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 چكيده

هـاي    نبـال تخيـل كـردن بـوده و علـم امـروز حاصـل همـين تخيـل نسـل          انسان از ديرباز همواره د

هــاي   هـا سـوار شــدن بـر اتـومبيلي كـه بـه خواسـت راننـده، سيسـتم           يكـي از ايـن آرزو  . باشـد   قبـل مـي  

 .الكترونيكي هدايت كامل خودرو را بدست بگيرد

ــازي روز  ــودرو س ــنعت خ ــه   ص ــرفت   ب ــه پيش ــي     روز ب ــدا م ــت پي ــمگيري دس ــاي چش ــد  ه ر د.كن

هــاي   هــا، دروبــين  اي، انــواع حســگر  هــاي نــاوبري مــاهواره  هــاي اخيــر اســتفاده كــردن از سيســتم  ســال

ــرداري و  ــوير ب ــه ... تص ــازي زمين ــل س ــنعت اتومبي ــه     در ص ــازندگان ب ــراي س ــادي را ب ــيار زي ــاي بس ه

  .ارمغان آورده است

يـادي شـده اسـت    هـا اسـت كـه در آن پيشـرفت ز      هاي كنترل سـرعت يكـي ار ايـن زمينـه      سيستم

  .پوشاند  ها جامع عمل مي  و بزودي به تخيل انسان

ــال    ــرعت فع ــرل س ــتم كنت ــل را در    سيس ــت اتومبي ــافت و موقعي ــافتن مس ــان ي ــودرو امك ــه خ ب

دهـد و بـا نظـارت كامـل بـر روي سيسـتم موتـوري          هـاي مجـاور مـي     هنگام حركـت بـا ديگـر اتومبيـل    

احتيــاطي   از بــروز هرگونــه حــوادث ناشــي از بــي كنــد تــا  اش را حفــظ مــي  خــودرو، ســرعت و موقعيــت

  .كند  راننده جلوگيري مي

در ايــن پــروژه هــدف دســتيابي بــه سيســتمي مشــابه سيســتم فــوق و پيــاده ســازي ايــن طــرح   

هــاي ليــزري مــدل آزمايشــي ايــن پــروژه در مقيــاس   بــه علــت در اختيــار نداشــتن سنســور. باشــد  مــي

. ي اجـرا رسـيد    هـاي ليـزري بـه مرحلـه      لتراسـونيك بـا سنسـور   هـاي ا   تهيه و با جايگزيني سنسـور  1:24

هــاي التراســونيك بــراي انــدازه گيــري ايــن فواصــل بســيار مناســب و بــه راحتــي قابــل تهيــه     سنســور

  .باشد  مي

همــراه گيــربكس كــه بــر  DCهــاي التراســونيك بــراي فاصــله ســنجي و از يــك موتــور   از سنســور

اي بــه حركــت در آوردن مــدل آزمايشــي اســتفاده شــده  روي آن شــفت انكــدر نصــب گرديــده اســت بــر

  . باشد صحيح مدل آزمايشي بيانگر اجرايي بودن اين پروژه در مقياس صنعتي ميعملكرد . است
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  مقدمه: فصل اول

ــي       ــزات الكترونيكـ ــتفاده از تجهيـ ــمينه اسـ ــان در ضـ ــازي جهـ ــودرو سـ ــعنت خـ ــروزه صـ امـ

هـاي كنتـرل    ، سيسـتم )GPS(ي مـاهواريي  هـاي زيـادي كـرده اسـت، از جملـه سيسـتم نـاوبري        پيشرفت

كــه همگــي  بــراي رفــاه، آســايش  ،)...cruise control(، سيســتم كنتــرل ســرعت )ABSو EBD( ترمــز

  .و امنيت هرچه بيشتر كاربران  مورد استفاده قرار گرفته است

 اختصـاص  خـود  بـه  را صـعنت  ايـن  سـازن بـزرگ   لـوكس  از بسـياري  نظـر  كه ها اين سيستم از يكي

  .است خودرو بر اتومبيل راننده نظارت كمترين با خودرو هدايت و سرعت كنترل سيستم ،داده

انـد كـه    هـا تـا بـه امـروز خودروهـاي خـود را مجهـز بـه نـوعي از ايـن سيسـتم كـرده             اين كمپـاني 

