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  سپاسگزاري 

بر خود لازم می دانم از زحمات جناب آقاي دکتر مصطفی یارقلی تشکر نمایم.   

راهنمایی هاي ایشان همواره یاریگر من در انجام پروژه بوده و پی گیري هاي 

  ایشان انگیزه لازم براي حصول نتایج بهتر را فراهم نموده است.

ژه از هیچ کمکی پروهمچنین از پدر، مادرو برادر عزیزم که در طول انجام این 

  بسیار سپاسگزارم. مضایقه نکردند
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  چکیده:

ي اخیر و با پیشرفت روز افزون تکنولوژي بشر به دنبال راهی آسان و مطمئن براي کنترل وسایل ها در سال

  پیرامون خود بوده است.

طی این پروژه کنترل کردن ادوات الکترونیکی راهی مناسب جهت اتصال سیستم هوشمند و سعی شده است 

د موتور در دو بعاستپ میخواهیم با دو عدد استپ موتور جهت نشان دادن زاویه حرکت  ارائه شود. در حالت کلی

مورد تحلیل و از طریق ماژول بلوتوث و نرم افزار ذکر شده در ادامه مطلب ، و کنترل آن از طریق گوشی همراه

  .قرار گرفته استشبیه سازي 

روش این است که به راحتی بتوانیم با تلفن همراه هوشمند خود بدون دخالت دست هر نوع مزیت یادگیري این 

موشک به عنوان یک وسیله که اما به طور اختصار میخواهیم نحو ي کنترل وسیله ي الکتریکی را کنترل نماییم.

  .ل تعریف استبه سمت یک هدف پیش راند، قابکرد و یا ب میتوان آنرا پرتا

رش و یک تطبیق روش کنترل مدل سبا شده است. ارائه  خودکار و هدایت ترکیبی براي موشکهایک طراحی  

تم هدایتی طراحی میگردد که موشک میتواند با دقت به هدف نون کنترلی غیر خطی تطبیقی یک سیسقا

صورت هوشمند به کنترل استپ موتورها در زاویه دلخواه، این سیستم قادر است علاوه بر مدریت  .برخورد کند

  آنتن هارا نیز کنترل نماید.

استپ موتور و ماژول بلوتوث و عملکرد هر یک به طور اختصار توضیح داده و  رعملکرد میکروکنترلتحقیق در این 

  شده است.و در آخر نحوه ي اتصال این ادوات با یکدیگر و شبیه سازي آن ضمیمه شده است.

  کنترل موتور موشک هاي دوربردترل زاویه استپ موتور ، کنترل هوشمند آنتن ، کن کلمات  کلیدي :
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  مقدمه   1 -1
  

روزافزون علم و فناوري بشر همواره به دنبال راحت طلبی بوده و مایل است تمام کارهاي خود را با پیشرفت 
این . در استبدون حرکت و تحرك انجام دهد. از این رو به دنبال راه کارهاي متنوعی براي تحقق رویاهاي خود 

خواهیم با دستگاه هوشمند خود (تلفن همراه) وسایل پیرامون خود را کنترل کنیم. به طور مثال  میپروژه 
دزدگیر، آیفون در، دماي خانه و به طور سیستم سرمایش و گرمایش، سیستم نور، اي  توانیم با فشردن دکمه می

  کان خورده باشد.الکترونیکی را در منزل کنترل کرد بدون آنکه حتی از جاي خود ت میکلی هر سیست

را به سیستم قادر بودیم  BT Device Controlو و رله و همچنین نرم افزار ینابتدا بنده با ماژول بلوتوث، برد آردو
را تعبیه کردیم که  میرله وصل کرده و با فشردن آن سیستم را قطع یا وصل نماییم اما در ادامه ي پروژه سیست

منظور این ما را در درجه ي دلخواه به حرکت درآورد. لذا براي اي  موتور پله yو  xبا دو مقدار در فضاي دو بعدي 
استفاده کردیم این نرم  Bluetooth Terminalبطور کلی برنامه نویسی را تغییر دادیم و همچنین از نرم افزار 

. بطور کلی پس از ي اندرویدي قابل راه اندازي استها شود و در گوشی میافزار به راحتی از سایت گوگل دانلود 
و و استپ موتور از طریق تلفن همراه را خواهیم ینمطالعه این پایان نامه نحوه ي برقراري ارتباط بین برد آردو

  آموخت.

