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 ااتصاات الاسلكية : الثانيةالوحدة  

 ااتصاات الاسلكيةالدرس اأول:  
  :نϳسمϗ ϲل إلΎئط ااتصΎسϭ ϡسϘتن 

 كϭابل نحΎسϭ ΔϳالΎϳف بصرϭ ΔϳسΎئط سϠكΔϳ مثل :  -أ

Ώ- : مثل : ΔϳكϠئط ا سΎسϭ -  ΔϳعΎر صنΎمϗا-   ΔϳϭϠخ ΕاΎاتص-  Wi-Fi -  WI max 

  : ΔϳكϠالاس ΕاΎاتصΎد بϭصϘالم Ύس: م 

     أشΔό تحΕ حمراء(  –المϳكرϳϭϭف  –)امϭاج الرادϭϳ امϭاج الكϬرϭمغنΎطϳسΔϳ عϭ ϲϠسط مΎدϱ غϳر محسϭس مثل : هϲ ااتصΎاΕ التϲ تόتمد  -
        . ΕΎϬع الجϳجم ϲتنتشر ف ϭ 

 

ϳس: الط : ϲسϳطΎمغنϭرϬف الك- ΔϗΎدار الطϘف مϠختϳ ΔϳسϳطΎمغنϭرϬاج كϭأم ϲه . Ύاختاف تردده Ώه حسϠتحم ϱالذ 
 

 ؟ ΔϳكϠالاس ΕاΎر ااتصϭϬلظ ϱأد ϱالذ Ύل : مϠس: ع 

- . ϙن أساϭل دϘئط نΎسϭر بϳكϔتϠل ϱأد ΔϳسΎالنح ϙأساΎب Δϳامتاء الكرة اأرض 
-  Ώϳالتركϭ رϔكل الحΎمش ϲϠع ΏϠتغϠل. ΔنΎϳالصϭ 
- . ΔϳسΎالنح ϙأسا ΔجΎن الحϭد ϡلΎόل الϭح ΕΎمϭϠόل المϘلن 
 
 

   

 

˺- ϡلΎالع ϱندϠل :  ااسكتϳϭكسΎمس مϳج 
-  ϡΎ1865استنتج ع ϲش ϲئΎربϬر كΎϳمر به تϳ ϱالذ ϙϠل السϭأن ح  ϡن المجردة  ءϳόلΎب ϱء ا ترϭتشبه الض ΔϳسϳطΎل مغنϭϘرة عن حΎعب 

   .  Δϳϭϳالراد ΔόأشΎب Εϳسم 
 
 
 العΎلϡ هϳΎنرش هϳرتز : -˻
-  ϡΎ1888استنتج ع ) ΏطϘتست ϭ كسόتنϭ ء ) تنكسرϭئص الضΎمثل خص ΎϬل ΔϳسϳطΎمغنϭرϬالك ΕΎجϭأن الم ϡ . 
- . ΕΎجϭر المΎانتش Δسرع ΏΎلحس ΏرΎبتج ϡΎϗ 
 .طϳف المϭجΕΎ الرادΔϳϭϳ ب΄ن لΎϬ تردداΕ  كتشفا -
 تكرϳمΎ له . سمϭ Εϳحدة التردد الدϭلΔϳ بΎسϡ هϳرتز -
  ( ذبذبΔ لكل ثΎنΔϳ  1= هϳرتز  (1كل  -
 
 ن ؟Ύاانس ϡجس ϲϠع Ύرهϳت΄ثϭ ΔϳسϳطΎمغنϭرϬالك ΕΎجϭن تردد المϳب Δϗالعا Ύل : مϠس: ع 

 الόاΔϗ طردΔϳ , فكϠمΎ زاد تردد المϭجΔ زادΕ طΔϗΎ المϭجϭ ΔبΎلتΎلϲ تزϳد ϗدرتΎϬ عϲϠ اختراϕ جسϡ اانسΎن 
 

 س: عϠل : ϳنصح اأطبΎء بعدϡ تعرض أشعΔ الشمس طϳϭا ؟
 أنΎϬ تحتϱϭ عϲϠ اأشΔό الϕϭϔ بنϔسجΔϳ الضΎرة التϲ تضر جسϡ اانسΎن .          

 
 
 

  

 

 

: ΔϳكϠالاس ΕاΎر ااتصϭϬظ ϲا فϭهمΎء سΎمϠع 

 Δــــماحظ
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 ااتصاات الاسلكيةوسائط  : ثانيالدرس ال

 
-  ΔϳسϳطΎمغنϭرϬاج كϭرة عن امΎعب ϲهϭ ΕΎمϭϠل المعϘئط لنΎسϭ ϲϠع ΔϳكϠالاس ΕاΎااتص ΔϳنϘتعتمد ت 
- . Ύاختاف تردده Ώحس ΕΎجϭه المϠتحم ϱالذ ΔϗΎدار الطϘف مϠختϳ 

 

 
: ϲϠϳ Ύناحظ من الشكل م 

- ϲسϳطΎمغنϭرϬف الكϳالط:  ΔϔϠاج مختϭن من عدة أمϭتكϳتردد ΎϬجه لϭكل مϭ . فϠمخت 
                                                                               
- : ϲاج هϭهذه اام 
 ϭϳاج الرادϭأم 

 فϳϭϭكرϳاج المϭأم 

  الحمراء Εتح Δاأشع 

  Δϳسجϔالبن ϕϭف Δاأشع 

  Δϳنϳالس Δاأشع 

  ΎمΎج Δأشع 

 - Δأشع Εمن الترددا ϲهϭ ΎمΎن جΎرة لإنسΎالض ΔϳلΎالع 
  ) تخترϕ جسϡ اانسΎن ϭ البΎطϭن المسϠح (                                                     

              

- . Δϳاضرار صح Ώتسب ΎϬكثرة التعرض لϭ الجدران ϕا تخترϭ نΎاانس ϡجس ϕتختر Δϳنϳالس Δااشعϭ Δϳسجϔبن ϕϭف Δااشع 

 -  ϭϳالراد ( Δف  –كا من ااشعϳϭϭكرϳن . –المΎرة لإنسΎر ضϳغ ϲالجدران لذا هϭ نΎاانس ϡجس ϕا تختر ) الحمراء Εتح 

  

  ΔϳϭϠالخ ΕاΎلاتص ϲلمΎالع ϡΎنظGSM : 

  ΔϳϭϠالخ ΕاΎلاتص ϲلمΎالع ϡΎئص النظΎخص ϡس: أذكر أهGSM  ؟ 
 

˺-   Δبسرعϭ ϲمϗبشكل ر Εϭل الصϘبن ϡϭϘت ϲالت Δتبر أحد اانظمόϳ9600 ث / Εب . 

˻-  ϡدϘϳ: مثل ΕΎرة  -˺خدمϳصϘئل الΎالرس Δخدم SMS .  ΔلΎلرسΎف بϭصل عدد الحرϳ(160 ) حرف 

 . خدمΔ تحϳϭل المكΎلمΕΎ إلϲ رϡϗ أخر -˻   

 . خدمΔ كΎشف رϡϗ المتصل -˼   

 (خدمϳ Δستطϳع الشخص استϘبΎل مكΎلمتϳن فϲ نϔس الϭ ΕϗϭالتنϘل بϳنϬمΎ بسϭϬلΔ  ). المكΎلمΕΎ المنتظرة -˽   

   ˾- ΔϳعΎالجم ΕΎلمΎع  (. المكϳمسمع الجم ϲϠع ϡϬضόأكثر من شخص التحدث مع ب ΎϬع من خالϳستطϳ Δخدم( 

          ˼-  ϙف المشترϳرόت Δحϳشر  ϡΎل نظΎمόاستSIM :  ثϳل حϘتف المتنΎϬلΎب Δف الشبكϳرόلت ΕΎمϭϠόتخزن م Δϳذك Δحϳرف : بشرόت      
  نϭ ΎϬϠϘاستخدامΎϬ فϲ جΎϬز آخر.      ϳمكن                                                                       ϳمكن

  Δϳالذك Δحϳئص الشرΎس:من خصSIM ؟ 

 استϘبΎل ϭارسΎل المكΎلمΕΎ عϲϠ الرϡϗ نϔسه  -˺    
 امكΎنΔϳ تبدϳل الجΎϬز  -˻    

أنحΎء الΎόلϡ عند التنϘل بϳن شبكΕΎ خΔϳϭϠ   مόظΎϡلرϡϗ ذاته فϲ بهϲ استόمΎل الΎϬتف نϔسه ϘϳRoaming : ϭدϡ خدمΔ التجϭال :  -˽         
ΕΎلشرك              . ΔϔϠمخت ΕΎلشرك 
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 الاسلكيةسائط  الو: ثالثالدرس ال

 ؟ ΔϳكϠالاس ΕاΎااتص ϡنظ ϡس: عدد أه 

 الΎϬتف المتنϘل -˺
˻- ΔϳعΎر صنΎمϗأ 
 البϭϠتϭث -˼
˽-  ΔخدمWIFI  
˾- Δخدم WIMAX  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 : ΏϭسΎالح ΕΎشبك ϲف Δالمستخدم ΔϳكϠالاس ΕΎϳنϘالت ϡأه 

1- ( ΔϳكϠالاس Δϳالشخص ΔالشبكWPAN:) 
   ΎϬضόبب Δϳزة شخصϬلربط اج ϡتستخد ΎϳكϠاس ΔفΎضمن مس ΔϠϳϠϗ رΎأمت ϕΎنط ϲرة فϳصϗ(˺11 )زة مترϬأجϭ Δϳاتف ذكϭϬك  
  ΏϭسΎط  .  حϘن فϳزΎϬن جϳل بΎل ااتصϭمحم  
 BluetoothتϘنΔϳ البϭϠتϭث  مثل :  

 
 
2-  ΔالشبكΔϳϠالمح ( ΔϳكϠالاسANLW:) 