  .پردازيم مفصل به شرح آن مي

ومبيــل اســتفاده شــده در ايــن خودروهــا بــه راننــده ات) cruise control(سيســتم كنتــرل ســرعت 

در (انــدازي كنــد  سيســتم را راه) km/h 40بــالاتر از(دهــد كــه در ســرعت مــورد نظــر خــود  اجــازه مــي

. دهــد و در همــان ســرعت خــودرو بــه حركــت خــود ادامــه مــي ) كنــد setرا  cruise controlاصــطلاح 

ــا فشــردن       ــه ب ــده اســت ك ــه ش ــرعت تبيع ــاهش س ــزايش و ك ــراي اف ــايي ب ــتم عملگره ــن سيس در اي

افـزايش  ) كيلـو متـر بـر سـاعت     6،1(مايـل بـر سـاعت     1سـرعت اتومبيـل بـه ميـزان      ش،ي افـزاي  دكمه

مايـل بـر سـاعت كـم      1ي كـاهش، سـرعت خـودرو     كنـد و بـه همـين صـورت بـا فشـار دكمـه        پيدا مـي 

هـاي گـاز و ترمـز بـه      دهـد كـه بـا فشـار بـر روي پـدال       البته اين سيستم به راننـده امكـان مـي   . شود مي

ــل ا   ــار اتومبي ــورت خودك ــد    ص ــارج كن ــرعت خ ــرل س ــت كنت ــطلاح (ز حال را  cruise controlدر اص

cancel كند.(  

دهـد كـه ديگـر نگـران افـزايش       استفاده از سيسـتم كنتـرل سـرعت بـه راننـده ايـن امكـان را مـي        

ســرعت احتمــالي ناشــي از حــواس پرتــي يــا ســنگيني پــا و فشــار بــر روي پــدال گــاز نباشــد و فقــط و 

 .اه و پيرامون خودروي خود كندفقط تمام تمركز خود را جلب ر
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ــالا رفــتن   صــرفه: ايــن سيســتم مزايــاي ديگــري نيــز دارد از جملــه  جــويي در مصــرف ســوخت، ب

  .عمر مفيد قطعات و لوازم موتوري خودرو، انضباط ترافيكي و در كل كم شدن حوادث خطرناك

دن بــر و البتــه نقــص و نارســايي بــزرگ آن اســتفاده نكــردن از سنســورهاي خــارجي و تكيــه كــر 

. هــاي داخلــي خــودرو بــراي بدســت آوردن ســرعت و اســتفاده از سيســتم بــدون فيــدبك اســت سيســتم

  .براي توضيح بيشتر بهتر است به مثال زير توجه كنيد

خــودرو كــه مجهــز بــه ايــن سيســتم هســتن داشــته باشــيم و از آنهــا بــه خــواهيم كــه در   2اگــر 

را بـا يـك سـرعت مشـخص       رعت خـود هـا سيسـتم كنتـرل س ـ    فاصل مشـخص از يكـديگر، هـر دوي آن   

روشن كنند و بدون كم يا زيـاد كـردن سـرعت بـه مسـير خـود ادامـه دهنـد پـس از پيمـودن مسـافتي            

شـوند، و ايـن مشـكل ناشـي از نقـص سيسـتمي اسـت         از اين مسير بـه هـم نزديـك يـا از هـم دور مـي      

   .كه در بالا به آن اشاره شد

بـا مطـرح كـردن    . ي بـا مشـكل روبـرو اسـت    هـاي سـريع ايـن سيسـتم كم ـ     العمل در صورت عكس

  . دهيم مثالي، عبارت بالا را توضيح مي

اگـر اتـومبيلي   . داي ـ فرض كنيـد خـودرو خـود را در حالـت سيسـتم كنتـرل سـرعت تنظـيم كـرده         

يعنـي بايـد   . العمـل سـريع هسـتيد    به جلوي خوردوي شـما بيايـد و ترمـز كنـد شـما مجبـور بـه عكـس        

در صـورت كـم بـودن    ايـد،   بيـل را در حالـت كنتـرل سـرعت قـرارداده     سريع ترمز كنيـد، امـا چـون اتوم   

تـوان از   بـه ايـن دليـل نمـي    . توانيـد سـريع ترمـز كنيـد     نمـي  ،ديگـر العمـل پـائين    تمركز و سرعت عكس

  . هاي شلوغ استفاده كرد ها و اتوبان اين سيستم در خيابان

مزايـاي سيسـتم قبلـي    تـر بـا    اسـت كـه يـك سيسـتم قـوي      مزايا و معايب اين سيستم باعـث شـده  