در فصل آخر این پایان نامه در مورد نحوه برقراري ارتباط این قطعات با یکدیگر و نحوه راه اندازي و به طور کلی 
  آن استپ موتور را از را دور کنترل کرد.ساخت دستگاهی که بتوان با 

و ...  Hco5شود از تاریخچه و معماري و نحوه برقراري ارتباط ، ماژول بلوتوث  میدر فصل دوم از بلوتوث صحبت 
  شود. میگفته 

  شود. میو داده شده و انواع و اجزاي سازنده ي آن ارائه یندر فصل سوم توضیحات کامل ازبرد آردو

شود و همچنین دلیل استفاده از  مییا همان استپ موتور بطور مفصل بحث اي  مورد موتور پله در فصل چهارم در
  شود. میاین قطعه در این پروژه صحبت 

    به طور کامل نتیجه گیري و جمع بندي خواهد شد فصل ششمدر 
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   مقدمه -1 -2
  

، که از تکنولوژي  استبلوتوث یک استاندارد براي ارتباط کوتاه برد ، مصرف انرژي کم ، کم هزینه و بی سیم 

ي نزدیک براي ارسال پیام ها با فاصله میکند ، بلوتوث یا دندان آبی ، نام تجاري اتصال بی سی میرادیویی استفاده 

طقه اسکاندیناوي الهام گرفته شده است. فناوري ، عکس یا هر اطلاعات دیگر است که از نام یک پادشاه من

. توانایی بی سیم و کوتاه استکند ،  میبلوتوث شامل چندین نکته کلیدي ، که قبول آن را به طور گسترده آسان 

دهد که توسط یک واسط هوایی ارتباط برقرار کنند ، جایگزین  میي جانبی این اجازه را ها برد آن به دستگاه

کردند. بلوتوث هر  میبا اشکال و سایزهاي مختلف و چندین گیره ، استفاده  ها که از اتصال دهنده ها شدن کابل

که آن را به یک تکنولوژي ایده آل تبدیل نموده است که بسیاري از کند  میدو نوع داده و صوت را پشتیبانی 

کند و در هر جاي دنیا قابل  میوسایل را قادر به ارتباط کرده است. بلوتوث از فرکانس غیر منظم استفاده 

  دسترس است.

 

 بلوتوث یرسم نماد 1شکل 

ي کوچک و ها بلوتوث یک رشته خصوصیت بی سیم است که ارتباطات کوتاه برد بین وسایل مجهز به تراشه

کند. بلوتوث یک استاندارد رادیویی و پروتکل ارتباطی براي مصارف با توان پایین  میاختصاصی بلوتوث را تعریف 

شود. بلوتوث در حقیقت نام  میفعال  ها که با نصب یک میکروچیپ ارزان قیمت در دستگاه استو برد کوتاه 

بلوتوث  شود. این میهم شناخته  IEEE 1802،15ي بی سیم شخصی است که با استاندارد ها تجاري براي شبکه

                                                             
1 .Institute of Electrical and Eletronics Engineers  
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اختراع تکنولوژي بلوتوث  شود. میي نزدیک و ارسال پیغام، عکس و یا هر اطلاعات دیگر استفاده ها براي فاصله

  به وجود آورد. ها در عرصه ي ارتباطات به ویژه موبایل میتحول عظی 1994در سال 

، ادارات و منازل بود. مانند حذف سیم بین  ها ي بسیار از سازمانها ي مفیدش حذف سیمها تنها یکی از ویژگی

  موس و کامپیوتر ، حذف سیم بین صفحه کلید و کامپیوتر ، حذف سیم بین موبایل و کامپیوتر و ...

