌمشة ِب

 اٌغؼٛٞ اٌزمبسثٟ ٚاٌؾغبط ،(Inductive proximity sensor) اٌؾضٟ

(Capacitive proximity sensor)  اٌؼٛئٟ زمبسثٟاٌ ٚاٌؾغبط 

(Optical proximity sensor) 

 

 

 

 

 

 

 

 ( حسبس انمىجبد فىق صىرُخUltrasonic Sensor ): ؽغبط 

 ل١بط أعً ِٓ ٠غُزخذَ ٌّغٟ غ١ش ؽغبط ػٓ ػجبسح طٛر١خ فٛق اٌّٛعبد

 ٠فٛق أطٛاد ِغ اٌؾغبط ٘زا ٠زؼبًِ ِؼ١ٓ عغُ عشػخ ٚوزٌه اٌّغبفخ

 (و١ٍ٘ٛ١شرض 20) الإٔغبْ ّؼ٠ٗغ أْ ٠ّىٓ اٌزٞ الألظٝ اٌزشدد رشدد٘ب

ثٕبد ٠زُ رٛط١ٍٙب ِغ الاسد٠ٕٚٛ اؽذاّ٘ب الاسػٟ ٚ اي  ٠ٚ4ؾٛٞ ػٍٝ 

VCC  اي ٚRX  ٚTX  
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 حس( بس درجخ انحرارحTemperature Sensor)   :ؽغبط ٠ؼُزجش 

 ٘زا ٚظ١فخ رزّضً اعزؼّبلًا  الأوضش اٌؾغبعبد أٔٛاع ث١ٓ ِٓ اٌؾشاسح

 فٟ اعّٗ رٌه ػٍٝ ٠ذي ِضٍّب اٌؾشاسح دسعخ رغ١شاد ل١بط فٟ اٌؾغبط

 ثؼغ رغ١شد اٌّؾ١ؾ ؽشاسح دسعخ رغ١شد وٍّب  اٌؾشاسح ؽغبعبد

 اٌؼذ٠ذ ٕ٘بن اٌىٙشثبئٟ اٌغٙذ أٚ اٌّمبِٚخ ِضً اٌف١ض٠بئ١خ اٌؾغبط خظبئض

 اٌّمبِٚخٚ  LM35 اٌؾغبط: ِضً ٌٍؾشاسح اٌّخزٍفخ اٌؾغبعبد ِٓ

 ِىبْ وً فٟ اٌؾشاس٠خ اٌؾغبعبد رغُزؼًّاٌؾشاس٠خ  اٌّضدٚعخ ٚ  اٌؾشاس٠خ

 ٚاٌغ١بساد  اٌزو١خ ٚاٌٙٛارف  اٌؾٛاع١ت فٟ ِٛعٛدح فٟٙ ؽٌٕٛب ِٓ

 . اٌىض١ش ٚغ١ش٘ب
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 ( حسبس انمىجبد رحذ انحمراءIR Sensor)  :اٌّٛعبد ؽغبعبد 

 ٟٚ٘  اٌؼٛء ػٍٝ ػٍّٙب ِجذأ فٟ رشرىض ؽغبعبد ػٓ ػجبسح اٌؾّشاء رؾذ

 ا١ٌَٛ اٌّٛعٛدح اٌزو١خ اٌٙٛارف أغٍت فٟ اٌجؼذ ِؼشفخ أعً ِٓ ػبدح رغُزؼًّ

ُّشعٍِخ اٌؾغبعبد اٌؾّشاء، رؾذ اٌّٛعبد ؽغبعبد ِٓ ٔٛػبْ ٕ٘بن  اٌ

  اٌؼبوغخ ٚاٌؾغبعبد

 

 

 

 

 

 

 

 

  

: ػبدح ِب ٠ىْٛ ػجبسح ػٓ ١ٌذ 

ِشعً الاشؼخ ٚاٌّغزمجً د٠ٛد ػٛئٟ ٠ٛػؼبْ ِمبثً ثؼغ ٚػٕذِب ٠ّش 

 ِب خلاٌّٙب ٠زؾغغبْ ثٗ . عغُ

: فٟ ٘زٖ اٌؾبٌخ ٠زُ ٚػغ اٌّشعً ٚ اٌّغزمجً 

 عٕجب اٌٝ عٕت ثؾ١ش ٠مبثلاْ اٌغغُ ٚػٕذِب ٠ّش عغُ ِب اِبِّٙب ٠زؾغغبْ ثٗ .