امـا سيسـتم جديـد در مرحلـه پـژوهش و آزمـايش قـرار دارد و        . و مرتفع كردن معايـب آن بوجـود آيـد   

ــد   شــركت ــاي بزرگــي مانن ــيش LEXUSو  BMW ،MERCEDES-BENZه ــن راه پ ــوده  در اي ــدم ب ق

ــه ــرده   و هزين ــروژه ك ــن پ ــي صــرف اي  ــ  هــاي فراوان ــه بتوانن ــي، راحتــي و هزين ــه ايمن ــا در زمين ــد ت د ان

سيســتم كنتــرل سيســتم جديــد كــه . خــودرويي ارائــه دهنــد كــه افــراد بيشــتري از آن اســتقبال كننــد

ــال   ــرعت فع ــام دارد، داراي  س ــتن ــه  مزي ــايي از جمل ــارجي و   : ه ــورهاي خ ــردن از سنس ــتفاده ك اس
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گيرنـد و بـا توجـه     هـاي خـودرو را در دسـت مـي     كنترلرهاي پيشرفته هسـتند كـه تقريبـاً تمـام حركـت     

ل حركــت خــودرو تحــت كنتــرل ايــن سيســتم اســت، پــس بايــد سيســتم بســيار دقيقــي بــه اينكــه كــ

ــن     . باشــد ــاركرد دقيــق اي ــه ك ــن خــودرو ب ــراد ديگــر در مســير اي ــرا جــان سرنشــينان خــودرو و اف زي

  . سيستم بستگي دارد

العـاده گـزاف اسـت و بـه همـين خـاطر فقـط         با توجه به مطالـب فـوق، هزينـه ايـن سيسـتم فـوق      

اســت، البتــه بــه صــورت  هــا مــورد اســتفاده قــرار گرفتــه ســيار لــوكس ايــن شــركتهــاي ب در اتومبيــل

   .آزمايشي

  . پردازيم حال به توضيح در مورد اين سيستم مي

ــتم   ــا و سيس ــار هواپيماه ــدايت خودك ــين    ه ــايي متخصص ــاوبري دري ــاي ن ــدايت  ه ــر ه ــه فك را ب

  . رار داردروي آنان ق اما دو مشكل در پيش. ها نيز انداخته است خودكار اتومبيل

 هاي پژوهش و اجرا هاي گزاف پروژه ازجمله هزينه هزينه )1

  ها حجم بالاي تجهيزات و موجود نبود فضاي كافي در اتومبيل )2

هـر دو    اما امروزه با پيشـرفت علـم الكترونيـك و كـم كـردن فضـاي تجهيـزات الكترونيكـي تقريبـاً         

  :به دو سيستم احتياج داريم براي هدايت خودكار اتومبيل ما. مشكل فوق مرتفع گرديده است

 سيستمي براي تشخيص موقعيت و بدست آوردن فاصله تا موانع در محيط )1

  سيستمي براي كنترل سرعت اتومبيل )2

  :توان استفاده كرد براي بدست آوردن فاصله و موقعيت از دو روش كلي مي

 )GPS(اي  استفاده از سيستم ناوبري ماهواره )1

 ها بيناستفاده از انواع سنسورها و دور )2

  :پردازيم به توضيح آن مي  هر دو سيستم داراي معايب و مزايايي هستند كه مختصراً

 اي  سيستم ناوبري ماهواره)GPS( 

هــايي كــه ايــن سيســتم دارد، موجــود بــودن نقشــه تقريبــاً همــه مســيرها در   تــرين مزيــت بــزرگ

همچنــين . وچــكشــهرها گرفتــه تــا مســير روســتاهاي بســيار ك سرتاســر جهــان اســت، از نقشــه كــلان
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تـوان بـه اطلاعـات دقيقـي      از محاسـن ديگـر ايـن سيسـتم مـي     . هـا در سيسـتم   بروزرساني سـريع نقشـه  

تـر   سـرعت، ارتفـاع، و از همـه مهـم    : از جملـه . دهـد اشـاره كـرد    كه اين سيستم در اختيـار مـا قـرار مـي    

مــاني در تــوان بــه مقــدار كمــي تــأخير ز از معايــب ايــن سيســتم نيــز مــي. موقعيــت جغرافيــايي دقيــق