   كمنزل أϭ مدرسΔ متر (   11˼ – 1˺اسϠكΎϳ ضمن مسΎفΔ تصل مΎ بϳن )تستخدϡ لربط ااجϬزة فϲ منطΔϘ جغرافΔϳ محدϭدة    
   ϙذلϭ   . Δϳد الجغرافϭاكثر ضمن الحد ϭاحدة أϭ ΔϳΎضمن بن   
 لϭصل الحϭاسΏϳ اسϠكWi Fi  Ύϳ تϘنΔϳ   مثل :    
 
 
 

3-  ΔالشبكΔόسϭالم ( ΔϳكϠالاسANWW:) 
 مدن عدة مثل مدϳنΔ أϭ مسΎفΕΎ طΔϠϳϭ تصل لόدة كϭϠϳ متراΕل تبثاسϠكΎϳ البϳόدة ببόضΎϬ البόض  Lanتستخدϡ لربط شبكΕΎ الـ   
   Δمثل : شبك Wi max  ,3G  ,4G ,  ΔϳعΎر صنΎمϗأ 

 

 

: ΏϭسΎالح ΕΎشبك ϲف Δالمستخدم ΔϳكϠالاس ΕΎϳنϘالت 

 ΔϳكϠالاس Δϳالشخص Δالشبك
(WPAN) 

 ΔالشبكΔϳϠالمح  ΔϳكϠالاس
(ANLW) 

 ΔالشبكΔόسϭالم  ΔϳكϠالاس
(ANWW) 

تϘنΔϳ البϭϠتϭث  مثل :
Bluetooth 

   اسϠكΎϳلϭصل الحϭاسΏϳ تϘنΔϳ  مثل :
Wi Fi   

 Δمثل : شبك Wi max  ,
3G  ,4G ,  ΔϳعΎر صنΎمϗأ 



 الثانوية للبننمال عبد الناصر مدرسة                                                                 , الروبوت ( ااتصاات الاسلكية )شر تكنولوجيا اعال الصف

 

ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˿ 

 

 (WPANسائط الشبكة الشخصية الاسلكية )الدرس الرابع: و
 

 

 الرادϭϳأمϭاج تϘنΔϳ اسϠكΎϳ تϬدف إلϲ السمΎح بتبΎدل المϭϠόمΕΎ بϳن جΎϬزϳن أϭ أكثر ا تϔصΎϬϠ مسΎفΕΎ كبϳرة عن طرϖϳ  التعرϳف : 

ϬزاتϳممΎ :    ˺-  دةϘόم Εاϳصϭتϭ ϙأسا ϲج إلΎا تحت ΔϳكϠاس ΔϳنϘص الثمن    -˻   تϳل  -˼رخϬسϡااستخدا   

: ϡااستخدا  

 .ϳستخدϡ لربط أجزاء الحΎسΏϭ المختΔϔϠ مع بόضΎϬ البόض    -أ                      

                      Ώ- ϱزة أخرϬأجϭ لϘتف متنΎن هϳب ΕΎمϭϠόدل المΎتب . 

    : البϭϠتΕϭ عϲϠ مستϱϭ الطΔϗΎ المستخدمΔ  أصنΎف 

 متر . 100مϭ ϲϠاط( : ϳسمح بتبΎدل المϭϠόمΕΎ لمسΎفΔ  100الصنف اأϭل ) -أ

Ώ-  ( ϲنΎ2.5الصنف الث  ΔفΎلمس ΕΎمϭϠόدل المΎسمح بتبϳ : ) اطϭ ϲϠمتر . 10م 

 متر . 1مϭ ϲϠاط ( : ϳسمح بتبΎدل المϭϠόمΕΎ لمسΎفΔ  1الصنف الثΎلث )  -ج

ϬئصΎخصΎ :   

 ا ϳحتΎج إلϲ تϭافϖ ااجϬزة عϲϠ خط نظر ϭاحد  -˺                      

 ا ϳحتΎج إلϲ تόرϳف اأجϬزة  -˻                      

                      ˼- ϲتصل إل Δبسرع ΕΎمϭϠόل المϘنϳ 3   بتردد ϭ ΔϳنΎث/Εب Ύجϳغ 2.45مϳرتز غϳه Ύ  

 أجϬزة كحد أعϲϠ مΎό فϲ الΕϗϭ نϔسه      ϳ8مكنه ربط   -˽                      

                      ˾-  ΎϬنϳر التردد بϳϳتغ ϡتϳ ( المنتشر ϱالمد ϲف Εر التردداϳϳتغ ΏϭϠاس ϡستخدϳ1600 ) ΔϳنΎمرة / ث 

  ثϭتϭϠعبر الب ΔلϭϘالمن ΕΎمϭϠالمع ΔϳΎحمϭ نϳت΄م ϡتϳ فϳل / كϠ؟ع 

                 ˺- ΔϔϠالمخت ΕΎنΎϳر البϳϔتش  Δأنظم ϡستخداΎب . 

                 ˻-  ϱالسر ϡϗالر ϡستخداΎب. 

 المدϱ المنتشر . ϲب΄سΏϭϠ تغϳϳر التردداΕ ف -˼                 

  كل ΔϳنΎالث ϲف Εر التردداϳϳتغ ϡتϳ / لϠمرة ؟  1600ع 

        ϲل    -حتΎااتص ϲϠع ΕلتنصΎشخص ب ϡϭϘϳ زة  -اϬن ااجϳاج بϭمنع تداخل اأمϳϭ 

 

                  

  

 

 

 ؟ϭϳاج الرادϭد ب΄مϭصϘالم Ύم  ϲأه Δϳاأبن ϕذه اامراج اختراϬمكن لϳϭ ΕΎهΎع ااتجϳجم ϲدة فϳόب ΕΎفΎل  لمسϘاج تنتϭم. 

 د بϭصϘالم Ύاج مϭف  ؟΄مϳϭϭكرϳا      المϭ بلϘمستϭ د مرسلϭجϭ ΏϠتطϳ Ύالنظر مم ϱϭمست ϲϠع ΔمϳϘط مستϭخط ϲل فϘاج تنتϭأم ϲه 

 تخترϕ اأبنϭ Δϳلكن تت΄ثر بΎلϭόامل الخΎرجΔϳ مثل المطر .                                          

 

 BluetoothتϘنΔϳ البϭϠتϭث 
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 (ANLWة الاسلكية )محليسائط الشبكة ال: وخامسالدرس ال
 

 

 تستخدϡ امϭاج الرادIEEE802.11  ϭϳلربط عدد من اجϬزة الشبكΔ اسϠكΎϳ تόمل حسΏ المΎϳόر الΎόلمϲ تϘنΔϳ  التعرϳف : 

ϬزاتϳممΎ :   

˺- Ώϳالترك ΔلϭϬس     ˻- ΕΎهΎع ااتجϳجم ϲتنتشر ف ϲالت  

     مترا 50حرΔϳ الحركΔ لأجϬزة مع بΎϘئΎϬ متصΔϠ فϲ مدϳ ϱصل لـ  -˼

    : حسΏ سرعΔ نϘل المعϭϠمFI-WI  ΕΎ أصنΎف

 هϳرتزغϳغΎ   2.4مϳغΎ بΕ/ثΎنόϳϭ Δϳمل عϲϠ تردد  11: الذόϳ ϱمل عϲϠ سرعb Δالصنف  -1             

 هϳرتزغϳغΎ   2.4مϳغΎ بΕ/ثΎنόϳϭ Δϳمل عϲϠ تردد  όϳ54مل عϲϠ سرعΔ استخداϡ أمϭاج الرادϭϳ : الذg ϱالصنف  -2             

 هϳرتزغϳغΎ  5,   2.4مϳغΎ بΕ/ثΎنόϳϭ Δϳمل عϲϠ تردد  600: الذόϳ ϱمل عϲϠ سرعn Δالصنف  -3             

 هϳرتزغϳغΎ   5مϳغΎ بΕ/ثΎنόϳϭ Δϳمل عϲϠ تردد  1300: الذόϳ ϱمل عϲϠ سرعac Δالصنف  -4             

 غϳغΎ هϳرتز  60,  5,   2.4مϳغΎ بΕ/ثΎنόϳϭ Δϳمل عϲϠ تردد  7000: الذόϳ ϱمل عϲϠ سرعad Δالصنف  -5             

 IEEE802.11تόمل حسΏ المΎϳόر الΎόلمϲ  -˺  خصΎئصه :

 جϳجΎ هϳرتز 2.4تόمل عϲϠ تردد  -˻               

               ˼-  ϖϳعن طر ΎϳكϠاس ΏϭسΎصل الحϭ ϡتϳ ΔفΎإض ΔلشبكΎص بΎخ Δشبك Εكر ΔϳكϠالاس 

 ϲف Δالمستخدم ΔϳϠكϳϬالFI-WI    : 

 تكϭن عϲϠ شكل نϘطΔ لόدة نΎϘط  -˺              

              ˻-  ϲόز مرجΎϬفر جϭتAccess Point ضόالب ΎϬضόب Δزة الشبكϬربط أجϳϭ رفόϳ 

 متر  30تصل ااشΎراΕ بصϭرة Δϳϭϗ إلϲ كϠمΎ ابتόد الجΎϬز عϲϠ الجΎϬز المرجϲό تϘل السرعΔ , حϳث  -˼              

 ϳمكن ان تόمل عϲϠ احداه الشبكΔ , حتϲ ا تتداخل اامϭاج مع الشبكΕΎ اأخرى ϗنΎة مختΔϔϠ  14 تϭجد -˽              

 ف Δأمن الشبك ϲϠظ عΎϔالح ϡتϳ فϳل / كϠعϲ  ΔϳنϘتFi -Wi ؟ 

                ˺-  ΔشبكϠله لϭلدخ ϡالمستخد ΎϬϠدخϳ سر ΔمϠعبر ك ˻-  ϲόز المرجΎϬالج ϱز لدΎϬف الجϳرόت 

 (ANWWالاسلكية )  موسعةسائط الشبكة الو
 

 

 

 تϘنΔϳ اتصΎل بشبكΔ اانترنΕ بطرΔϘϳ اسϠكΎϳ بΎستόمΎل امϭاج المϳكرϳϭϭف   التعرϳف : 