 ِٓ ث١ٓ رطج١مبد ؽغبط الاشؼخ رؾذ اٌؾّشاء ٚ اٌشٚثٛربد ٚ اٌغ١بساد .

 ( حسبس انمسزىيLevel Sensor)  :ؽغبط ٘ٛ اٌغٛائً ؽغبط 

 غّش ِغزٜٛ رغ١ش ِغ ِٕٗ اٌخبسط اٌفٌٛذ رغ١ش ػٍٝ ٠ؼزّذ رٕبظشٞ

 اٌّخشط ٚ  فٌٛذ 5 عٙذ ٌزٛط١ً عٜٛ ٠ؾزبط لا اٌغبئً فٟ اٌؾغبط
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 ِضً اٌزؾىُ ٌٛؽخ فٟ رٕبظشٞ ٌّذخً الإشبسح ِخشط رٛط١ً صُ الأسػٟ

 . الأسد٠ٕٚٛ

 

 

 

 

 

 

 

 ( حسبس انرطىثخHumidity Sensor)   : ٠ٚم١ظ ٠غزشؼش٘ٛ ؽغبط 

 ل١بط خلاٌٗ ِٓ ٠ُّىٓ  ػب١ٌخ ثذلخّ اٌغٛ فٟ اٌّزٛاعذ اٌّبء ثخبس و١ّخ

 ؽغبط ػًّ ِجذأ ٠ٚخزٍف  اٌغٛ فٟ اٌزىضفّ ٚدسعخ إٌغج١خ اٌشؽٛثخ

ّْ  ئلا آخش ئٌٝ  ٔٛع ِٓ اٌشؽٛثخ ٗ أٔٛاػ ع١ّغ رشًّ الأعبع١خ ػٍّٗ آ١ٌخ أ

  سؽٛثزٗ اعزشؼبس اٌّشاد اٌٛعؾ ئٌٝ وٙشثبئٟ ر١بس ئسعبي خلاي ِٓ ٚرزُ

 ئٌىزش١ٔٚخ لطغ ػٍٝ ثبلاػزّبد اٌؾشاسح ٚدسعخ اٌشؽٛثخ ٔغجخ ِؼذي ٚل١بط

 ٠زُ اٌزٟ اٌم١ُ ػٍٝ ٚثٕبءً  ٚاٌض١شِٛعزبد،  اٌّىضف:  ِضً ف١ٗ، ِزٛاعذح

 ٌٚٗ أٛاع ِخزٍفخ عذا .  ػب١ٌخ ثذلخ إٌزبئظ رؼُطٝ ٚدساعزٙب رؾ١ٍٍٙب
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 ( حسبس انزسبرعAccelerometer)  :ِظُّ عٙبص ٘ٛ اٌزغبسع ؽغبط 

 فٟ الاعزخذاَ شبئغ ِؼ١ٓ ثبرغبٖ اٌؾشوخ ِؼذي فٟ اٌزغ١شاد أثغؾ ٌؾغبة

 ٌٗ ٚاٌشثٛربد   ٚ ِخزٍفخ أصِٕخ فٟ اٌّخزٍفخ عشػبرٙب ٌزؾذ٠ذ اٌغ١بساد

 ع١ّب لا اٌّفبعئ اٌغمٛؽ أٚ اٌٛلٛف ٌزؾغظ ٠غزخذَ ٚ اٌغلاِخ فٟ رطج١مبد

 