در ايــن پــروژه چــون مــا بــا پــارامتري ماننــد ســرعت  . دريافــت اطلاعــات در ايــن سيســتم اشــاره كــرد

در نتيجـه از تـأخير سيسـتم    . باشـد  هـاي ثانيـه بـراي مـا مهـم و ارزشـمند مـي        سروكار داريم، پس صدم

 .نظر كرد توان صرف در دريافت اطلاعات نمي

 ها استفاده از انواع سنسورها و دوربين 

ــن ــرار        اي ــتفاده ق ــورد اس ــتر م ــه روش اول بيش ــبت ب ــالا، نس ــرعت ب ــت و س ــت دق ــه عل روش ب

تـر   همانطور كه اشاره شد مزايـاي ايـن روش شـامل سـرعت، دقـت بسـيار بـالا و از همـه مهـم         . گيرد مي

  .تر است باشد و نسبت به روش اول قابل اطمينان   بروزرساني در لحظه مي

شـود بلكـه بزرگتـرين فـرق ايـن دو روش در        ه نمـي فرق بـين ايـن دو روش در همـين جـا خلاص ـ    

باشـد كـه در روش دوم مـا داراي تصـاوير زنـده از محـيط         هـا از پيرامـون خـود مـي      فهم و درك سيستم

ــبيه     ــالي وش ــاوير ديجيت ــري تص ــك س ــا ي ــا ب ــي در روش اول م ــتيم ول ــون   هس ــده از پيرام ــازي ش س

  .اتومبيل روبرو هستيم

  :هايي هست از جمله  اي ديگر داراي عيب و نقصه  روش دوم نيز هم مانند سيستم

ــرد نامناســب سيســتم در محــيط  ــا   عملك ــاي جــوي ن ــاي اجــراي روش  مســاعد، دردســر  ه ــاي   ه ه

  .ها  مشكلات خاص سنسور پردازش تصوير و

تـــوان فواصـــل دور  را انـــدازه گرفـــت، همچنـــين   مـــثلا بـــا سنســـورهاي نـــور و صـــوتي نمـــي

هــاي ليــزري نيــز داراي مشــكل   سنســور .امــواج روبــرو هســتند هــاي صــوتي بــا مشــكل تــداخل  سنســور

  .عبور نور از اجسام شفاف را دارند

 انـد   هـا تـا حـد امكـان مشـكلات را مرتفـع كـرده         به هر حال مهندسين و متخصصـين ايـن شـركت   

  .اند  هاي لوكس خود استفاده كرده  و از تلفيق هر دو روش در اتومبيل
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يســتم كنتــرل ســرعت كــه در ابتــداي همــين فصــل بــه آن  ايــن سيســتم، روش كــاري مشــابه س

ــا ايــن تفــاوت كــه سنســورهاي خــارجي نظيــر سنســور  هــاي   هــاي ليــزري وسنســور  اشــاره شــد دارد ب

حـال   .بـرداري بـا قابليـت پـردازش تصـوير در آن اسـتفاده شـده اسـت          هـاي تصـوير    التراسونيك، دوربين

  .پردازيم  ها مي  بينمختصر به توضيح طرز كار و موقعيت سنسورها و دور

هـاي ليـزري و در     هـاي جلـوِ در هـر طـرف يـك فرسـتنده و گيرنـده از نـوع سنسـور           در زير چـراغ 

هـاي    قسـمت عقـب اتومبيـل نيـز مجهـز بـه دوربـين و سنسـور        . ها يك دوربين نيـز وجـود دارد    كنار آن

تهـا نيـز از ايـن نـوع     در طـرفين خـودرو، هـم در قسـمت ابتـدا و هـم در قسـمت ان       .باشد  التراسونيك مي

ــده اســت  ــتفاده ش ــور اس ــور  .سنس ــه سنس ــز ب ــز مجه ــل ني ــر اتومبي ــوري  زي ــاي ن ــت يه از  .تابشــي اس

شــود بــا ايــن تفــاوت كــه   هــاي ليــزري و التراســونيك بــراي بدســت آوردن فاصــله اســتفاده مــي  سنســور

هـاي    تـري را نسـبت بـه سنسـور      هاي ليـزري سـرعت و عكـس العمـل بيشـتر و فواصـل طـولاني         سنسور