ϬزاتϳممΎ :  ˺-  طϳتصل مح ϲف , التϳϭϭكرϳاج المϭأم ϡ15استخدا   Δϳόϳف الطبϭالظر ϲف ϡك 

    ˻-  ϲلمΎόر الΎϳόالم Ώمل حسόتIEEE802.16   

    ˼-  ϲتصل إل Δمل بسرعόابل  3تϭلك ΔجΎن الحϭث د / Εب Ύغϳم 

   ΔϳنϘت Wi- Fi  ΎϳكϠاس Ώϳاسϭصل الحϭل 

   ΔϳنϘت WI- MAX   Εاانترن Δبشبك ϲنϳربط البϠل 



 الثانوية للبننمال عبد الناصر مدرسة                                                                 , الروبوت ( ااتصاات الاسلكية )شر تكنولوجيا اعال الصف

 

ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ́ 

 

 

: ΔϳϠكϳϬال    ϲόز مرجΎϬفر جϭط , عبر تΎϘدة نόل ΔطϘمبدأ ن ϲϠتمد عόتAccess Point ϭ رفόϳ. ضόالب ΎϬضόب Δزة الشبكϬربط أجϳ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 مΎ المϘصϭد بتϘنΕΎϳ البϭϠتϭث ؟ -˺

      ΕΎفΎمس ΎϬϠصϔأكثر ا ت ϭن أϳزΎϬن جϳب ΕΎمϭϠόدل المΎح بتبΎالسم ϲدف إلϬت ΎϳكϠاس ΔϳنϘتϭϳاج الرادϭأم ϖϳرة عن طرϳكب 

˻-  ΎمϬنϳب ΔفΎن المسϳزΎϬمكن ربط جϳ ؟ 500هل ϙبتΎل أجϠث ؟ عϭتϭϠالب ΔϳنϘمن خال ت ϡ 

 متر . ϳ˺11سمح بتبΎدل المϭϠόمΕΎ لمسΎفΔ  بحϳثمϭ ϲϠاط(  11˺الصنف اأϭل ) ا ϳمكن الربط ان المدϱ المسمϭح به فϘط عبر     

˼- ϡتستخد Δشبك ΔϳΎمكن حمϳ فϳك  ΔϳنϘتFI  -WI ؟ 

     ˺-  ΔشبكϠله لϭلدخ ϡالمستخد ΎϬϠدخϳ سر ΔمϠعبر  -˻ عبر كϲόز المرجΎϬالج ϱز لدΎϬف الجϳرόت  Access Point 

 مΎ المشΎكل التϲ تغϠبΕ عΎϬϳϠ التϘنΕΎϳ الاسϠكΔϳ لاتصΎاΕ ؟ -˽

˺-  ΔϳسΎالنح ϙأساΎب Δϳامتاء الكرة اأرض. 

 ϭالتركϭ ΏϳالصΎϳنΔ .تغΏϠ عϲϠ مشΎكل الحϔر ال -˻

˼- . ΔϳسΎالنح ϙأسا ΔجΎن الحϭد ϡلΎόل الϭح ΕΎمϭϠόل المϘن 

˾-  ϲكϠالاس Δل بشبكΎسر لاتص ΔمϠضع كϭFI -WI  ؟ 

 حتϲ تحمϰ أمن الشبكΔ من ااختراϭ ϕالتجسس ϭالمستخدمϳن الغϳر شرعϳϳن       

˿-  ΔϳنϘن تϳب ϕرϔضح الϭFI-WI  ΔϳنϘتϭMAX-WI  ؟ 

ΔرنΎقϤϟ΍ جهϭ  ΔقنيΗWI-FI  ΔقنيΗWI-MAX 
ϡ΍ΪΨΘاس΍ ΎيϜϠاس ΔϜΒشϟ΍ ΓزϬج΍ ςرب  ΎيϜϠاس ΖرنΘان΍ ΔϜΒبش ϝΎصΗ΍ 

   Ϥϟ΍ IEEE802.11   IEEE802.16عيΎر 

 كϢ  15يصϟ Ϟـ  Θϣر΍   50ا يزيΪ عن  ΪϤϟ΍ي 

 Ν΍Ϯϣا΍  ϮيΩ΍رϟ΍ Ν΍Ϯϣ΍   يفϭϭرϜيϤϟ΍ Ν΍Ϯϣ΍ 

Δسرعϟ΍  450 – 54 – 11بين  Ι / Ζب Ύيغϣ 3 Ι / Ζب Ύيغϣ 

ΔيϠϜيϬϟ΍  ρΎنق ΓΪعϟ Δτأ نقΪΒϣ ρΎنق ΓΪعϟ Δτأ نقΪΒϣ 

 

 

Δماحظ 

-  ϲندسϬد مϬمع( ΕΎϳنϭاالكترϭ ءΎربϬالكIEEEϘح ϲر فϳϳΎر معϳϭتط ΎϬتΎطΎتشمل نش ΔϳنϬم Δم΅سس ϲه ) ΏϭسΎالحϭ ءΎربϬالكϭ ΕاΎل ااتص 

 غϳغΎ هϳرتز أنه تردد مجΎنϳ ϲمكن استخدامه دϭن الحΎجΔ لترخϳص خΎص . ϳ2.4ستخدϡ غΎلبΎ التردد  -

- ϲن فϭبشرط أن تك ΎϳئΎϘϠت ΎϬبعض ϲϠلتعرف عΎزة بϬااج ϡϭϘت  Δنϳمع Εاϭكϭتϭبر  ϡستخداΎب ΕΎمϭϠدل المعΎتب ϡتϳϭ البعض ΎϬل بث بعضΎمج 

-  ΔϳنϘرة تϳاأخ Δنϭاآ ϲف ΕانتشرWI-FI . ΔمΎكن العΎاامϭ زلΎالمنϭ ΕΎالشركϭ ϡعΎالمط ΏϠأغ ϲع فϳالسر Εفر اانترنϭت ϲالت 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ̂ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 الوحدة الثالثة : 

 صناعة الرجل اآلي الروبوت
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠό1˺    إعداد الم 

 

 صناعة الرجل االي : الثالثةالوحدة  

 مقدمة إلي نظام الروبوتالدرس اأول:  
 : ΕϭبϭلرΎد بϭصϘالم Ύم  

 

 ΔϳكϳنΎكϳمϭإلكتر Δآل ϭزهΎانجϭ رارϘذ الΎاتخ ϲϠدرة عΎϗϭ ϲعΎء ااصطنΎالذك ϙϠتمت  Δسبϭمح  Ύذهϳϔن تنΎاانس ϲϠع Ώصعϳ ϡΎϬم 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  ؟ ) Εϭبϭالر( ϲالرجل اآلϭ ΔϳدΎالع Δن اآلϳب ϕرϔال Ύس : حدد م 
 

 

- : ΔϳدΎόال Δاآل   . ΎϘن مسبϳفϭرόن المΎالمكϭ نΎالزم Ώحس Δالمبرمج ϡΎϬذ المϔتن  
- : Εϭبϭرة .      الرϳف متغϭظر Ώرار حسϘذ الΎاتخ ϲϠدرة عϘال ϙϠتمϳ 
 
  ؟ Εϭبϭالر Εزاϳس : اذكر مم 

 

 الόمل فϲ ظرϭف خطرة  -˼  الدΔϗ فϲ اانتΎج  -˻ سرعΔ فϲ الόمل      -˺
˽-  ϡΎϬدد المόت ˾-  ΔϳلΎع ΔϳجΎدة  -˿  انتϭالج ϱϭمست ΕΎثب 
 

 ؟ Εϭبϭالر Ώϭϳس : اذكر ع 
 

˺- . ΕΎعΎر من الصنϳكث ϲف ΔلΎالبط Ώسبϳ  
 مستϘبا .ϳمكنه التحكϡ فϲ حΎϳة اانسΎن  -˻
 ϳمكن أن ϳصبح عدϭا لإنسΎن إذا أسϲء فϲ استخدامه . -˼
 
 ؟ Εϭبϭالر ϡاستخدا ΕاΎس : اذكر مج 

˺- : ΔعΎالصن          . Δϳنϭزة اإلكترϬااجϭ ΕراΎϳع السϳط تجمϭخط ϲف ϡتϳ 

˻- : Δر .          الزراعΎالثم ϲجنϭ ΕΎعϭالمزر ϱر ϲف ϡلتحكΎب ϡتϳ  

˼- : Ώد .إجراء             الطόعن ب Ώϳبل الطبϗ من ΎϬϬϳجϭت ϡتϳ Δϳالجراح ΕΎϳϠمόال 

˽- : ΔϳتΎلأفراد .         الخدم ΔϔϠالمخت ΕΎالخدم ϡϳدϘلت ΕΎالم΅سسϭ زلΎالمنϭ ϡعΎالمط ϲف ϡتϳ 

  ϳتϡ بΎستكشΎف الكϭاكϭ ΏصΎϳنΔ اأϗمΎر الصنΎعΔϳ .           الϔضΎء : -˾

˿- : Δالسامϭ اامن  ϭ Δهϭالمشب ϡΎاأجس ϙϳكϔبت ϡتϳ  . اد الخطرةϭمل مع المΎόالت 

- ΔمϠك ΕϘاشت Εϭبϭمنر  ΔمϠكΎتϭبϭر  Δϳكϳالتش ( بلΎϘن مϭر بدΎإجبΎمل بόال ϲر إلϳتش ϲالسخرةالت. ) 

- ϲϠع ΔϠر اأمثϬمن أشΎϳرة ذاتϳالمس Εاآا  ΎϬمن )ΔمϳدϘال ΕΎتϭبϭالر(: 

 . لبدϳع الزمΎن الجزرϱ غΎسل الϳدϳن اآلϭϲ سΎعΔ الϳϔل الشϳϬرة    

 ϭالمخترعϳن عبر التΎرϳخ  نمن أعظϡ المϬندسϳن ϭالمϳكΎنϳكϳϳ العΎلϡ بدϳع الزمΎن الجزرόϳϱتبر -

                                            ΏحΎص ϭهϭ ϡϠن العϳمع بΎالج " ΏΎل "  كتϳالح ΔعΎصن ϲفع فΎالعمل النϭ
. 