: رؼزجش اٌّؾشوبد ِٓ اٌؼٕبطش اٌّّٙخعذا فٟ 

اٌذٚائش الاٌىزش١ٔٚخ ٚرغزخذَ ثشىً شبئغ عذا فٟ اٌشثٛربد ثىبفخ أٛاػٙب عٛاء 

اٌشثٛربد اٌزشف١ٙ١خ اٚ اٌظٕبػ١خ ٚ اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌشثٛربد  ؽ١ش رمَٛ اٌّؾشوبد ثزؾ٠ًٛ 

اٌىٙشثبئ١خ اٌٝ اٌطبلخ اٌىٙشثبئ١خ اٌٝ ؽبلخ ؽشو١خ  ػٍٝ طٛسح دٚساْ ٚرمغُ اٌّؾشوبد 

 ٔٛػ١ٓ سئ١غ١١ٓ ّٚ٘ب : 

  : DC - Servo- Stepper)محركبد انزُبر انمسزمر ) -1

فششبح وشثْٛ ٚؽٍمخ رظؾ١ؼ ٌزغ١١ش ارغبٖ  DC ٠غزخذَ اٌّؾشن: 

عٛف ٠زغجت اٌزفبػً ث١ٓ  .ألطبة اٌّغبي اٌّغٕبؽ١غٟ اٌّٛعٛد فٟ اٌّؾشن اٌذٚاس

 .ائُ اٌضبثذ فٟ رذ٠ٚش اٌّؾشناٌذٚاس اٌذاخٍٟ ٚاٌّغٕبؽ١ظ اٌذ

 



 
36 

 

 

 

 

ِغٙض ثذائشح اٌىزش١ٔٚخ ٌٍزؾىُ فٝ  (Dc Motor) ٘ٛ ػجبسح ػٓ: 

ارغبٖ دٚساْ ػّٛد اٌّبرٛس ٚٚػؼٗ ٚ ِغٙض ا٠ؼب ثّغّٛػخ ِٓ اٌزشٚط ِٚمبِٚخ 

ِزغ١شح رإدٞ اٌٝ رغ١١ش اٌغٙذ اٌخبسط ِٕٙب ٚػٍٝ اعبط ٘زا اٌزغغ١١ش ٠زُ رؾذ٠ذ ِٛػغ 

 ٚ ٌٗ ٔٛػ١ٓ  اٌذٚساْ ػّٛد

Standard Servo Motor   :ِٓ ْفٟ  0ْ  120ْ   180ْ  ِؾشن لبثً ٌٍذٚسا 

 . الارغب١٘ٓ

Continuous Servo Motor  : ِٓ ْفٝ الارغب١٘ٓ 360ْ  0ِْؾشن لبثً ٌٍذٚسا . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 عٍغٍخ AC اٌّؾشوبد رغزخذَ:  3Phase- 1Phase)محركبد انزُبر انمزردد ) 2-

ف١ٙب ثٛاعطخ عٙذ دخً اٌز١بس اٌّزشدد ٚر١ٌٛذ اٌؾمً  اٌزؾىُ ٠زُ اٌزٟ اٌٍفبد ِٓ

 اٌّغٕبؽ١غٟ .اٌذٚاس اٌّغٕبؽ١غٟ اٌّغبي ٠ٕزظ ثذٚسٖ ٚاٌزٞ  اٌضبثذ
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رؾذصٕب ػٓ اٌّؾشوبد اٌّغزّشح ثشىً اٚعغ رٌه ٌش١ٛع اعزخذاِٙب فٟ اٌشٚثٛربد 

 ٚوضشرٙب .