رالد ها رتسن اهل هلند است. بلوتوث یا به عبارتی دندان آبی از نام پادشاه دانمارك بنامها مخترع بلوتوث ، یاپ

است. این تکنولوژي یک استاندارد رادیویی و پروتکل ارتباطی براي ارتباط یا اتصال با بلوتوث الهام گرفته شده 

  فاصله کوتاه است.

ي ارتباطی مشترك به ها زمانی که دو دستگاه الکترونیکی نیاز به ارتباط با یکدیگر دارند ، باید داراي سیستم

  بلوتوث باشند.میکروچیپ  روش بلوتوث باشند ؛ یعنی هر دو دستگاه باید مجهز به تراشه یا

  نحوه برقراري ارتباط بلوتوث -2 -2
  

شود ، هر وسیله بلوتوث حاوي یک تراشه فرستنده / گیرنده مربعی شکل  میي رادیویی انجام ها ارتباط با فرکانس

لحاظ کند. این فرکانس از این  میکار  GHz 2,48تا  GHz 2,4سانتی متر است ، که در باند فرکانسی  4به ضلع 

ي داشتن مجوز را ندارد. این ها انتخاب شده ، که در سراسر جهان به طور رایگان در دسترس است و محدودیت

، پزشکی و صنعتی کنار گذاشته  میباند فرکانس طبق یک توافق نامه بین المللی براي استفاده توسط لوازم عل

 1شود که هر کدام پهناي باند  میتقسیم کانال  79به  ISMگویند ؛ باند  می ISMشده و اصطلاحاً به آن 

 723که سرعتی نزدیک به ، یک مگابایت در ثانیه را دارد مگاهرتزي دارند. بلوتوث از لحاظ نظري پهناي باند 

بین وسایل دستی و دسترسی به  ها کیلوبیت در ثانیه است. این سرعت خیلی بالا نیست ، اما براي انتقال داده

  ست.اینترنت کاملاً کافی ا
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 تداخل امواج بلوتوث -3 -2
  

میلی وات است.  1ي بسیار ضعیفی در حدود ها براي جلوگیري از تداخل امواج ارسال سیگنال ها یکی از راه

کند. و هم چنین  میمتر محدود  10ي بلوتوث را به حدود ها استفاده از امواج کم قدرت ، شعاع برد سیگنال

ي ضعیف ایجاد تداخل بین امواج بلوتوث با امواج تلفن همراه ، کامپیوتر یا دستگاه ها استفاده از این گونه سیگنال

یا » جهش فرکانس در طیف گسترده« شود. بلوتوث از یک فناوري دیگر به نام  میتلویزیون به طور کلی منتفی 

FHSS  را تقریباً به صفر  گیرد ، که احتمال استفاده از فرکانس برابر توسط دو دستگاه به طور همزمان میبهره

فرکانس منحصر به فرد که به صورت  79پایه این تکنولوژي هر وسیله این امکان را دارد که از بر  رساند. می

شوند ، استفاده کند. و به طور منظم تغییر  میي از پیش تعیین شده انتخاب ها اتفاقی از میان یک سري فرکانس

بار در ثانیه اتفاق  1600دهد. در مورد بلوتوث این عمل تغییر فرکانس در دستگاه فرستنده حدود  میفرکانس 

یی مثل کنترل درب پارکینگ یا ها افتد، بر پایه همین تکنولوژي از اختلال بین امواج بلوتوث با دستگاه می

  شود. میي بی سیم جلوگیري ها تلفن

 معماري بلوتوث -4 -2
  

م بلوتوث یک پیکونت است که از یک گره اصلی و حداکثر هشت گره پیرو فعال به فاصله واحد پایه در سیست

توان  میتوان چندین پیکونت داشت و حتی  میحداکثر ده متر، تشکیل شده است. در یک فضاي بزرگ و واحد 

ي متصل بهم ها از پیکونتاي  کند ، به هم متصل کرد. به مجموعه میاز طریق یک گره که نقش پل ایفا را  ها آن

گره  255تواند تا  میشود. در یک پیکونت علاوه بر هفت گره فعال پیرو ،  میاصطلاحاً شبکه پراکنده نیز گفته 