Δماحظ 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺˺ 

 

 مكونات نظام الروبوت: ثانيالدرس ال

 ؟ ΔϳسΎاأس Εϭبϭالر ΕΎنϭس : عدد مك 
 

 المخرجΕΎ  – العمΕΎϳϠ ) المعΎلجϭ Δالتحكϡ (  – المدخاΕ    هϭ: ϲحداΕ رئϳسΔϳ ثاث  منالرϭبϳ  Εϭتكϭن -
 
  : س : عرف كا من 

 

 

 
 
 
 

 

 
 

                     . 
A.  

 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

                         
 

 

 

 

 

  

 

 Εالمدخا   ΕΎالمخرج  ( ΕΎϳϠالعم ϡالتحكϭ ΔلجΎالمع
) 

- ΔϳئΎربϬالك ΕراΎن . اإشΎاانس ϭأ Δϳامر برمجϭأ ϭأ ΕΎمن المجس ΎϬϳϠل عϭالحص ϡتϳ : 

- ΔϳئΎϳزϳϔال ΕΎϳحرارة .. الكم ϭأ Δبϭرط ϭأ Δϳئϭض ϭأ Δϳتϭص ϭأ Δϳن مثل : حركϭتك :  

Δماحظ 

: Εالمدخا  ϲه   , ΔϳئΎربϬك ΕراΎإش ΔϳئΎϳزϳϔال ΕΎϳل الكمϭتح ϲالت ΕΎمن المجس ΎϬϳϠل عϭالحص ϡتϳ ΔϳئΎربϬك ΕراΎإش ΎϬϠترسϭ          
                     . ΔبϭϠالمط ϡΎϬلمΎب ϡΎϳϘϠل Δالازم ΕراراϘذ الΎاتخ ϡمتحكϠل 

 

 الضϭئΔϳ المستخدمΔ فϲ الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط .المجسΕΎ  مثΎل :     

 : ΕΎϳϠالعم  ϲه     ΕراΎشكل إش ϲϠله عΎارسϭ ΏسΎرار المنϘذ الΎاتخ ,  Εاردة من المدخاϭال ΔϳئΎربϬالك ΕراΎاإش ΔلجΎمع 

 كϬربΎئΔϳ إلϲ المخرجΕΎ , لϡϭϘϳ الرϭبΕϭ ب΄داء المϡΎϬ المطϭϠبΔ منه .        
 

 اتخΎذ الϘرار بتغϳϳر ااتجΎه عند خرϭجه عن الخط اأسϭد .  مثΎل :   

  : ΕΎالمخرج ϲه    Δϳنϭطع إلكترϗ من خال ΎϬعرضϭ ΔϳئΎϳزϳف ΕΎϳكم ϲإل ϡاردة من المتحكϭال ΔϳئΎربϬالك ΕراΎل ااشϳϭتج تحΎن 

          . )ΕΎمΎصمϭ ΕΎعΎسمϭ ΕΎمثل ) محرك ΔϳكϳنΎكϳمϭ 
 

 نϘل ااشΎϳء بϭاسطΔ ذراع الرϭبΕϭ من مكΎن آخر .  مثΎل : 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺˻ 

 

 نواع المتحكماتأ: ثالثالدرس ال

 ΕΎاع المتحكمϭأن 

  : ΕΎالمتحكم ϭالذاكرة أ Δόمثل س Δمشترك ΕΎϳنΎإمكϭ ئصΎخص ϲف ϙتشتر ϲالت ΔϘϳϗالد ΕΎمن المتحكم Δعϭمجم ϲه
 ΔكϠϬالمست ΔϗΎالط ϭا ϡالحج 

 ؟ ϖϳϗالد ϡلمتحكΎد بϭصϘالم Ύس : م 

 Εحداϭϭ الذاكرة ϲتسم Δϳفرع Εحداϭϭ ,ϖϳϗلج الدΎόالم ϲتسم ΔϳسΎحدة أسϭ ϲϠع ϱϭتحت ΔϠمΎرة عن دارة متكΎعب

 تمΎثϲϠ .  –اخراج , ϭم΅Εϗ لتشغϳل سΎعΔ المΎόلج ϗϭد تحتϱϭ عϲϠ محϭل رϗمϲاإدخΎل ϭ ا

     س : استخدامΕΎ المتحكϡ الدϖϳϗ ؟
    - ΕراΎاإش ΔلجΎόلم ΕΎϘϳتطب ϲف ϡتستخد 

 مصΎنع م΅تمتΔ ( –منΎزل ذكΔϳ  –رϭبϭتΕΎ  –اتخΎذ الϘراراΕ ) الΏΎό صغϳرة  -    

  س : أنϭاع المتحكمΕΎ ؟
 PICمتحكϡ دϖϳϗ من نϭع   -˺     

     ˻-  ΏمΎست ϙسϳالب ΕΎمتحكمBasic Stamp 

      ˼-   ΕΎمتحكمAVR 

 ATmega328لϭحΕΎ اردϳ ϭنϭ مثل  -˽     

 

 (  طΎ1:1:3حل نش  Δحϔص )75  : 

 نϭع المتحكϡ اϭ المعΎلج  

 ΔرنΎϘجه المϭ PIC  ΔϠئΎع  PIC16F877A 
 

   ϭان ϭنϳ ϭاأرد  

AVR family:ATmega328 

 الحΎسΏϭ المصغر
Raspberry Pi 1                   

$ حتϲ 25أعϭ ϲϠمنΎسΏ تبدأ من  $24متϭسطΔ تبدأ من  $25رخϳصΔ تبدأ من  بΎإمكΎنΕΎϳ مΎϘرنΔ السعر
35$ 

Δالسرع  Δسطϭ20متMHz  Δسطϭ16متMHz  ΔϠبΎϗϭ
 ϲع حتϳتسرϠ20لMHz  

 ΔϳلΎ700عMHz  عϳتسرϠل ΔϠبΎϗϭ
 ϲ1000حتMHz 

ϙاϬاست ΔϗΎالط ΔϗΎطϠض لϔمنخ ϙاϬستΎز بϳتتم ΔϗΎطϠع لϔمرت ϙاϬستΎز بϳتتم ΔϗΎطϠع لϔمرت ϙاϬستΎز بϳتتم 

Δالبرمج  ΔبرمجϠأكثر من اداة ل ϡستخدϳ
mplab  

 Δل البرمجϬسc/c++ C++/python 

كبϳرة متϭفرة بϭفرة ϳϭسϬل  اأسϭاϕ فϲ الكمϲ التϭافر
ΎϬϳل الϭصϭال 

ϕاϭأسΎفرة بϭر متϳلكن  كب
 بصϭرة اϗل

ϳϠϗل متϭفرة بΎأسϭاϕ لكن بصϭرة 
 اϗل

ΕΎϘϳمثل  التطب ΔلسرعΎدة بϭمحدϭ Δعϭمتن
ΕراΎمس Δόر أربϭإدارة مر : 

بسϳطϭ ΔمتϘدمΔ مثل: Ύϳϗس 
 ΔفΎزة اانذار –المسϬاج 

 Δبϗرا مراϳمΎمثل : ك ΔدمϘمت– 
 طΎϳرة بدϭن طΎϳر
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺˼ 

 

 

 ) ΕΎالمجس ( Εراόالمستش 

 ΔϳئΎϳزϳϔال ΕΎϳتمثل الكم ϲهϭ نΎلإنس Δاس الخمسϭالح ΔبΎتعتبر بمث ΕϭبϭرϠل ΕΎالمجس ϭر أΎزة ااستشعϬأج
 ΔفΎحرارة  –من مس–  Δضغط  –سرع---  .Εϭبϭالر ϲف ϡلاستخدا ΔϠبΎϗ ΔϳئΎربϬك ΕراΎإش ϲإل ΎϬلϭتحϭ 

 
 : ΕΎلمجسΎد بϭصϘالم Ύس : م  

 Ύϳئϭ ΔϳتحϭلΎϬ إلϲ كمΕΎϳ كϬربΎئΔϳ مكΎفئΔ لتϙϠ الكمΕΎϳ  هϲ أداة الكترϭنΔϳ تستشعر الكمΕΎϳ الϳϔز

 الϳϔزΎϳئΔϳ كΎلرطϭبϭ Δالضϭء ϭالحرارة ϭالصϭ ΕϭااشعΔ تحΕ الحمراء .     
                      