رزىْٛ ٘زٖ اٌشبشبد ِٓ صعبط 

اٌىش٠غزبي اٌّؼبٌظ ٌٚٙب أٛاع ٚاؽغبَ ِخزٍفخ ٌٚىٓ عأػشع ٔٛػ١ٓ اعبع١١ٓ ِٕٙب 

 ّٚ٘ب :

 شبشخ اٌؼشع اٌّؼزّذح ػٍٝ اٌشعَٛ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ولها عدة انواع واحجام مثلا :

Character LCD 
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 Green 16x2 lcd 

Blue 16x2 lcd 

Green 20x4 lcd 

 2الاي  16X2لون اضاءة الشاشة اخضر او ازرق و تعنً وٌعنً 

 عدد الحروف فً السطر . 06هً عدد السطور التً ٌمكن الكتابة علٌها و ال 

 شاشة العرض المعتمدة على الرسوم

 

 

  

 

 

 

 

  

 

 

 

 

ثرة تعتبر من اهم ادوات الادخال المستخدمة بك

 فً العدٌد من الاجهزة وتختلف تبعا لحجمها وعدد الارقام المتاحة بها .

 

Graphical LCD 
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كما تتوفر بعص اللوحات المرنة القابلة للطً المصنوعة من بلاستٌك مرن .   

 

 

 

 

 

 

هو عنصر مٌكانٌكً الكترونً وٌمكن تخٌله على شكل زر  :

 :كهربائً ٌحتوي على قسمٌن 

 هو عبارة عن سلك ملفوف حول قالب حدٌدي . :

تتوضع فً مقدمة القالب تحوي على : هو قطعة معدنٌة مستطٌلة الشكل 

تماسات معدنٌة ٌتم من خلالها توصٌل حمل كهربائً لٌعمل الرٌلٌه على فصله او 

 .توصٌله حسب وضعٌة الملف فً الرٌلٌه 
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وصٌل العناصر الالكترونٌة فً الدارة او : ٌتم من خلالها ت

 هما : بعضها البعض والاكثر شٌوعا نوعٌنمع 

 

 : سلك رأس برأس  

 

 

 

 : سلك رأس ونهاٌة  

 

 



 
41 

: هً التً ٌتم من خلالها قٌس بعض العناصر الالكترونٌة او 

 ما التاأكد من توصٌلة الدارة او لحم بعض الاجزاء بالدارة ك

 

 جهاز اللحام 

 

 

 

 

 جهاز الافو 

 

 

 

ٌشٌر مصطلح بطارٌة الى مجموعة من الخلاٌا المتصلة  :

توجد انواع مختلف جدا  بعضها ببعض الا انه غالبا ما ٌستخدم للدلالة على خلٌة واحدة 

لكترونٌة لتعمل العناصر الاخٌث تقوم البطارٌات بمد الدارة بالجهد الكهربائً المناسب 

منها ما هو هو مصنف حسب نوع الالكترولٌت ومنها حسب الجهد المقدم وحسب 

الشحن قابلة للشحن ) اولٌة ( وغٌر قابلة للشحن ) ثانوٌة (  صور عن بعض من 

 انواعها .
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 ٌتم أن من الجهد تمكن إلكترونٌة دائرة هً H جسر

 والمحركات الروبوتات  فً الأجهزة هذه مثل متستخد  جهتٌن  على تطبٌقه

 متكاملة دوائر هٌئة على متوجده  الخلف إلى أو الامام إلى تحركٌها من لتمكنها

 .منفصلة مكونات أو
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هو عبارة عن جهاز ٌقوم بربط الروبوت مع الموباٌل : 

و بن  TXوبن لل   GND و الاخرى ال  Vccبنات احداهما ال  4وٌحوي على 

هما استقبال الاشارة وارسالها وٌتم   RX , TXتكون وظٌفة البنان  RXلل 

الاردوٌنو والعكس   RX ل   TX توصٌلهن بالاردوٌنو بشكل معاكس اي ال 

البلوتوث مودٌول  وعند التوصٌل مع الاردوٌنو وتحمٌل الكود   RX بالنسبة لل 

 لة لٌت تحمٌل البرنامج . ٌجب ان تكون احد البنٌن غٌر موصو
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 استخدام مقاومة متغٌرة لتحكم بسرعة اضاءة دٌود ضوئً .