هـاي ليـزري در قسـمت جلـوي خـودرو و در        بـه همـين خـاطر از سنسـور    . گيرنـد   التراسونيك اندازه مـي 

  .هاي التراسونيك استفاده شده است  طرفين و عقب اتومبيل از سنسور

هـاي خـودرو درايـو      كنـيم، تمـام سنسـور     را روشـن مـي   فعـال هنگامي كه سيستم كنتـرل سـرعت   

هــاي   و پروسســور مربــوط بــه ايــن سيســتم فاصــله تمــام موانــع و خــودرو شــده و بــا اســتفاده از ميكــر

اگــر خــودرو يــا جســمي در جلــوي ايــن اتومبيــل باشــد فاصــله آن . آيــد  پيرامــون اتومبيــل بدســت مــي

ــين دو      ــن اتومبيــل داشــته باشــد در نتيجــه فاصــله ب ــر هــدف ســرعتي بيشــتر از اي ــده، اگ بدســت آم

حـال نوبـت راننـده اسـت كـه      . شـود   شـد فاصـله كـم مـي    خودرو زيـاد و اگـر سـرعت كمتـري داشـته با     

اتومبيل را با يك هـدف احتمـالي يـا همـان خـودرويي كـه در جلـوي اتـومبيلش اسـت هماهنـگ كنـد            

هـا بدسـت آمـده در لحظـه       به طوريكه با فشـار يـك دكمـه فاصـله بـين دو خـودرو كـه توسـط سنسـور         

عنـوان هـدف انتخـاب شـده اسـت سـرعتش       اگـر اتـومبيلي كـه ب   .فشار دكمه به عنوان مبدا تعيـين كنـد  

شـود    شـود، پـس سيسـتم كـه متوجـه اضـافه شـدن فاصـله مـي           اش زيـاد مـي    زياد شود در نتيجه فاصله

ي بوجـود    دهـد تـا اضـافه فاصـله      سرعت اتومبيل را بـا اسـتفاده از سيسـتم كنتـرل سـرعت افـزايش مـي       

كمتـر از  امـا اگـر فاصـله     . رار گيـرد ي مشـابه در لحظـه مبـدا از هـدف ق ـ      آمده كـم و خـودرو در فاصـله   
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كنـد تـا كسـر فاصـله جبـران شـود و خـودرو بـه           مقدار مبدا باشـد سيسـتم سـرعت خـودرو را كـم مـي      

  .موقعيت مناسب برسد

  :در اين فرايند سه عامل بسيار مهم وجود دارد

 بدست آوردن مقدار صحيح فاصله با كمترين زمان ممكن )1

 دقيق بر روي سيستم موتوري خودروپردازش و انتقال اطلاعات و كنترل  )2

ــرعت و       )3 ــرات س ــرين تغيي ــه كمت ــودرو متوج ــينان خ ــه سرنش ــه ك ــل بطوريك ــت اتومبي حرك

  . شتاب نشوند، به عبارت ديگر حركت پيوسته داشته باشد و تغييرات سرعت آرام باشد

ــراي داشــتن حركــت آرام وپيوســته وجلــوگيري از تكــان  هــاي شــديد بايــد از سيســتم كنترلــي    ب

  .هاي شتاب  اي استفاده كرد از جمله محدود كننده  پيشرفته بسيار

انــد بــراي حفــظ   هــايي كــه در زيــر خــودرو تعبيــه شــده  هــاي طــرفين اتومبيــل و سنســور  سنســور

ــل     ــه اتومبي ــدن ب ــك ش ــز از نزدي ــوط و پرهي ــين خط ــل در ب ــت اتومبي ــاور    موقعي ــوط مج ــا در خط ه

  .باشد  مي

اســت كــه توانســته بــدون دخالــت راننده،مســير از   هــاي اخيــر متخصصــين،مدلي  نتــايج پــژوهش

درجـه بـروي    360ايـن اتومبيـل يـك عـدد دوربـي بـا توانـايي چـرخش         .اي را بپيمايـد   پيش تعيين شده

درجـه گـردش كنـد تـا تصـوير       360سقف خودرو نصـب شـده اسـت تـا در هـر ثانيـه بتوانـد بـه انـدازه          

ــاورد،   ــود بدســت بي ــون خ ــه از پيرام ــك پارچ ــور  از ي ــزسنس ــراي بدســت  لي ــل ب ــوي اتومبي ري در جل

