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 المشــــــــروععن 

طرٌق المحاكاه مع جهاز عباره عن مشروع فً الربوت وكٌفٌة التعامل معها والتحكم بجمٌع اجزائه عن 

. رالكمبٌوت

وهو عباره عن روبوت مكون من ستة ارجل ٌتم التحكم ( HEXPOD ROBOT)وهذا المشروع عباره عن 

:- تحكم بهذه المواتٌر عن طرٌق قطعه تسمى الوٌتم —SERVO–موتور  18بها عن طرٌق 

(Lynxmotion SSC-32 Servo Controller )

موتور او اقل ولٌس اكثر وهذه القطعه ٌتم  32وهذه القطعه ٌتم توصٌل الموتورات بها وتصل سعتها لتحمل 

تحمٌل علٌها عدد من البرامج اللازمه لتشغٌل هذه القطعه الالكترونٌه ومن ضمن هذه البرامج ماٌسمى 

(Lynxmotion SSC-32 Sequencer Software SEQ-01 )مج ٌتم تحمٌله على وهو عباره عن برنا

وٌتم تحمٌل  ASSEMBLYمٌكروكنترولر خاص متصل بالقطعه اعلاه لٌتم التحكم بها وهو مكتوب بلغة ال 

.  RS232البرنامج على المٌكروكنترولر عن طرٌق كابل اسمه 

 PS2 ROBOT CONTROLLERوٌتم التحكم بجمٌع المواتٌر والكٌت التً ٌتم تركٌب المواتٌر بها عن طرٌق 

( Lynxmotion SSC-32 Servo Controller)وهً وصله لاسلكٌه ٌتم توصٌل المستقبل فً القطعه المسماه

. من قبل مبرمجهطرٌقه او حركه  18ٌر عن طرٌق وٌتم التحكم بالموات PS2وقطعه المرسل فً ال 

 

الانجــــــــــــــازات 

مٌكانٌكٌه للمواتٌر وكٌفٌة والبحث فً عدة مواقع الكترونٌه لدراسه آلٌه الحركات ال مكثفةو مطولهبعد دراسة 

ومعرفة الانواع الانسب والادق والمفٌده فً هذا المشروع قمنا بالعمل على اٌجاد اي نوع من التحكم بها 

( motor  HS-485 HB)انواع المواتٌر هو الافضل لهذا المشروع وقد وقع الاختٌار على نوع معٌن وهو 

:- وذلك بناء على مواصفاته وهذه الماصفات هً



• Replaces the popular HS-475HB 

• Speed (sec/60o): 0.22(4.8V), 0.18(6V) 

• Torque (Kg-cm/Oz-in): 4.8/66.65(4.8V), 6/83.32(6V) 

• Size (mm): 39.8 x 19.8 x 38 

• Weight (g/oz): 45/1.59 

 

                                          

 

موتور فقد قمنا بالبحث على القطعه التً ٌتم توصٌل بها المواتٌر وقد  18اما بالنسبة لكٌفٌة توصٌل ال 

:- توصلنا الى القطعه التالٌه 

Lynxmotion SSC-32 Servo Controller 

:- ومواصفاتها هً

 Microcontroller = Atmel ATMEGA168-20PU 
 EEPROM = 24LC32P (Required for 2.01GP) 

 Speed = 14.75 MHz 

 Internal Sequencer = 12 Servo Hexapod (Alternating Tripod) 

 Serial input = True RS-232 or TTL, 2400, 9600, 38.4k, 115.2k, N81 

 Outputs = 32 (Servo or TTL) 

 Inputs = 4 (Static or Latching, Analog or Digital) 

 Current requirements = 31mA 

 PC interface = DB9F 

 Microcontroller interface = Header posts 

 Servo control = Up to 32 servos plug in directly 

 Servo type supported = Futaba or Hitec 

 Servo travel range = 180° 

 Servo resolution = 1uS, .09° 

 Servo speed resolution = 1uS / Second 



 Servo motion control = Immediate, Timed, Speed or Synchronized. 