 التصمٌم : اولاً 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 القسم البرمجً ::  ثانٌاً 
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//Example_4_Variable_Resistor_sensor 

const int sensorPin = A0; 

const int ledPin = 13; 

int sensorValue; 

void setup )( 

{ 

pinMode(ledPin, OUTPUT); 

} 

void loop )( 

{ 

sensorValue =) analogRead(sensorPin); 

digitalWrite(ledPin, HIGH); 

delay(sensorValue); 

digitalWrite(ledPin, LOW); 

delay(sensorValue); 

} 
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 استخدام حساس الضوء مع اردوٌنو .

 

 : التصمٌم اولاً 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ثانٌاً : برمجته مع اردوٌنو   
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//Example_5_Light_Sensor_led 

const int lightPin = A0; 

const int ledPin = 9; 

int lightLevel; 

void setup ( ) 

{ 

pinMode(ledPin, OUTPUT); 

} 

void loop ( ) 

{ 

lightLevel = analogRead(lightPin); 

lightLevel = map(lightLevel, 0, 900, 0, 255); 

lightLevel = constrain(lightLevel, 0, 255); 

analogWrite(ledPin, lightLevel);} 
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 استخدام محرك السٌرفو :

 اولاً: التصمٌم

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ثانٌاً : البرمجة 
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//Example_11_Servo_Motor 

#include <Servo.h> 

Servo myservo; 

int pos = 0; 

void setup() 

{ 

myservo.attach(9); 

} 

void loop() 

{ 

for(pos = 0; pos < 180; pos += 1) 

{ 

myservo.write(pos); 

delay(15); 

} 

for(pos = 180; pos>=1; pos-=1) 

{ 

myservo.write(pos); 

delay(15);} 
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 : DCاستخدام محرك ال

 اولاً : التصمٌم 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ثانٌاً : البرمجة 
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//Example_10_DC_Motor 

int motorPin = 9 ; 

int onTime = 2500 ; 

int offTime = 1000 ; 

void setup )( 

{pinMode(motorPin, OUTPUT); } 

void loop )( 

{ 

analogWrite(motorPin,100); 

delay(onTime); 

digitalWrite(motorPin, LOW); 

delay(offTime); 

analogWrite(motorPin,190); 

delay(onTime); 

digitalWrite(motorPin, LOW); 

delay(offTime); 

analogWrite(motorPin,255); 

delay(onTime); 

digitalWrite(motorPin, LOW); 

delay(offTime);.} 
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 الاخٌر  الفصل ففً كامل روبوت صنع على قادرٌن نكون المرحلة هذه وبعد  

 حتى البداٌة من الربوتات عالم فً وللمبتدئٌن سهلة روبوتات بصناعة سنقوم

للروبوت النهائً الشكل و الربوت تصنٌع  

 

 

 

 

 

 

 

 ملاحظة 

ٌوجد بعض العناصر الالكترونٌة التً تحتاج الى تعرٌف على      

حركات و الشاشات و اللوحات .        برنامج الاردوٌنو كالم    
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قوم بصناعة بعض الروبوتات من البداٌة حتى فً هذا الفصل سنرتب الافكار وسن

. النهاٌة انطلاقا من اول فكرة وهً التصمٌم حتى تشغٌل الروبوت  

فً البداٌة كما قلت سابقاً اهم فكرة فً تصنٌع الربوتات هً معرفة الهدف من  

  لان ذلك ٌسهل علٌك معرفة القطع والادوات المراد استخدامها .الروبوت 

 روبوت السٌارة ذات الاربع عجلات

 اولاً : التصمٌم على برنامج التنكر كاد

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ٌتم تصمٌمه على برنامج التنكر كاد واخذ التصمٌم على اي ورشة للتصمٌم فٌتم 

تصنٌع الساشً وٌكون متاح لتركٌب جمٌع العناصر الموضوعة فً التصمٌم 

التالٌة :العناصر  الافتراضً فهذا المثال ٌحتاج الى  

 عجلات  4

  DCمحركات  4
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 للتوصٌل مع الحاسب وبرمجة الروبوت  USBدارة الاردوٌنو وكبل ال 