 (  طΎ2:1:3حل نش  Δحϔص )76  : 

 
ΔرنΎϘجه المϭ Δϔϳظϭال ΕΎϳبϠس ΕΎϳبΎجϳذج /  اϭنم

 صϭرة

ΔϳئΎربϬد  اازرار الكϳن تحدϳس بΎالتم
الرϭبϭ ΕϭااشΎϳء 

 المحϳطΔ به

تنحصر فΎϳϗ ϲس تمΎس 
 ϭاحد

 Ώϳالترك ΔϠϬسϭ Δصϳرخ
 ϭمعتمدة

 

ϳزϭدنΎ بمϘدار الضغط فϲ  مستشعر الضغط
 نϘطΔ التمΎس

معرفΔ مϘدار الضغط عند  صعΏ ااستعمΎل
 نϘطΔ التمΎس

 

Δϳتϭص ϕϭف ΕΎجϭن  المϳب Εϗϭال ϕرΎف ΏΎلحس
ارسΎل ϭاستϘبΎل اشΎرة 

Δϳتϭص 

ϳتشϭش بϔعل العϭامل 
البϳئϭ ΔϳالتضΎرϳس 

Δϳعϳالطب 

 ΏΎحسϭ ΔبΎع ااستجϳسر
Δسطϭمت ΕΎفΎمس 

 

ا ϳحدد بدϭ ΔϗحسΎس  ϳϘϳس مستϱϭ ااضΎءة مستشعر الضϭء
ϲئϭم΅ثر ض ϱجدا أ 

رخϳص جدا ϭسϬل 
ااستخداϭ ϡسرϳع 

ΔبΎااستج 

 

Δمستشعر ااشع 
 تحΕ الحمراء 

ΎϬسΎϳϗϭ ΕΎفΎد المسϳل من  تحدϗأ ΕΎفΎس مسΎϳϗ
Δϳتϭص ϕϭف ΕΎجϭالم 

ΔϘϳϗدϭ معتمدةϭ Δصϳرخ  

ϱد الدائرϬس الجΎϳϘم  ϡتϳ ϲالت Δϳϭالزا ΏΎحس
ϭϳمثل : الراد ΎϬران بϭالد 

 Δϳϭدة بزاϭمحد ΎϬمعظم
300 Δϳϭزا 

سϬل ااستخداϭ ϡرخϳص 
ΔلϭبϘم Δϗدϭ 

 

Εϭمثل :  مستشعر الص Εϭر الصΎاستشع
 مϳكرϭفϭن

 ΕاϭأصΎالت΄ثر ب
المجϭΎرة ϭا ϳحدد 

Εϭمصدر الص 

  رخϳص ϭمعتمد

Ύϳϗس درجΔ الحرارة مثل  مستشعر الحرارة
 :Lm35 

سϬل ااستخداϭ ϡدϖϳϗ  ا ϳحدد مصدر الحرارة
 ϭغϳر معϘد
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺˽ 

 

 

 هل ϳمكن لϠرϭبΕϭ أن ϳتسبΏ فϲ بطΎلΔ اانسΎن ؟ -˺

      ΔلΎبط Ώسبϳ مكن انϳ ϡόاأداء  ن ϲته فϗدϭ لسرعته ϙذلϭ نعΎالمص ϲف ΔصΎخϭ , 

 هل ϳمكن لϠرϭبΕϭ أن ϳكϭن أذكϲ من اانسΎن ؟ -˻

 ϳمكن أن الرϭبΕϭ من صنع اانسΎن نϔسه ,ϭلكن ϳمكن الϭϘل أن الرϭبΕϭ أسرع ϭأدϕ فϲ النتΎئج ϭاتخΎذ الϘراراΕ الصحϳحϭ ΔالدΔϘϳϗ   ا     
 
 ارسϡ المخطط الصندϲϗϭ لϠرϭبΕϭ ,مϭضحΎ دϭر ϭحدة المعΎلجϭ Δالتحكϡ ؟ -˼

منΎسϭ ΏارسΎله عϲϠ شكل إشΎراΕ كϬربΎئΔϳ إلϲ مΎόلجΔ اإشΎراΕ الكϬربΎئΔϳ الϭاردة من المدخاΕ  , اتخΎذ الϘرار ال
 تجΎه عند خرϭجه عن الخط اأسϭد اتخΎذ الϘرار بتغϳϳر اا  مثΎل : Εϭ ب΄داء المϡΎϬ المطϭϠبΔ منه .المخرجΕΎ , لϡϭϘϳ الرϭب

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 مΎ فΎئدة المستشعراΕ فϲ الرϭبΕϭ ؟ -˽

  ΕΎϳالكم ϙϠلت ΔفئΎمك ΔϳئΎربϬك ΕΎϳكم ϲإل ΎϬلϭتحϭ ΔϳئΎϳزϳϔال ΕΎϳر الكمόتستش Δϳنϭأداة الكتر ϲه 

 . الϳϔزΎϳئΔϳ كΎلرطϭبϭ Δالضϭء ϭالحرارة ϭالصϭ ΕϭااشΔό تحΕ الحمراء     
 

˾- : ϙذل ϖϳϘلتح ΎϬالممكن استخدام Εالمستشعرا Ύضحϭن , مϳلتΎمن الح ΔلΎأدرس كل ح 

 مستشόر الصΕϭنستخدϡ مجس أرϳد من رϭبϭتϲ أن ϳتبعنϲ :   –أ 
Ώ- : ΎتنϘϳد حدϭضمن حد ϲϘبϳ أن ϲتϭبϭد من رϳمجس أر ϡالحمراء نستخد Εتح Δόر ااشόمستش 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺˾ 

 

 الروبوت متتبع للخط ااسود: رابعالدرس ال

 د ؟ϭخط ااسϠمتتبع ل Εϭبϭالر Ύس : عرف م 

 جΎϬز إلكترϭمϳكΎنϳكϡϭϘϳ ϲ بϭظΔϔϳ تتبع خط أسϭد مرسϡϭ عϲϠ أرضΔϳ بϳضΎء من خال مجسΕΎ تستشعر      
           ϭاأسϭ ضϳن اأبϳنϭϠد .ال 

 
 د ؟ϭااسϭ ضϳن اابϭϠال ϡاستخدا Ώسب Ύل مϠس: ع 

  : ϳتمϳز بϘدرته عϲϠ عكس ااشΔό السϗΎطΔ عϳϠه . White اابϳض
 : ϳتمϳز بϘدرته عϲϠ امتصΎص ااشΔό السϗΎطΔ عϳϠه . Black ااسϭد

 
 د "؟ϭخط ااس ϲϠر عϳسϳ Εϭبϭبـ" ر Εϭبϭالر Δϳمكن تسمϳ د س: هلϭالخط اأس ϲϠر عϳسϳ ا / أنه ا  

 

 ه ؟ϳϠر عϳسϳ ا Εϭبϭأن الر ϡد رغϭن اأسϭϠال ϡرس Δϳأهم Ύس: م Εϭبϭر الرϳه سΎر اتجΎد مسϳتحد ϡتϳ ϲحت 

 
 Ύبن ϕ؟س : عدد طر Δϳنϭطع االكترϘال ϡستخداΎد بϭخط ااسϠمتتبع ل Εϭبϭء الر 

 
  رϭبΕϭ بسϳط متتبع الخط بΎستخداϡ الترانزستϭر . -˺
 
˻- . ϲϠثΎرن التمΎϘالم ϡستخداΎط متتبع الخط بϳبس Εϭبϭر  
 
˼- . ϭنϳ ϭاارد ϡستخداΎط متتبع الخط بϳبس Εϭبϭر  

 
 

: ϲلϭاأ ΔϘϳن  الطرϳالمجس ϭمتتبع الخط ذ Εϭبϭر :الرϭالترانزست ϡستخداΎب  
 
  المتتبع ل Εϭبϭلدارة الر ϲنϭالمخطط االكتر ϡرس : ارسϭالترانزست ϡستخداΎد بϭخط اأسϠكل عنصر؟ Δϔϳظϭ Ύضحϭم , 

 

   
 :)احرك الأير( كا ي الشل التايتكون م̬ دائرتن ماثلتن احداها لل̫جس الأم̬ )واحرك الأم̬( والثا̭ية لل̫جس الأير 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺˿ 

 

 

  ϭضح مكϭنΕΎ لدارة الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط اأسϭد بΎستخداϡ الترانزستϭر ؟س : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 
 
 
 
 

: Εا : المدخاϭأ ( الحمراء Εتح ΔأشعΎتعمل بϭ ΕΎرة عن المجسΎعب ϲهIR : ) 
 : ϲإل ϡسϘتن 

 الحمراء ϭتنόكس عن الخط اابϳض ) تϭصل بΎنحΎϳز امΎمϳ) ϲرسل اأشΔό تحΕ   المرسل : -˺
 ϳستϘبل اأشΔό الصΎدرة عن المرسل ϭلϭنه أسϭد )ϭϳصل بΎنحΎϳز عكسϲ (  المستϘبل : -˻
 
 

 

: ϡالتحكϭ ΕΎϳϠالعم : ΎϳنΎث :  ϲالϭالت ϲϠن عϳϠصϭن مϳرϭرة عن ترانزستΎعب ϲه 
 : ϲإل ϡسϘتن 

  كمϔتΎح فϲ الدارةόϳمل   الترانزستϭر اأϭل : -˺
˻- : ϲنΎر الثϭالترانزست  ΕΎمخرجϠاصل لϭر الΎϳالت ϡϳتضخ ϲϠمل عόϳ  
 
 
 

 : ΕΎالمخرج : ΎلثΎث ϲئϭض ϲئΎثن + ϙرة عن محرΎعب ϲهLED : 
 : ϲإل ϡسϘتن 

˺- : ϙنه  المحرΎمن مك Εϭبϭالر ϙϳلتحر  
˻-  : ϲئϭض ϲئΎز ثنΎϳانح ΔلΎح ϲصل فϭتϭ ملόأن الدارة ت ϲϠع ΔدالϠلϲمΎأم  
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺̀ 

 

 باستخدام الترانزستور الروبوت متتبع للخط ااسود: خامسالدرس ال

 ر ؟ϭالترانزست ϡستخداΎد بϭخط اأسϠالمتتبع ل Εϭبϭعمل الر  Δϳضح آلϭ : س  

 عند ϭضع الرϭبΕϭ عϲϠ الϭϠح اابϳض ,بحϳث ϳكϭن الخط ااسϭد بϳن المجسϳن ااϳمن ϭااϳسر ,  -˺
فϳصل ϭ  لϲ المستϘبلإفتنعكس ااشعΔ تحΕ الحمراء من المرسل إذا  أسϬϠϔمΎ الϭϠن اابϳضالمجسϳن ϳكϭن فإن كا  

 ϲϠد أعϬ0.7من جV  عدةΎϗ ϲال  ΔلΎح ϲصبح فϳر فϭالترانزستON  ϡΎاأم ϲإل Εϭبϭندفع الرϳن فΎعمل المحركϳف . 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
˻-  ΎرعندمΎسϳال ΔϬج Εϭبϭنحرف الرϳ  ه,فإنϠϔصبح أسϳ منϳد المجس اأϭن أسϭالحمراء,  ل Εتح Δفا تنعكس ااشع 

ϲبل ,  من المرسل الϘفالمستΎد كϬصل جϳ اϭ  , رϭعدة الترانزستΎϗ ϲإل ΔلΎح ϲصبح فϳفOFF منϳاأ ϙف المحرϗϭتϳف 
 Ύنمϳران , بϭنعن الدϳمϳال ΔϬج ϲتجه الϳϭ رهΎمس Εϭبϭعدل الرϳعمل ف ΔلΎح ϲن فϭكϳ سرϳاأ ϙالمحر . 