 PC board size = 3.0" x 2.3" 

 VS current capacity = 15 amps per side, 30 amps max 

 

                            

امج ٌسمى وهذه القطعه لابد لها من برنامج لتقوم بعملها وافضل انواع البرامج التً اخترناها هو برن

Lynxmotion SSC-32 Sequencer Software SEQ-01 

 ولكن باستخدام قطعه تسمى  WINDOSE XPانه ٌعمل على  نامجومن مواصفات هذا البر

BASIC ATOM 28  قطعه تسمى  وهذه القطعه ٌتم تركٌبها علىLynxmotion Mini Atom Bot Board V2 

:- وهذه القطعه ٌتم توصٌلها بالقطعه التً تتحكم بالمواتٌر وهذه صور لهم

  

                               BasicATOM Pro 28-M                                  Lynxmotion Mini Atom Bot Board V2 

 

http://www.robotshop.com/ca/content/images/lynxmotion-ssc-32-servo-controller-large.jpg


وهً عبارة عن ٌد بلاي استٌشن  lynxmotion PS2 robot controllerاما بالنسبة لقطعة التحكم وهً 

المستقبل فً قطعة التحكم فً المواتٌر وقطعة المرسل فً ٌد البلاي استٌشن وهذه  لاسلكٌه ٌتم توصٌل

صوره توضٌحٌه للشكل 

                                      

:- ومن مواصفاتها 

• 2.4ghz Wireless ps2 remote control with 2 analog joysticks & 16 buttons 

• Includes a small receiver module for plugins PS2c01 cable 

• Compitable with Bot Board / Basic Atom 28 equipped robots 

• Range of 10 meters 

 

 

وقد قمنا ومن اجل تطوٌر هذا المشروع ولكً ٌكون بشكل افضل وله مزاٌا خاصه فقد قمنا بأختٌار كامٌرا 

للاسلكً وارسالها مباشره الى الكمبٌوتر لتصوٌر الاماكن الغٌر قادرٌن الى الوصول الٌها بسهوله للتصوٌر ا

( Draganfly Eyecam 2.4GHz Color Wireless Video Camera System)وهذه الكامٌرا اسمها 

:- ومن مواصفات هذه الكامٌرا انها صغٌره جدا وجودة الرؤٌه منها عالٌه جدا ولمعرفة مواصفاتها كالتالً

 

• Uses CMOS camera technology 

• Camera and transmitter weigh only 9 grams! 

• Wireless Transmission Range of 300m (1000') 

• 2.4GHz technology for high-quality full-color surveillance anywhere 

• Camera Lux: <3 @ f1.2  

• Camera Auto Electronic Exposure of 1/60 to 1/15000 sec. w/ Auto Gain & White Balance  

http://www.robotshop.com/ca/rc-communications.html
http://www.robotshop.com/ca/basic-atom-microcontroller.html


• Camera Signal to Noise Ratio: 48dB  

• 365K (PAL) or 250K (NTSC) camera pixel resolution  

• Wireless Transmission Range: 300m (1000'), Line-Of-Sight  

• Transmitter RF Output Power: EC R&TTE Compliant  

• Receiver Video Input/Output: 1Vp-p/75 Ohm 

• Camera and transmitter weight: only 9 grams  

• Camera and transmitter size: 15x22x32mm (5/8x7/8x1 1/4") 

ما بالنسبة للملحقات الخاصة بالكامٌرا فهً كالتالًا  

• 2.4GHz micro transmitter w/ color CMOS camera.  

• High gain 2.4GHz video receiver.  

• All necessary video cables and power adapters.  

• Fully articulating camera mount.  

• Instruction manual. 