 ٌستخدم لربط المحركات فً الاطراف و التحكم بحركتها . H bridgeال 

 اسلاك التوصٌل 

 فولت تفً بالغرض . 0.5بطارٌات  4فولط وممكن  5البطارٌة 

 براغً التثبٌت 

لموباٌل لٌتم التحكم بلبلوتث مودٌول ٌمكن ٌتم تنزٌل تطبٌق على ا بلوتث مودٌول 

 تحمٌل البرنامج من خلال الرابط التالً : 

https://play.google.com/store/apps/details?id=braulio.calle.

bluetoothRCcontroller&hl=en 

 

  

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 قطعة الاكرلٌك 
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 برمجةال:ثانٌاً 

 من اجل التحكم بحركة المحركات كالتالً : H Bridgeتتم برمجة ال 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

//Example_  H Bridge 

#define ENA                  6; 

#define motorInput1   8; 

#define motorInput 2   9; 

#define motorInput3    10; 

#define motorInput4     11; 

#define ENB                     7; 

#define MotorSpeed     60; 

void setup )({ 

{pinMode(motorInput1, OUTPUT); 

pinMode(motorInput2, OUTPUT); 

pinMode(motorInput3, OUTPUT); 

pinMode(motorInput4, OUTPUT); 

pinMode(ENA, OUTPUT); 

pinMode(ENB, OUTPUT); 

analogWrite(ENB, MotorSpeed); 

analogWrite(ENA, MotorSpeed);} 

Void looP(){ 

Move (); 
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delay (1000); 

Stop (); 

delay (1000); 

Left (); 

delay (1000); 

Stop (); 

delay (1000); 

Right (); 

delay (1000); 

Stop (); 

delay (1000); 

Back (); 

delay (1000); 

Stop ();} 

Void Move (){ 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, HIGH); 

digitalWrite(motorInput3, LOW); 

digitalWrite(motorInput4, HIGH);} 
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Void Back (){ 

digitalWrite(motorInput1, HIGH); 

digitalWrite(motorInput2, LOW); 

digitalWrite(motorInput3, HIGH); 

digitalWrite(motorInput4, LOW);} 

Void Right (){ 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, LOW); 

digitalWrite(motorInput3, LOW); 

digitalWrite(motorInput4, HIGH);} 

Void Left (){ 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, HIGH); 

digitalWrite(motorInput3, LOW); 

digitalWrite(motorInput4, LOW);} 

Void stop () { 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, LOW); 

digitalWrite(motorInput3, LOW); 
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digitalWrite(motorInput3, LOW); 

digitalWrite(motorInput4, LOW); 

} 

Void Sharp_ Right (){ 

digitalWrite(motorInput1, HIGH); 

digitalWrite(motorInput2, LOW); 

digitalWrite(motorInput3, LOW); 

digitalWrite(motorInput4, HIGH); 

} 

Void Sharp_ Left (){ 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, HIGH); 

digitalWrite(motorInput3, HIGH); 

digitalWrite(motorInput4, LOW); 

} 
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 Line Followerالروبوت متتبع الخط 

 اولاً : التصمٌم 

 

 

 

 

 المكونات 

 بطارٌة 

 بورد اردوٌنو 

H Bridge 

 عجلة  3

 محرك  2

 مقاومة متغٌرة 
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اهم فكرة فً الروبوت متتبع الخط هو ترتٌب العناصر وخاصة حساس الاشعة 

ٌد من تحت الحمراء ٌجب ضبط ارتفاعه عن الارض بشكل مناسب  وٌوجد العد

الافكار التً ممكن ان تساعد فً وضع الحساس على ارتفاع مناسب مثلا من 

خلال  وضعه على قطعة اكرٌلٌك وتثبٌته جٌدا فً التصمٌم او تثبٌته على لوحة 

 وردوٌنو والعدٌد من التصمٌمات .الا

 

 برمجة ال: ثانٌاً 

 برمجة حساس الاشعة تحت الحمراء 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

//Example_  Ultrasonic 

#define sensor1           A2; 

#define sensor2           A1; 

#define sensor3           A0; 