را در حالت استراحت و کم توان وارد  ها یی هستند که گره اصلی آنها دستگاه ها غیر فعال وجود داشته باشد. این

تواند انجام دهد به جز آن  میکرده تا مصرف باتري آن کاهش یابد. یک دستگاه در حالت غیر فعال هیچ کاري ن

  رسد ، پاسخ بدهد. میکه از گره اصلی  Beaconکه به سیگنال فعال سازي خود یا سیگنال 
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جهت برقراري ارتباط با یکدیگر تلاش  ها گیرند آن میباط قرار که دو دستگاه بلوتوث دار در محدوده ارت میهنگا

شود. یک دستگاه به عنوان گره  میکنند. اگر در آن زمان هیچ پیکونتی موجود نباشد یک فرآیند مبادله فعال  می

ي ها فرکانس، ترتیب پرششوند. گره اصلی  میي پیرو انتخاب ها شود و بقیه به عنوان گره میاصلی در نظر گرفته 

ي ها کند. گره اصلی هم چنین مسئول تعلیم دادن گره میي پیرو را انتخاب ها فرکانس ، زمان بندي و ترتیب گره

  ي غیر فعال است.ها ي دیگر براي زمانها پیرو براي تغییر وضعیت دادن به حالت

متعلق به آن گره  گره اصلی و پیرو باید اطلاعات ساعت و آدرس را به منظور وارد شدن گره پیرو به پیکونت

  دارد. 3منحصر به فرد براي ایجاد مدل پرش 2اصلی ، مبادله کنند. هر دستگاه بلوتوث یک مشخصه جهانی

امواج رادیویی گره اصلی مشخصه جهانی و اختلاف ساعت خود را با هر گره پیرو موجود در پیکونت خود تقسیم 

  کند. می

  زیر باشد:تواند در یکی از حالات  مییک دستگاه بلوتوث 

  است که دستگاه روشن است ولی به پیکونت وصل نیست. می: هنگا 4آماده به خدمت

تواند به آنها وصل  میکه یی ها یش را براي پیدا کردن دستگاهها است که در خواست می: هنگا 5در حال جستجو

  فرستد. میشود 

ي ها ی است که دستگاه براي دعوت گرهیها : مربوط به گره اصلی در پیکونت است و به معنی پیغام 6فراخوانی

  کند. میپیرو جهت اتصال به پیکونت ارسال 

                                                             
2 . Gloeal ID 
3 . Hopping Pattern 
4 . Standby  
5 . Inquiry  
6 . Page 



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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ها امروزه کاربران سیستم هاي دیجیتال براي سادگی کار به دنبال کنترل کننده هایی هستند که به کمک آن

  ابزارها و وسایل مورد نیاز خود را از راه دور کنترل کنند.

  است.این پروژه مربوط به یکی از کاربردهاي سیستم بیسیم براي کنترل استپ موتور از راه دور 

- افزایش است و ترکیب این کنترل کننده ها با این سیستم روز درحالبهها روز  smartphoneاز طرفی کاربران 

  شود.هاي موبایل باعث سهولت و افزایش سرعت در کنترل موتور می

پروژه منحصرا مختص کنترل چرخش یک موتور نیست بلکه میتواند دید وسیعتري در دنیاي هدف این 

همچنین در را از راه دور بدون دخالت دست کنترل کنیم الکترونیک به ما بدهد بگونه اي بتوانیم انتن ماهواره ها

  مود.کنترل نوکار دارند را سر با اهرمدستگاه هایی که میتوان ها بسیاري از کارخانه

مخصوصا ربات هاي انسان نما در قسمت زانوان  نعت رباتیک نام برد،از دیگر کاربرد هاي این پروژه میتوان در ص

  و در آرنج ها و...

کاربرد دیگر در صنعت موشک سازي است به گونه اي که میتوان جهت چرخش و پرتاب دقیق موشک را ارزیابی 

  .کرد

ها در زندگی روزمره ، در این پروژه تحقیقاتی بعمل آمد تا این مطالب را با توجه به اهمیت این کنترل کننده 

  گسترده تري فراگیریم. بطور
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