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ل دوران کارشناسی و طوخانی که در الله زلفدکتر حبیبسپاس فراوان دارم از جناب آقای 

 همچنین پایان نامه ام بسیار به من کمک نمودند.

از جناب آقای دکتر هاشم غریبلو نیز برای کمک ها و راهنمایی های ارزشمندشان در طول 

 دوران کارشناسی ام سپاس گزاری فراوان به جای می آورم.
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 ی مطالبچکیده

در پروسه ی اتوماتیک سازی یک وسیله ی نقلیه به فاکتور های متعددی نیازمندیم، قرار است یک انسان، با 

ا بر عهده بگیرد، بدین توانایی های بیشتر و تصمیمات دقیق تر شبیه سازی شده و وظیفه ی کنترل اتومبیل ر

 دلیل ما به جایگزین هایی برای مغز، چشم و گوش و دست و پا نیاز خواهیم داشت.

مغز یک اتومبیل پردازنده های آن و سیستم کنترل، چشم ها و گوش ها حسگر ها و دست و پا فعال کننده 

استفاده قرار میگیرند از جمله  ها خواهند بود، ترکیبی از انواع پردازنده ها برای کاربرد های مختلف مورد

عده ای برای پردازش اطلاعات حسگر ها، عده ای برای بکارگیری الگوریتم ها و عده ای برای تولید رفتار 

خودمختار، فعال کننده ها وظیفه ی کنترل موتور ماشین، ترمز ها و فرمان را بر عهده دارند، حسگر های در 

 واقع مهمترین تکه ی این پازل هستند.

ما به سمت چشم و گوش های یک اتومبیل خودمختار رفته و آنها را بررسی خواهیم کرد.  مطلبدر این 

چشم ها و گوش های یک وسیله ی نقلیه حسگر های آن هستند، انوع و اقسام حسگر ها از اولتراسونیک ها 

ه پیشرفته ترین و سریع ترین هستند تا لیزر ها یا همان لیدار ها ک ه پیش پا افتاده ترین نوع آن هاگرفته ک

 نسل حسگر ها می باشند.

حسگر ها برای کاربرد های مختلفی با توجه به توانایی های منحصر به فردشان در اتومبیل های خودمختار 

مورد استفاده قرار می گیرند. اولترا سونیک ها و حسگر های مادون قرمز بیشتر برای تشخیص و اندازه گیری 

موقعیت اجسام، دوربین ها برای تشخیص مسیر و علائم جاده ای و لیدار ها  تشخیص برایفاصله، رادار ها 

 برای نقشه برداری دقیق از کل محیط مورد استفاده قرار می گیرند.

هر یک از این حسگر ها محدودیت های خاص خود را دارند و برای رسیده به هدفمان یعنی یک اتومبیل 

از تلفیقی از این حسگر ها کاملا به چشم می خورد. با تلفیق حسگر ها و بهینه  کاملا خودران نیاز به استفاده

 سازی این پروسه امروزه ما با جدید ترین نسل های خودرو های خودران روبرو هستیم.

ختار، خودران، مسیر، مانع.، خود مجهت، اتومبیل، لیدار، رادار، تصویرکلمات کلیدی: حسگر، فاصله، برد، 
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 قدمهم: فصل اول
 هادر اتومبیل 1ی خودمختاریزمینه

 

 

 

 

، بدون هرگونه ای لازم برای حرکتها خودمختاری در یک اتومبیل را به عنوان توانایی آن در اتخاذ تصمیمم

ها وجود دارند هایی از خودمختاری )یا خودرانی( امروزه در برخی خودروکنیم. نمونهدخالت انسان تعریف می

ی )سیستم کنترل سرعت وسایل نقلیه 2کنترل های کروزهای آن سیستمنمونهترین که یکی از متداول

های خودمختاری دیگر باشد. از جمله سیستمها( میها و آزادراهموتوری برای تسهیل رانندگی در جاده