ــدد    ــك ع ــل و ي ــروي اتومبي ــراي    GPSآوردن فاصــله اجســام در روب ــريع ب ــيار س ــامپيوتر بس ــك ك و ي

ــردازش اطلاعــات بدســت آمــده از همــه  ــرار گرفتــه    پ ي ايــن تجهيــزات الكترونيكــي، مــورد اســتفاده ق

ردن اتومبيــل كــه كنتــرل اتومبيــل بصــورت خودكــار و تقريبــا حــذف راننــده از كنتــرل ك ــ.شــده اســت

انـد كـه بـه آن جـامع عمـل        هـا بـوده تقريبـا بـه واقعيـت پيوسـته وتوانسـته         هاي انسـان   يك روز جز رويا

  .بپوشانند

  

   



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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گيــري دور موتــور  بــراي انــدازهباشــد و  مــيشــكاف  200شــده در ايــن پــروژه داراي   تفادهپــره اســ

تـوان سـرعت    و بـا توجـه بـه فرمـول زيـر مـي       گردش يـك دور شـفت را بدسـت بيـاوريم    كافيست زمان 

  .زاويه موتور را محاسبه كرد

 خلاصه فصل -5-4

ــيح ر   ــه توض ــته ب ــول گذش ــونيك و     در فص ــور التراس ــتفاده از سنس ــا اس ــابي ب ــله ي ــهاي فاص وش

ــور   راه ــدازي موت ــور   DCان ــرفتن از شــفت موت ــدبك گ ــه    DCو في ــوري پرداخت ــدر ن ــتفاده از انك ــا اس ب

  .آيند  اي براي اين فصل بشمار مي  ي اين مطالب مقدمه  شده است، كه همه

ــان شــده در فصــل   ــب بي ــن فصــل از مطال ــاي دوم و ســوم اســت   در اي ــدل  ه ــا يــك م فاده شــده ت

در ايــن فصــل در مــورد قطعــات، مــدارات و تمــام جزئيــات كــه   .آزمايشــي بــراي پــروژه ســاخته شــود 

   . آزمايشي مورد احتياج بوده، توضيح كامل و دقيقي آمده است براي ساختن مدل
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  ات پيشنهاد و گيري نتيجه:ششمفصل 

  

 :گيري نتيجه -6-1

نسـبت دقيـق و صـحيح آن مـي تـوان گفـت كـه بـا         با توجـه بـه سـاخته شـدن پـروژه و كـاركرد       

  . نمود ينيز اجرا يصنعتمقياس آن را در  ،تغييراتي در مدارات و قطعات پروژهاندك 

  . يم مي پردازيما  هدر اين فصل به نتايجي كه در مدل آزمايشي به آن ها رسيد

تـر خـودرو     يـق بيشـتر و كنتـرل دق   منيـت كليـدهايي بـراي ايـن ا    ،با توجه بـه نـوع برنامـه نويسـي    

 ـ  ي  از جملـه  .اسـت  شده هتعبي حركـت روان  ، بـراي كنتـرل هـدايت و    نـوع برنامـه   2وجـود   اتايـن امكان

 يـا مرجـع و كـم    فاصـله بـه عنـوان    كه در يكـي از ايـن حالـت هـا بـا انتخـاب       باشد  خودرو مي و پيوسته

گـر سـرعت را   زيـاد مـي شـود و در حالـت دي    يـا   زياد شدن فاصله نسب به مرجـع سـرعت موتـور كـم و    

دهـد اگـر جسـمي      بـه حركـت خـود ادامـه مـي      مرجـع  اتومبيل بـا سـرعت   وبه عنوان مرجع مي گيريم 

ــيامقابــل آن ب در ــل     دي ــا از مقاب ــاد شــود ي ســرعت اتومبيــل كــم شــده و اگــرآن جســم فاصــله اش زي

  . مي گردد ازدوباره به سرعتي كه به عنوان مرجع انتخاب شده است ب برود خودرو اتومبيل

 ـ      كلي تصـادف انتخـاب   بـروز  و جلـوگيري از   امنيـت اي رد دوم نيـز بـه عنـوان يـك حالـت ويـژه و ب

مــثلاً  ،شــده اســت بطــوري كــه در حالــت عــادي اگــر فاصــله ي اتومبيــل كمتــر از يــك مقــداري باشــد

10cm      در . نمايـد   ازكمتـر شـدن فاصـله جلـوگيري مـي      موتور خودرو بطـور كامـل خـاموش مـي شـود و