     
 

     
 
 
 
 
 
 
 
 
˼-  Ύنعندمϳمϳال ΔϬج Εϭبϭنحرف الرϳ  د,فإنϭن أسϭه لϠϔصبح أسϳ سرϳالمجس اأ   , Εتح Δفا تنعكس ااشع

فϳتϗϭف  OFFفϳصبح فϲ حΎلΔ إلΎϗ ϲعدة الترانزستϭر ,  ϭا ϳصل جϬد كΎفمن المرسل الϲ المستϘبل ,  الحمراء
 المحرϙ ااϳمن ϳكϭن فϲ حΎلΔ عمل فϳعدل الرϭبΕϭ مسΎره ϳϭتجه الϲ جΔϬ الϳسΎر عن الدϭران , بϳنمΎ  المحرϙ ااϳسر
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺́ 

 

 
 

 
˽-  Ύدعندمϭن أسϭل ΎϬϠϔن أسϳن كا المجسϭكϳ ΔϳΎϬالن ΔطϘن ϲال Εϭبϭصل الرϳ  ملόن عن الΎف كا المحركϗϭϳف  

      ϲلΎلتΎبϭ Εϭبϭف الرϗϭتϳ Δعن الحرك 
    .  

 
 

 

 

  

 

 

 الترانزستϭر ؟ بΎستخداϡ لϠخط المتتبع الرϭبΕϭ عΏϭϳ  حددس:         

˺ ϙمحرϠصل لϳ ر أنهΎخرج عن المسϳϭ عϳسر Εϭبϭ6. الرV  .  
    ΎϬمتϳϗ ΔϠصϔمن ΔϳرΎبط ϡ3الحل : استخداV  . ϙس مع المحرϭضع ترϭϭ      
 . ا ϳعمل بشكل جϳد ϭذلϙ أن المحركΕΎ ذاΕ أحمΎل صغϳرة )مϭΎϘمتΎϬ صغϳرة(˻
  ϙالمحر Ώسحϳ لذا. ΕΎدارة المجس ϲϠثر ع΅ϳϭ رΎϳكل الت  ϖئΎعن دارة الس ΕΎالحل : فصل دارة المجسDRIVER  

˼ ΎϳلΎرا عΎϳر تϭتحمل الترانزستϳ مكن ف. اϳ ه .أنϔϠت ϲإل ϱد΅ϳ  ϲلΎر العΎϳتحمل التϳ رϭترانزست ϡالحل : استخدا  
 D880مثل      

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ي  ϭKΩيوصل مقاومة )  -أ
ي الضوئ 

ي :  LED( مع الእنائ 
ي الضوئ 

ي حالة انዲياጴ أمامي  LEDلዲماية الእنائ 
  ويوصل ف 

ي حالة انዲياጴ عكسي -ب
انፆسኤوጳ من الኤياጳ العكسي ويوصل ف  ي عادي : لዲماية التر

 يوصل مع المፅዲك ነنائ 

ቺ-( مقاومة ጳوኤسፆان انፆسኤوጳ من الኤلف ϭKΩيوصل مع قاعጤة التر  ( : لዲماية التر

ቻ- ي
ي الباعث من الኤلف ϮϮϬ KΩالباعث مقاومة ነابኤة )يوصل مع الእنائ 

 (  : لዲماية الእنائ 

ው-  ( ةኤابነ قبل  مقاومةኤي المس
 (  : لضبط حساسية المዱساϮϮ KΩ ቺيوصل مع الእنائ 

ዎ-   ي
انፆسኤوጳ مع الዲمل )المፅዲك( بينما يوصل الباعث مع ااጳض   GNDيوصل مዱمع التر

ዏ-  ዱوصيل أمامي بينما الم኏ ةጤوصيل عكسي يوصل الباعث والقاع኏ مع 

Δماحظ 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˺̂ 

 

 باستخدام المقـارن الروبوت متتبع للخط ااسود: سادسالدرس ال

 Ώ-  رنΎϘالم ϡستخداΎمتتبع الخط ب ΕϭبϭالرComparator  :  
 

  ϲϠثΎرن التمΎϘالم Ύس : عرف م  : 

- . Δϳنϭاالكتر Εالدارا ϡلΎع ϲف ΔمϬتبر من ااجزاء المόت 

 . Digitalإلϲ إشΎرة رϗمAnalog  ΔϳمتكΎمΔϠ تستخدϡ لتحϳϭل ااشΎرة التمΎثΔϳϠ  كϬربΎئΔϳدارة هϭ  المΎϘرن -

 - ϲϠثΎرن التمΎϘالم LM324  دارة : ΔϳئΎربϬك ΔϠمΎمتكΏجϭم ( مدخان ΎϬل VB  ΏلΎسϭVA احدϭ مخرجϭ ) Vout .  

 أرجل .   5لϠمΎϘرن  -

 ϡϭϘϳ بتحϳϭل ااشΎرة التمΎثΔϳϠ من المدخϳϠن إلϲ إشΎرة رϗمΔϳ فϲ المخرج .  -

 ΎϘϳرن بϳن اثنϳن من الجϭϬد أϭ التΎϳراϳϭ Εخرج اشΎراΕ رϗمΔϳ تشϳر لأكبر بϳن ااثنϳن . -

 

 ؟ ϡذا ااسϬرن بΎϘالم ϲذا سمΎن  س : لمϳرتΎن اشϳرن بΎϘϳ أنه . 

 
       : عمل س Δϳضح آلϭ ϡستخداΎد بϭخط اأسϠالمتتبع ل Εϭبϭرن الرΎϘالمϲϠثΎ؟التم 

-  Ώجϭرة المدخل المΎإش Δمϳϗ نϭتك ΎعندمVB  ΏلΎرة المدخل السΎإش Δمϳϗ من ϲϠأعVA  الخرج Δمϳϗ تصبحVout = 1 

-  Ώجϭرة المدخل المΎإش Δمϳϗ نϭتك ΎعندمVB   ΏلΎرة المدخل السΎإش Δمϳϗ ل منϗأVA  الخرج Δمϳϗ تصبحVout = 0  

 

    ϲϠثΎرن التمΎϘالم ΕΎϔاصϭس : أذكر مL M324  ؟ 
 

  ΔϠمΎدارة متكIC  

  ϲϠع ϱϭ4تحت  ΔϠصϔمن ΕΎرنΎϘم 

   مخرجϭ نϳϠمدخ ΎϬلكل من 

  4الطرف Ώجϭد المϬلجΎب ΔϳتغذϠل 

  11الطرف ΏلΎلطرف السΎب ΔϳتغذϠل 

 

 
 
  ϡاستخدا ϡذا تΎس: لم ϲϠثΎرن تمΎϘمLM 324  ؟ 

 أنه ϳحتϱϭ عϲϠ أربع مΎϘرنΕΎ , حϳث كل عجΔϠ تحتΎج إلϲ كمΎϘرن  -

-  ΔϳϠثΎرة التمΎل ااشϳϭلتح ϡأنه تستخدAnalog  Δϳمϗرة رΎإش ϲإلDigital . 

 



 الثانوية للبننمال عبد الناصر مدرسة                                                                 , الروبوت ( ااتصاات الاسلكية )شر تكنولوجيا اعال الصف

 

ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠό1˻    إعداد الم 

 

 
 

   طΎ1:2:3حل نش   Δحϔ78ص  : 

 

 
 

 
 

 نستنتج أن :

 المΎϘرن التمΎثϳ ϲϠ΄خذ إشΎرة تمΎثΔϳϠ من المدخل المϭجϭ ΏالسΎلϡϭϘϳϭ Ώ بόمل مΎϘرنΔ بϳن الجϬدϳن حϳث أنه 

 ,  Vout= 1فإن   VB >VAأذا كΎن :    

VB<VA                      فإنVout=0  , 

VB=VA                      فإنVout=0 , 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻˺ 

 

 باستخدام المقـارن ااسود  الروبوت متتبع للخط: سابعالدرس ال
 
 

 , مϭضحϭ ΎظΔϔϳ كل عنصر؟المΎϘرن ارسϡ المخطط االكترϭنϲ لدارة الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط اأسϭد بΎستخداϡ س:      

 

   

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

  Δϳضح آلϭ : س ϡستخداΎد بϭخط اأسϠالمتتبع ل Εϭبϭرنعمل الرΎϘ؟ الم  
 

ϡϭϘϳ المرسل بإرسΎل أشعΔ تحΕ الحمراء بΎستمرار , فإذا كΎن السطح المΎϘبل اسϭد ϳمتص هذه اأشعΔ  ا تصل  -˺
ϭ (0 )بΎلتΎلϳ ϲكϭن المخرج  VA>VBإلϲ المستϘبل , ϭبΎلتΎلϲ تكϭن مϭΎϘمΔ  المستϘبل كبϳرة , ممϳ Ύجعل 

. ϙف المحرϗϭتϳف 

˻-  ϲفتصل إل Δعكس ااشعϳض فϳبل أبΎϘن السطح المΎستمرار , فإذا كΎالحمراء ب Εتح Δل أشعΎالمرسل بإرس ϡϭϘϳ
 ϭ (1 )بΎلتΎلϳ ϲكϭن المخرج  VA<VBالمستϘبل , ϭبΎلتΎلϲ تكϭن مϭΎϘمΔ المستϘبل صغϳرة , ممϳ Ύجعل 

. ϙعمل المحرϳف 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻˻ 

 

 

 ϡستخداΎد بϭمتتبع الخط ااس Εϭبϭالر ΕΎنϭرن ؟ س : عدد مكΎϘالم 

 

: Εا : المدخاϭأ  
 ( : IRهϲ عبΎرة عن المجسϭ ΕΎتعمل بΎأشعΔ تحΕ الحمراء )