های اجتناب از موانع، ، سیستم3توان به کروز کنترل پیشرفته، سیستم پیشگیری خروج از مسیرمی

های کمکی در پارک ی تعویض مسیر، سیستمی احتمال تصادف، اخطار دهندهاخطار دهنده هایسیستم

توانند برای حذف کلی دخالت انسانی در کنترل وسایل نقلیه و یا های فوق می... اشاره کرد. سیستمدوبل و

 گیرند.بافزایش دقت و کاهش خطرات و سوانح رانندگی مورد استفاده قرار 

ست که در ا هاها، دقت و کنترل آنها سالوسایل نقلیه، تمرکز بر روی حسگر ر خودمختارمطالعات در رفتا

 توان به صورت زیر خلاصه کرد:های موجود در این مطالعات را میجریان هستند. پتانسیل

 ن یا همراهی کردن یک اتومبیل دیگدنبال کرد

                                                 
1 Autonomy 
2 Cruise Control 
3 Lane 
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 حرکت در یک مسیر مشخص و یا تغییر مسیر 

 توقف اضطراری 

 ب از موانعاجتنا 

 ش تغییر و دستخوآنها را ی بوده و آیندهها رفتار خودمختار در اتومبیلهای اد شده کلیدموارد ی

 پیشرفت قرار خواهد داد.

ی سرعت و شتاب خود گیری و محاسبهتوانایی اندازه عموماًیاد شده، اتومبیل باید های در هر یک از عملیات

 جه بهی دیگر اطلاعات لازم با توی یک نقشه  و همچنین محاسبهاس و پایگاه دادهپیبه کمک یک جی

ها، موانع، دیگر های مخصوص در جادهها، شاخصکشیای محیط اطراف مانند خطها و تغییرات لحظهویژگی

 وسایل نقلیه و غیره را داشته باشد.

 های خودمختاریمولفه

 هاحسگر

ی نقلیه در ابتدا باید (. وسیله1ها هستند )شکل حسگر 1ختارهای یک اتومبیل خودمترین مولفهیکی از اصلی

باتی را در مورد وضعیت فعلی خود داشته باشد. بنابراین نیازمند این است که بتواند اسگیری و محاندازه

اتومبیل  هایش در دست داشته باشد.های نصب شده بر روی چرخسرعت و جهت حرکت خود را توسط حسگر

های استاندارد برای سنج فرمان به عنوان دستگاهو زاویه 2از اطلاعات گردش نمای دوار تواندمیهمچنین 

توانند برای این اطلاعات مورد اس هم میپیاین اطلاعات استفاده نماید. اطلاعات موجود در جی کسب

نع و دیگر اموها توسط اتومبیل برای یافتن موقعیت خود نسبت به دوم سنسوری استفاده قرار گیرند. دسته

های مافوق و سنسور 4ها، لیدارها، رادار3های بیناییتوان به سیستمها می، که از آنشودمیها استفاده اتومبیل

 صوت اشاره کرد.

های زیادی برای این منظور مورد ی نقلیه باید موقعیت خود را نسبت به جاده نیز بیابد، حسگر، وسیلهدر آخر

 و 5های میدان مغناطیسیها، حسگر، راداردیدهای توان به سیستمد که بین آنها میگیرناستفاده قرار می

 هایهم برای این منظور با نقشه اسپیجیاشاره کرد. اطلاعات  6های بازشناسی به امواج رادیوییسامانه

                                                 
1 Autonomous 
2 Rate Gyro 
3 Vision Systems 
4 LIDAR (Light Direction and Ranging) 
5 Magnetometers 
6 RF ID tags 



 

2 

 

 اند.دیجیتال خوب مورد استفاده قرار گرفته 

 1هاکنندهفعال

باید آن را با یک رابط به یک کامپیوتر  ،صورت خودمختار کنترل کرده را ب بدین منظور که بتوان اتومبیل