افــزايش  20cmح لغزنــده طراحــي شــده اســت ايــن فاصــله بــه وال بــراي ســطحالــت دوم كــه بــراي مثــ

 سـر  نيـز  بـر روي آن سـطح ليـز    كـه اتومبيـل درفاصـله ي دورتـر متوقـف شـود كـه اگـر خـودرو          يافته

   .تا از تصادف احتمالي جلوگيري كند برخورد باز هم به اندازه كافي فاصله داشته باشد
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بـودن سـرعت صـوت بـه دمـاي محـيط و        ان بـه حسـاس  طلوب اين پـروژه نيـز مـي تـو    از نتايج نام

ــوج   ــودن م ــويزپزير ب ــام 40khzن ــرد ن ــانس    .ب ــونيك فرك ــه سنســورهاي التراس ــر چ ــالاتري ه ــاري ب ك

  . بيشتري را دارا هستند فواصل يز كمتر و قابليت اندازه گيريداشته باشند نو

ازديـاد وقفـه در    بـا  ،تايمرهـاي يـك و دو   وقفـه  ر وكنترلـر و ك ـيموقفـه   3به دليل اسـتفاده از هـر   

ر و بدسـت  دهستيم بخـاطر ايـن وقفـه هـا در فيـديك گـرفتن از شـفت موتـور توسـط انك ـ          روبرو برنامه

 ـ   ي  برنامـه  بـا انـدكي تغييـر در   آوردن سرعت موتور كمي با مشـكل روبـرو بـوده و      ركـامپيوتري پـروژه ب

طـوري كـه وقتـي موتـور     ب. آن غلبه كرده ايم ولي بـه قيمـت از دسـت دادن كمـي دقـت انـدازه گيـري        

بـراي مثـال اگـر     .عـددي را نمـايش مـي دهـد     3يـا 2با سرعت ثابـت كـار مـي كنـد برنامـه يـك بـازده        

ــا ســرع ــور ب ــه موت  ــ 60ت زاوي ــر دقيقــه گــردش كن ــور را  LCDد روي دور ب  61و  60،  59ســرعت موت

  . مشاهده مي كنيمدور بر دقيقه 

  . ي تهيه شده استنتايج عملكرد صحيح پروژه و كاركرد آن بصورت فيلم
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 برد كامل پروژه
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 پيشنهادات -6-2

 بهبـود بـالا بـردن دقـت انـدازه گيـري و       پيشنهاداتي كه در اين پروژه مـي تـوان داد همگـي بـراي    

  . مي باشدپروژه راندمان 

اسـونيك بـا سنسـورهاي ليـزري مـي تـوان بـه بـرد بيشـتر بـراي انـدازه            لتربا تعويض سنسورهاي ا

ــله و در ــري فاص ــر روي      گي ــي ب ــال كنترل ــام دادن اعم ــراي انج ــتر ب ــان بيش ــه بدســت آوردن زم نتيج

  .رسيدموتور 

تــوان   مــي DSPو  ARMماننــد  ،AVRهــا بجــاي ميكروكنترلــر   ميكروكنترلــر اســتفاده از ديگــربــا 

بهبــود را  پــروژهي   بــازدهو  دســت يافــتبيشــتر  تجهيــزاتبــه ســرعت بــالاتر و دقــت بيشــتر و كنتــرل 

  . بخشيد

 ـروبـرو نيسـتيم بلكـه بـا يـك موتـور بنزينـي         DCديگر با يـك موتـور    ،وژه صنعتيدر پر ا تـاخير  ب

ــرو هســتيم  و در  شــده موتــور كنتــرل پتســكــه بنــزين توســط يــك ا ،مكــانيكي و سيســتم ترمــز روب

 تپك گـرفتن از اس ـ بسيسـتم بـراي فيـد    دوپـس بايـد از   . دوش ـ  زيـاد مـي  يـا  نتيجه سرعت اتومبيل كم 

  . كرد استفادهبنزيني دور موتور  و موتور

ــروژه ــورد پ ــا    در م ــوان از سنســورهاي تشــخيص دم ــز مــي ت ــراي بدســت آوردن  ي آزمايشــي ني ب

مـي تـوان سـرعت صـوت را در هـر دمـاي بدسـت         زيـر با توجـه بـه فرمـول     و استفاده كرد دماي محيط

  .آورد
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