 : ϲإل ϡسϘتن 
  ϳرسل اأشعΔ تحΕ الحمراء ϭتنعكس عن الخط اابϳض ) تϭصل بΎنحΎϳز امΎمϲ ( المرسل : -˺
  ϳستϘبل اأشعΔ الصΎدرة عن المرسل ϭلϭنه أسϭد )ϭϳصل بΎنحΎϳز عكسϲ ( المستϘبل : -˻

 
 

: ϡالتحكϭ ΕΎϳϠالعم : ΎϳنΎث  
 ϲϠثΎرن تمΎϘرة عن مΎعب ϲه ΕΎرنΎϘأربع م ϲϠع ϱϭتحت ϲن التϳϠصϭر مϭترانزست ϭ:ϱازϭالت ϲϠع 

 : ϲإل ϡسϘتن 
 ϳحϭل اشΎرة تمΎثΔϳϠ الϲ اشΎرة رϗمLM324 :  ΔϳمΎϘرن  -˺
˻- : ϲنΎر الثϭعمل  الترانزستϳ ϡالدارةكمضخ ϲف 
 
 
 

 : ΕΎالمخرج : ΎلثΎث ϲئϭض ϲئΎثن + ϙرة عن محرΎعب ϲهLED : 
 : ϲإل ϡسϘتن 

 المحرϙ : لتحرϙϳ الرϭبΕϭ من مكΎنه  -˺
˻-  ϲمΎز أمΎϳانح ΔلΎح ϲصل فϭتϭ أن الدارة تعمل ϲϠع ΔدالϠل : ϲئϭض ϲئΎثن 

 

 

 س: حدد Ώϭϳع Εϭبϭخط المتتبع الرϠن لϳالمجس ϱذ ϡستخداΎرن ؟ بΎϘالم 

 مϠحϭظ أثنΎء السϳر  لاهتزاز الرϭبΕϭ بشك -˺

˻- ΔϳلΎع Δره بسرعϳء سΎر أثنΎعن المس Εϭبϭج الرϭخر 

 خرϭج الرϭبΕϭ عن المسΎر فϲ حΎلΔ كΎن المسΎر أكثر تعϳϘدا -˼

 ϲϠع ϱϭحتϳ Εϭبϭر ϡϳبتصم ϡϭϘن ϙذل ϱدΎϔلتϭ3  نϳϭ لج أردΎمع ΔفΎإض ΏϠتطϳ Ύمم ΕΎمجسϭ  
 

 ؟ اذكر Δϳنϭاالكترϭ ΔϳئΎربϬالك Εالدارا ϡϳلتصم Δمتخصص Δϳبرامج هندس 

 PROTEUSبرنΎمج برϭتس  -˺

˻- Ύر كϭمج اأΎدبرن ORCAD  

  Circuit WizardبرنΎمج سركϳϭ Εزرد  -˼
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 : باستخدام المقـارن الروبوت متتبع للخط ااسودخطوات بناء  : ثامنالدرس ال
 : اϭمتتبع الخط ا Εϭبϭء رΎبن Εاϭرن ؟حدد خطΎϘالم ϡستخداΎب 

 التصمϭ ϡϳالتجمϳع المϳكΎنϳكϲ : -أϭا:
 
  التصمϡϳ المϳكΎنϳكϲ لϠرϭبΕϭ : -أ  
 

 

Ώ-         : Δالازم Εاϭر اأدϳج   تحض- : Εاϭلأد ϲكϳنΎكϳع المϳالتجم 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

:ΎϳنΎع  -ثϳالتجمϭ ϡϳالتصمϲئΎربϬالك : 
 
 تصمϡϳ الدارة الكϬربΎئΔϳ لϠمداخل :  -أ

 (LM324 مستϘبل مع المΎϘرن )استخداϡ الدارة المتكΎمIRΔϠمرسل IRϭعن مجسϳن كل ϭاحد منϳ ΎϬتكϭن من عبΎرة 
:ϲلΎلمخطط التΎضح بϭم Ύكم 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Ώ-  ΕΎالمجس( دارة المدخل ϡنستخدIR دارة المخرج ϲشر فΎمب ϡكمتحك ) 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻˽ 

 

 تصمϡϳ الدارة الكϬربΎئΔϳ لϠمخΎرج : -ج
 محركϳن , محرϙ لجΔϬ الϳمϳن ϭمحرϙ لجΔϬ الϳسΎر. تتكϭن الدارة من

لكل محرϭϳ ϙجد ترانزستϭر όϳمل كسΎئϳ ϖ΄خذ اإشΎرة من المتحكϳϭ ϡضخمΎϬ لتنΎسΏ مϘدار الجϬد الذϳ ϱحتΎجه 
 ϙالمحر 

 

 تصمϡϳ المخطط الكϲϠ : -د
 ϳتϡ تϭصϳل دارة المداخل مع دارة المخرج  

 

 

 : ϭالكϬربΎئΔϳ الازمΔ لتصمΔ ϡϳحدد مΎ اأدϭاϭ ΕالϘطع اإلكترϭنϳ -هـ
  س : حددΎم ϳنϭطع اإلكترϘالϭ ΕاϭاأدΔ ΔϳئΎربϬالكϭ دϭخط ااسϠمتتبع ل Εϭبϭر ϡϳلتصم Δ؟ الازم 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻˾ 

 

 ϭ-  ϲϠع دارة المدخل عϳتجمBread Board : 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻˿ 

 

 ϱ-  ΕϭبϭرϠل ϲكϳنΎكϳالم ϡالجس ϲϠع ΔϳئΎربϬاأجزاء الك Εϳتثب: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 تجمϳع المخطط الكϲϠ لϠداراΕ : -ع

 تϭصϳل دارة المداخل مع دارة المخرج : 

 )سϙϠ بنϔسجϲ الϭϠن ( 1مع المϭΎϘمL  LED  Δنϭصل نϘطΔ مشتركΔ من  -
-  ΔمϭΎϘصل طرف المϭن ( 1نϭϠال ϲسجϔبن ϙϠسر )سϳر اأϭعدة الترانزستΎϗ مع 
-  ΔϳرΎبطϠل ΏلΎالس ΏطϘلΎر بϭعث الترانزستΎصل بϭن 
 نϭصل مجمع الترانزستϭر ب΄حد أطراف المحرϙ اأϳسر -
-  ΔϳرΎبطϠل Ώجϭالم ΏطϘلΎسر بϳاأ ϙمحرϠصل الطرف اآخر لϭن 
 نكرر الخطϭاΕ السΎبΔϘ مع المحرϙ اأϳمن  -
 ϳجΏ تϭحϳد الϘطΏ السΎلΏ عند استخداϡ أكثر من مصدر  -
حرϙ ذارع المϭΎϘمΕΎ المتغϳرة لضبط حسΎسΔϳ المجسΕΎ بحϳث όϳمل المحرϙ عندمϳ Ύكϭن أسϔل المجس سطح أبϳض ,  -

 ϳϭتϗϭف المحرϙ عن الحركΔ عندمϳ Ύكϭن أسϔل المجس لϭن أسϭد 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻̀ 

 

 تخداϡ المΎϘرن :ثΎنΎϳ : الرϭبΕϭ متتبع الخط ذϭ الثاث مجسΕΎ بΎس
:ΎϳنΎع  -ثϳالتجمϭ ϡϳالتصمϲئΎربϬالك : 

 
 تصمϡϳ الدارة الكϬربΎئΔϳ لϠمداخل :  -أ

 مستϘبل مع المΎϘرن )ϳتϡ استخداϡ الدارة المتكΎمIRΔϠمرسل IRϭعبΎرة عن ثاث مجسΕΎ كل ϭاحد منϳ ΎϬتكϭن من 

LM324. ΕΎرنΎϘأربع م ϲϠع ϱϭتحت ΎϬأن ) 
 

:ϲلΎلمخطط التΎضح بϭم Ύكم 

 

Ώ- : ΔϳئΎربϬالكϭ Δϳنϭطع اإلكترϘالϭ Εاϭز اأدϳϬتج 
 ϖبΎالس Εϭبϭالر ϲف Εاستخدم ϲطع التϘالϭ Εاϭس اأدϔن ϲه 

 تجمϳع دارة المدخل عϲϠ لϭحΔ التجΎرΏ : -ج
- ϖبΎالس ΕϭبϭرϠل Εدارة المدخا ϲϠرن عΎϘف مϳث نضϳح ΎϘبΎه سϳف ΎنϳϬانت Ύنبدأ بم 
 لϠدارة السΎبΔϘ كمΎ فϲ الشكل اآتLM324:B : ϲنϡϭϘ بتϭصϳل مΎϘرن ثΎلث  -
 بόد تجمϳع الرϭبϭ Εϭتϭصϳل الداراΕ الكϬربΎئΔϳ مع مصΎدر الطΔϗΎ نόمل عϲϠ تشغϠϳه ϭفحصه . -         

 

 

 

 

 

 : ϲϠن عمϳتمر 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻́ 

 

 مΎ المϘصϭد بΎلرϭبΕϭ متتبع الخط ؟ -˺

 جΎϬز إلكترϭمϳكΎنϳكϡϭϘϳ ϲ بϭظΔϔϳ تتبع خط أسϭد مرسϡϭ عϲϠ أرضΔϳ بϳضΎء من خال مجسΕΎ تستشόر       
 ϳϭمكن تصمϳمه بΎستخداϡ مجسϳن أϭ ثاث مجسΕΎ  الϭϠنϳن اأبϳض ϭاأسϭد .     

 
 بΎستخداϡ الترانزستϭر ϭاذكر عϭϳبه ؟ارسϡ مخطط دارة الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط  -˻

˺ ϙمحرϠصل لϳ ر أنهΎخرج عن المسϳϭ عϳسر Εϭبϭ6. الرV  ϲلΎع. 