صورت خودمختار های مختلفی از جمله کنترل سرعت، فرمان و ترمز را به این کار امکان کنترل .متصل کرد

را ها ی نقلیه با تمامی این ویژگیسازی شود. یک وسیلهد اتوماتیکیی ماشین نیز بادهد، دندهمیبه ماشین 

توانند انواع که می باشندمیهای ما ها همان موتورفعال کنندهنامند. می 2یک اتوموبیل رانده شونده با سیم

در یک موتور  ،دیزلی، هیبریدی یا الکترونیکی باشند که توسط کنترلر ما کنترل خواهند شد. به عنوان مثال

های هیبریدی ترکیبی از کنترل قبلی و وی سوخت برای کنترل شتاب خودرو، در خودردیزلی دریچه

ها کنترل ترمز صرفاً ،الکتریکی های صرفاًی کنترلر بوده و در خودروها بر عهدهها و چرخهمچنین کنترل ترمز

 گیرد.ی سیستم کنترل قرار میها بر عهدهو چرخ

 سگر رادارح -4          4ل محلیکنتر یشبکه -3 3لرابط الکترونیکی کنتر -2           یستم ترمز ضد قفلس -1

 کامپیوتر -8             وربین دید به جلو   د -7 5داخلیگیری اندازه واحد -6                  لیدار      حسگر -5

 نمایشی حهصف -12         سیستم    های ورودی -11           اه ارتباطات بیسیم    دستگ -10             اسپیجیحسگر  -9

 

 آنهای عمومی یک اتومبیل و سنسور: تصویر 1شکل 
                                                 

1 Actuators 
2 Drive-by-Wire 
3 Electronic Steering Interface 
4 CAN (Controller Area Network) 
5 IMU (Internal Measurement Unit) 
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 ارتباطات

 ی خودکاربه پروسهتواند میی بیسیم داشته باشد ی نقلیه دسترسی به اطلاعات از طریق شبکهاگر یک وسیله

راننده، ای به های لحظهتوانند علاوه بر اخطارارتباطات می ی راندن آن کمک زیادی بکند.کردن پروسه

 ها شود.گیریکنند که جایگزین اندازه ائهاطلاعاتی عمومی را ار 

در مورد موقعیت و سرعت نسبی  ،های ارتباطات بین دو اتومبیل در انتقال اطلاعاتترین استفادهیکی از ساده

مورد ها جهت جایگزینی یا تقویت اطلاعات حسگرتواند میباشد. این اطلاعات نقلیه میی بین دو وسیله

 گیرد.باستفاده قرار 

 هوش

آید. به ها به وجود مینویسی شده توسط انسانهای برنامهها توسط قوانین و پروسههوش موجود در اتومبیل

ها را دارند. این مفهوم که از سازی طرز رانندگی انسانهای خودمختار توانایی شبیهعنوان مثال، امروزه ماشین

ها را . این پردازندهشودمیسازی وسط یک یا چند پردازنده در اتومبیل پیادهت ،آن با نام هوش یاد کردیم

 ی اصلی تقسیم کرد:توان به سه دستهمی

 هاستفاده برای پردازش اطلاعات حسگرنوع مورد ا 
 ها.های کنترل پایه و حلقه بسته برای فعال کنندهنوع مورد استفاده برای الگوریتم 
 ختار در اتومبیلر خودمو نوع سوم برای تولید رفتا 

 

 جمع بندی

 

و نقش و  داشته زیر ال وقت آن است که نگاهی به فلوچارتبا اجزاء یک اتومبیل خودمختار، حپس از آشنایی 

 های مذکور ببینیم.رانش اتومبیلی ها را در پروسهجای هر یک از این بخش

ابتدای فصل داده شده و توضیحات تکمیلی  ها درهای این بخشاز آنجایی که توضیحات لازمه در مورد ویژگی

 م. یکنبه توضیحی اجمالی بر روی فلوچارت بسنده می صرفاً ،خواهد آمد مطلبهای بعدی نیز در بخش



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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