#define ENA                    6;  

#define motorInput1     8;      

#define motorInput2    10; 

#define ENB                     7; 

Int sensor[3] = {0,0,0}; 

Int laststate = 1; 

Int MotorSpeed = 60; 
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Int MotorSpeed = 60; 

Void setup () 

{ 

#ifdef Debug 

Serial.begin(9600); 

#endif 

pinMode(sensor1, INPUT); 

pinMode(sensor2, INPUT); 

pinMode(sensor3, INPUT); 

pinMode(motorInput1   , OUTPUT); 

pinMode(motorInput2 , OUTPUT); 

pinMode(ENA , OUTPUT); 

pinMode(ENB, OUTPUT); 

analogWrite(ENA, OUTPUT); 

analogWrite(ENB, OUTPUT); 

analogWrite(ENA, MotorSpeed ); 

analogWrite(ENB, MotorSpeed ); 

delay (1000)} 

Void loop() 
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Void loop() 

Read _sensor_value ()} 

Void Read _sensor_value (){ 

Sensor [0] = digitalRead(sensor1); 

Sensor [1] = digitalRead(sensor2); 

Sensor [2] = digitalRead(sensor3); 

#ifdef Debug 

Serial . print(sensor[0]); 

Serial . print(“\t”); 

Serial . print(sensor[1]); 

Serial . print(“\t”); 

Serial . print(sensor[2]); 

#endif 

If (( sensor[0]==0,,(sensor[1]==1),,(sensor[2]==0)){ 

If (LastState !=1){LastState =1; 

} 

Move(); 

#ifdef Debug 

Serial.print(“Move”) 
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#endif 

}else if ((sensor[0]==1,,(sensor[1]==1),,(sensor[2]==0)){ 

if(LastState !=2){LastState =2;} 

Right () 

#ifdef Debug 

Serial.print(“Right”) 

#endif 

}else if ((sensor[0]==0,,(sensor[1]==1),,(sensor[2]==1)){ 

if(LastState !=3){LastState =3;} 

Left () 

#ifdef Debug 

Serial.print(“Left”) 

#endif 

} else if ((sensor[0]==0,,(sensor[1]==0),,(sensor[2]==0)){ 

if(LastState ==1){Stop(); 

#ifdef Debug 

Serial.print(“Stop”) 

#endif 

 eles if(LastState ==2){Sharp_Right(); 
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#ifdef Debug 

Serial.print(“Sharp_Right”) 

#endif} eles if(LastState ==3){Sharp_Left(); 

#ifdef Debug 

Serial.print(“Sharp_Left”) 

#endif} 

} else if ((sensor[0]==1,,(sensor[1]==1),,(sensor[2]==1)){ 

Stop(); 

#ifdef Debug 

Serial.print(“Stop”) 

#endif} 

} 

Void Move (){ 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, HIGH);} 

Void Right (){ 

digitalWrite(motorInput1, LOW); 

digitalWrite(motorInput2, LOW);} 
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الاكواد البرمجٌة ٌفضل  ملاحظة :

كتابتها اولا ثم الاستعانة بالكتاب علماً 

ان بعض الاكواد تم وضع فقط كود 

العنصر الجدٌد كحساس الاشعة تحت 

 H Bridgeالحمراء و ال 
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مه مىقغ مكزجخ وىر    كزبة اردوَىى ثجسبطخ  – 1

PDF-BOOK.COM-HTTPS://WWW.NOOR 

 لاوظمخ مخزهفخلاردوَىى  IDEمىقغ نزىزَم  -2

HTTP://ARDUINO.CC/HU/MAIN/SOFTWARE 

 مىقغ َحىٌ ػهً كزت نهروثىربد -3

LIB.ORG-HTTPS://Z/ 

 انكزت انزٍ رم اسزخذامهب مه انمىقغ هٍ :

ROBOT – BUILDING – 

 -THE WORLD OF ROBOTS 

https://www.noor-book.com-pdf/
https://www.noor-book.com-pdf/
https://z-lib.org/