 

                                                      

(جً بً أس) مالان نعمل على اضافة قطعه لتحدٌد الموقع عن طرٌق الاقمار الصناعٌه المعروفه بأسونحن   

جسم الخارجً للمشروع فبعد مشاهدة عدة اشكال وقع الاختٌار على شكل معٌن وسلس للاما بالنسبه 

.ومناسب جدا لما تم اختٌاره من قطع ومواتٌر   

وبالنسبة لوزنه نعمل على وهو مصنوع من الالمنٌوم حتى ٌكون وزنه اخف فكلما خف وزنه سهلت حركته  

راسه والتصمٌم السلٌم وتحدٌد المسافات بٌن كل ان ٌكون خفٌف ومتماسك وهذا لن ٌكون عشوائٌا بل بالد

الملٌمتر ولٌس بالسنتٌمٌتر وهذا نموذج للمجسم تم رسمه بالكمبٌوتر بمفصل   



              

            
  



                  

          

 



. ن بالنسبة للبدي الخاص بالمشروع وكٌف سٌكون شكله وتركٌبةوهذا كا

. وهناك بعض الرسومات الخاصة بالمشروع التً ابتكرناها ٌدوٌا وتم رسمها بالٌد مع توضٌح اعدادها

 

 



 



 

كٌفٌة تركٌب المفاصل مع الارجل وتوصٌلها بالمواتٌر                   

 

 

 

 

 

 

 



المشكلات التي واجهناها  

:- اولا بالنسبة للقطع 

 معظم القطع المطلوبه لم نجدها فً السوق الٌمنً وذلك لضعف هذا المجال فً الٌمن. 

 معظم الادوات البرمجٌه لاتوجد هنا وكذلك البرامج. 

 لاٌوجد من ٌوفر لنا القطع خلال وقت قصٌر. 

 

:-  ثانٌا بالنسبه لعمل المجسم

 لمكثف على ورشه للخراطه لعمل المجسمالبحث ا. 

 عدم توافر لوح الالمنٌوم المطلوب. 

 الاسعـــــــــــــار للتصمٌم عالٌه جدا. 

 

كيف واجهنا المشاكل 

:- اولا بالنسبة للقطع 

 ومعرفة اماكنها تم البحث فً الانترنت عن اماكن وجود هذه القطع. 

 ٌة استلام القطع فً وقت  قصٌرالتواصل عن طرٌق الانترنت مع الشركات وكٌف. 

 البحث فً بعض الدول عن القطع وشرائها منها وتم بالفعل شراء بعض القطع وهً فً طرٌقها. 

 

:- ثانٌا بالنسبه لعمل المجسم 

 البحث المكثف عن اماكن بٌع الالمنٌوم وبالفعل وجدناها وسوف نقوم بالشراء فً القرٌب العاجل. 

  البحث عن ورشة لعمل المجسم وبالفعل وجدنا ورشة بها مهندسٌن مصرٌٌن واتفقنا معهم على عمل

 .ح الالمنٌومالمجسم واعطونا مٌعاد لعمل المجسم خلال توافر لو

 الاسعـــــــــــــار للتصمٌم اصبحت رخٌصه. 

 

 



ـــــه ة القادمــرحلالمـ

المهمـــــــــــــــــــــــه خ ــــــالتاري

, .شراء لوح الالمنٌوم بالمواصفات الموضوعه والمطلوبه مارس /17-23
. وضع الرسومات التوضٌحٌه بالمقاسات المطلوبه للمجسم

التواصل مع ورشة الخراطه واطلاعهم على الرسومات والمقاسات والبدء  مارس /24-31
. فً عمل المجسم حٌث لن تزٌد المده عن اسبوع إن شاء الله

, .وصول القطع الالكترونٌه واختبارها وتقٌٌم ادائها لريإب  /1-7
. فً حاله نقصان اي من القطعالعمل على اٌجاد اي قطع اخرى 

العمل على تركٌب القطع مع المجسم وحل اي مشكلة قد تطراء على  لإبري /8-14
. التصمٌم او القطع الالكترونٌه الموجوده

 

:- روعــــــاء المشـــاعض

أحمــــــــد حلمـــــــــي 

ـادي الهـــــــ رمأكــــــــ

ه ــلـــســــــاري الحيـــ

:- روع ـــالمش ــرفمشـــ

وع ــــل الاكـــفض/ د


