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الدوران باستخدام مستشعر الدوران
SANJAY AND ARVIND SESHAN

ترجمة رنا الشلبي 



أهداف الدرس

 المدمجعلى كيفية الدوران باستخدام مستشعر الدوران التعرف.
 لبنة الانتظار مع المستشعراتعلى كيفية استخدام التعرف.
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تحتاجها في هذا الدرساللبنات التي 

 وضع الأرقام والنصوصيمكن -لبنات المراسلة
يمكنهم قراءة قيم . خانات بيضاويةداخل 

القيمة المخزنة في المستشعر أو استرداد 
.متغير

 أ تحمل قيمة صواب أو خط-اللبنات المنطقية
لبنةمثل خانات سداسية ويمكن وضعها داخل 

.اليمينعلى الانتظار 
 الثواني ،لبنة انتظار مثل -لبنات الانتظار

ؤقتًا يوقف التنفيذ ماللبنة البرنامج تجعل هذه 
ينتظر البرنامجالحالة، في هذه . لبعض الوقت

.يتحقق الشرط في اللبنة المنطقيةحتى 
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ROLLو الالتفاف PITCHو التأرجح YAWالانعراج : توجيه الروبوت

Yawدوران وحدة الانعراج
التحكم إلى اليمين أو اليسار
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Pitchدوران التأرجح
وحدة التحكم إلى الأعلى أو 

الأسفل 

Roll وحدة دوران الالتفاف
.من جانب إلى آخرالتحكم 

zو yو xتمامًا مثل إحداثيات 

،لوصف موضع الروبوت المستخدمة 
YAW وPITCH وROLL هي

اه المصطلحات المستخدمة لوصف اتج
.الروبوت

Yaw الانعراج
.zهو الدوران حول المحور

Pitch التأرجح
.yالمحور الدوران حول هو 

Roll الالتفاف
. xالدوران حول المحور هو 

الجايروسكوبيمكن لجهاز الاستشعار 
المدمج قياس اتجاه الروبوت



للدوران(GYRO)استخدام مستشعر الدوران 
 انعراج لقياس الجايروسكوب يمكن برمجة مستشعر

.التأرجح والالتفافالتحكم ودرجة وحدة 
د يمكن استخدام هذه القيم لمعرفة ما إذا كان الروبوت ق

.zأو yأو xاستدار حول محاور 

 في هذا الدرس ، سوف نركز علىYAWالذي الانعراج
يمكن استخدامه لتحديد ما إذا كان الروبوت قد استدار

.اليمينإلى اليسار أو 
بالنسبة لـPITCHوالتأرجحROLLيستخدم ، الالتفاف

الأرض مسطح على . 0الروبوت الجاذبية لتحديد القراءة 
0PITCH 0وROLL.

بالنسبة لـYAWالروبوت ليس لديه بوصلة ، الانعراج
ت لذلك ، عليك إخبار الروبو. تخبره بما هو شمال أو جنوب

ة يتم ذلك باستخدام كتل. بما يجب أن يعتبره صفرًا
".0علىYAWضبط زاوية الانعراج"

 لاحظ أن اتجاه عقارب الساعة إيجابي في قياس الانعراج
YAW.
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Iالتحدي 

 اليميندرجة إلى 90للدوران اكتب برنامجًا.
الخطوات الرئيسية:

 إلى اليمين بمجرد الدوران ببطء بيبدأ اجعل الروبوت
.اليسرىتشغيل محرك العجلة 

استخدم السرعات المنخفضة هنا لتحسين الحفاظ على
.الدوراندقة 

 0زاوية مستشعر الدوران إلى أعد ضبط.
 زاوية الانعراج انتظر حتى تصلYAW الدرجة التي إلى

.تريدها
أوقف الحركة.
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Iحل التحدي 
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الدوران لليمين مقابل الدوران لليسار
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 الدوران، عليكلتغيير اتجاه:
 تتحركالعجلة التي يجب أن تغيير.
 درجة90درجة بدلًا من -90يجب أن تكون الزاوية النهائية.
 الزيادةالزاوية تتناقص بدلًا من لأن "  >"بدلًا من " <"المقارنةيجب أن تكون.

الدوران لليمين الدوران لليسار



القيام بهالدوران يمكنك هناك نوعان من 
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درجة دوران الروبوت حول إحدى عجلاته180

محورهدرجة دوران الروبوت حول 180

لاحظ أين ينتهي الروبوت في
180كلتا الصورتين بعد دوران 

.درجة

في دوران الروبوت حول 
ا يتحرك الروبوت كثيرً،محوره

الدوران المحوري مما يجعل
.  في المواضع الضيقةرائع 

أن تكون الدورات إلى تميل 
ل أسرع قليلًا ولكنها أيضًا أق

.دقة

جعل لذلك عندما تحتاج إلى 
تقرر يجب أن الروبوت يدور، 

!الأفضل لكنوع الدوران 

A

E

البدايةموضع موضع النهاية 

المحركان 
A و E

اللذان يدوران

A

E

المحرك 
A

الذي يدور 
البدايةموضع

Aموضع النهاية 

E

A

E
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كيف تجعل الروبوت يدور حول محوره أو حول إحدى عجلاته

 Move Tankقيم لبنة الحركة 

0سرعة ، 0سرعة ، سرعة- ,سرعة سرعة-سرعة ، 

الروبوت حول دوران

عجلة واحدة نحو اليمين

الروبوت حول دوران

عجلة واحدة نحو اليسار

الروبوت حول دوران

محوره نحو اليمين

الروبوت حول دوران

محوره نحو اليسار
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غير قيم 
السرعة من 

هنا

A

E

A

E

A

E

A

E

لبنة الحركة
Move Tank 
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تحديات الدوران

1التحدي 
ل البيسبويتحرك الروبوت لاعب يجب أن •

ثم يستدير ويعودالثانية، القاعدة إلى 
.القاعدة الأولىإلى 

ثم درجة 180الدوران . التحرك للأمام•
.نفس المكانالعودة إلى 
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2التحدي 
الروبوت الخاص بك هو لاعب بيسبول•

عليه الركض إلى جميع القواعد 
.نقطة البدايةوالعودة إلى 

للتحرك هل يمكنك برمجة الروبوت •
؟اليسارالدوران إلى للأمام ثم 

.شريطًااستخدم صندوقًا مربعًا أو •

نقطة 
البداية 
والنهاية  القاعدة 

الأولى

A E

القاعدة 
الثانية
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حلول التحدي

1التحدي 

استخدام الدوران حول من المحتمل 
في حالة المنعطفاتالمحور لأنه أفضل 

وتقربك من نقطةإحكامًا ودقة الأكثر 
!البداية
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2التحدي 

ه من توجيالمحتمل استخدام مزيج من 
حولالأمام والقيام بالدوران إلى الحركة 

للالتفاف حول إحدى عجلات الروبوت 
.الصندوق
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الاعتماد 

 تم إنشاء هذا الدرس من قبلSanjay SeshanوArvind Seshanمن أجل دروس سبايك برايم.
 المزيد من الدروس متوفرة في الموقعwww.primelessons.org

 رنا الشلبي تمت ترجمة العمل وتنسيقه باللغة العربية من قبل المدربةrana.shalabi@hotmail.com
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