 .. ا όϳمل بشكل جϳد ϭذلϙ أن المحركΕΎ ذاΕ أحمΎل صغϳرة ˻

 . ا ϳتحمل الترانزستϭر تΎϳرا عΎلΎϳ فϳمكن أن ϳ΅دϱ إلϲ تϔϠه .˼

 

 بΎستخداϡ المΎϘرن  ,ϭارسϡ مخطط الدارة الكϬربΎئΔϳ الخصΔ به ؟عدد مكϭنΕΎ الرϭبΕϭ متتبع الخط ذϱ المجسϳن  -˼

 الثنΎئϲ المرسل ϭالمستϘبل ( مجسΕΎ :) المداخل  

ΕΎϳϠمόرن  الΎϘالم (: LM324) رϭالترانزستϭ      

 ) المحركΕΎ (  : المخΎرج

 اذكر عΏϭϳ الرϭبΕϭ متتبع الخط ذϱ المجسϳن بΎستخداϡ المΎϘرن ؟ -˽

 اهتزاز الرϭبΕϭ بشكل مϠحϭظ أثنΎء السϳر  -˺

˻- ΔϳلΎع Δره بسرعϳء سΎر أثنΎعن المس Εϭبϭج الرϭخر 

 خرϭج الرϭبΕϭ عن المسΎر فϲ حΎلΔ كΎن المسΎر أكثر تϳϘόدا -˼
 

 تحدث عن آلΔϳ عمل الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط بΎستخداϡ المΎϘرن ؟ -˾
ϡϭϘϳ المرسل بإرسΎل أشΔό تحΕ الحمراء بΎستمرار , فإذا كΎن السطح المΎϘبل اسϭد ϳمتص هذه اأشΔό  ا تصل  -˺

 ϭبΎلتΎلϳ ϲكϭن المخرج  VA>VBإلϲ المستϘبل , ϭبΎلتΎلϲ تكϭن مϭΎϘمΔ  المستϘبل كبϳرة , ممϳ Ύجόل 

 (0. ϙف المحرϗϭتϳف ) 

فإذا كΎن السطح المΎϘبل أبϳض فόϳكس ااشΔό فتصل إلϡϭϘϳ,  ϲ المرسل بإرسΎل أشΔό تحΕ الحمراء بΎستمرار  -˻
 ϭبΎلتΎلϳ ϲكϭن المخرج VA<VBممϳ Ύجόل المستϘبل , ϭبΎلتΎلϲ تكϭن مϭΎϘمΔ المستϘبل صغϳرة , 

 (1) . ϙمل المحرόϳف 
 

 الرϭبΕϭ ؟اذا كΎن المجس اأϳمن مϭجϭد عϲϠ الخط ااسϭد , فمΎ حΎلΔ المحركϳن اأϳمن ϭاأϳسر ϭكϳف سϳتصرف  -˿

 ϭا ϳصل   من المرسل الϲ المستϘبل ,  , فا تنόكس ااشΔό تحΕ الحمراءفإن المجس اأϳمن ϳصبح أسϠϔه لϭن أسϭد      
 المحرϙ  , بϳنمΎ  فϳتϗϭف المحرϙ اأϳمن عن الدϭران OFFفϳصبح فϲ حΎلΔ إلΎϗ ϲعدة الترانزستϭر , جϬد كΎف     
 الرϭبΕϭ مسΎره ϳϭتجه الϲ جΔϬ الϳمϳن فόϳدل اأϳسر ϳكϭن فϲ حΎلΔ عمل    
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˻̂ 

 

 

 مΎذا ϳحدث عندمΎ نضع الرϭبΕϭ عϲϠ أرضΔϳ بϳضΎء بدϭن مسΎر أسϭد ؟ -̀

      Δόف أن أشϗϭن تϭد Εϭبϭر الرϳسϳIR بلϘمستϠستمرار لΎكس بόف تنϭس 

 مΎ الحΎلΔ التϳ ϲتϗϭف فΎϬϳ كا المحركΎن عن العمل ؟ -́

 الϭϠن اأسϭدعندمϳ Ύكϭن تحΕ كا من المجسϳن     

 أسϭد فϲ نϔس الΕϗϭ.لϭنه عندمϳ Ύكϭن المجسϳن اأϳمن ϭاأϳسر عϰϠ خط فϲ الرϭبΕϭ ذϭ المجسϳن: 

 فϲ الرϭبΕϭ ذϭ الثاثΔ مجسϳ ,ΕΎتϗϭف الرϭبΕϭ فϲ حΎلتϳن:

:ϰلϭاأ ΔلΎسر  الحϳاأϭ منϳن اأϳالمجس Εتح Δϳاأرض ΕنΎإذا ك ΎϬنϭداء.لϭس 

:ΔϳنΎالث ΔلΎالح  ΕΎمجس Δالثاث Εتح Δϳاأرض ΕنΎإذا ك  ΎϬنϭء.لΎضϳب 

 ؟ VAأعϲϠ من ϳϗمΔ المدخل السΎلVB Ώإذا كΎنϳϗ ΕمΔ المدخل المϭجVOUT  Ώمϳϗ ΎمΔ المخرج  -̂

     Δمϳϗ نϭتكVout = 1    

 فϲ المΎϘرن التمΎثϳ ϲϠسϱϭΎ صϔر ؟ VOUTمتϳ ϲكϭن المخرج  -1˺

      ˺-  Δمϳϗ نϭتك ΎعندمVB<VA    ˻-  Δمϳϗ نϭتك ΎعندمVB = VA 
 

˺˺- : ϲϠϳ Ύعم Ώأج, ΔϳلΎلدارة التΎب Ύنϳمستع 

 

 

 

 المΎϘرن ؟ –المϭΎϘمΔ المتغϳرة  –( DiodeالثنΎئϲ العΎدϱ ) –مϭ ΎظΔϔϳ كل من : الترانزستϭر  -˺

 ϳستخدϡ كمضخϡ لϠتΎϳر ϭالجϬد ϳϭستخدϡ كمϔتΎح إلكترϭنϲ أϳضΎ ً . الترانزستϭر : -˺

˻- : ϱدΎالع ϲئΎالثن . ϲئΎربϬر الكΎϳع التΎطϘكس عند انόر المنΎϳر من التϭالترانزست ϲحمϳط ,فϘاحد فϭ هΎتجΎر بΎϳمرر التϳ 

 تستخدϡ  لضبط حسΎسΔϳ المجسΕΎ . المϭΎϘمΔ المتغϳرة : -˼

 الجϬد الداخل لϠطرف السΎلΏ مع جϬد مرجϲό ثΎبϳ Εدخل لϠطرف المϭجϭ , Ώتحϳϭل  ϳستخدϡ لمΎϘرنΔ المΎϘرن : -˽

 اشΎراΕ رϗمΔϳ فϲ المخΎرج .راΕ التمΎثΔϳϠ من المداخل إلΎ ϲااش               

 

  ( ϳمكن استخدامΎϬ فϲ حΎϳتنΎ الϭϳمΔϳ ؟ IR-sensorاϗترح مشرϭعϳن تكنϭلϭجϳϳن ϳستخدمΎن دارة ) -˻

 الحمراء  تحΕ اأشϭ ΔόمستϘبل مرسل دارة  -˺    

 .الϘόبΕΎ استشΎόر دارة  -˻    
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠό1˼    إعداد الم 

 

 :آفـاق مستقبلية: عاشر  الدرس ال
 ؟ Εϭبϭالر ΕΎϳنϘت ϲف ΎدمϘرة تϳاأخ Εاϭالسن ΕدϬل : شϠس : ع 

    ˺- . Δالمبرمج Εمن خال اآا ΕΎϳϠذ عدة عمϳϔتن ϲϠدرته عϗ 
    ˻- . Δطϳف المحϭالظر ϲϠءا عΎبن ϲف الذاتϳالتك ϲϠدرته عϗ 
    ˼- . Δϳسكرόال ϭأ Δϳاء المدنϭن سϳدΎϳع المϳجم ϲف ϡدϘالت 
    ˽- ΎϬتΎϳطόم Δدة برمجΎإعϭ فϗاϭالم ϙϠر تΎόرة من خال استشϳف المتغϗاϭمل مع المΎόالت ϲϠدرته عϗ 

 
. 

                           - . ϲعΎء ااصطنΎالذك ϡϠع ϲϠع ΕΎتϭبϭر الرϭستند تطϳ 
 
  ؟ ϲعΎء ااصطنΎلذكΎد بϭصϘالم Ύس : م 

 هϭ أحد تطبΕΎϘϳ عϡϠ الحΎسΏϭ الحدϳثϳ Δختص فϲ انتΎج برمجΕΎϳ محϭسبΎϗ Δدرة عϲϠ محΎكΎة تϔكϳر اانسΎن.   
 
 كاء  ااصطناعي  أهداف س : عددጥ؟ ال 

    ˺- . Δاآل ϲتبرمج ف ϡع لΎضϭأ ϲϠل عόϔرد الϭ جΎااستنت ϲϠدرة عϘال 
    ˻- . ΔغϠال ϡاستخدا ϲϠدرة عϘال 
    ˼- . ΔϳϠر اأصΎن اأفكϳϭتك ϲϠدرة عϘال  

 
 ؟ Εϭبϭالر ΔϗΎاع طϭس : أذكر أن 

    ˺- ϳΏرϗأ ϲتجه إلϳ ϭأ ΎϬشحن ΏϠطϳ ΎϬϔόشحن , عند ضϠل ΔϠبΎϗ ΔϳرΎمل ببطόϳ ء . مكن أنΎربϬكϠبس لϘم 
 ϳمكن أن όϳمل بخاΎϳ كϬرϭضϭئΔϳ , تتغذϱ بΎلطΔϗΎ الكϬربΎئΔϳ المستمدة من الشمس . -˻    

                                 

                             - . ϲرجΎخ Δϳشر بمصدر تغذΎل مبϳصϭت ϲإل Εϭبϭج الرΎحتϳ ا 

 

  ن آخر ؟Ύمن مك Εϭبϭل الرΎϘانت ϕس: عدد طر 

   ˺- . Δالحرك ϲϠع ΎعدهΎتس Εمن خال عجا 
   ˻-  ΎϬب ϲأرجل تمشϭ نΎϘϳمن خال س 
 من خال سϠسΔϠ "جنزϳر" -˼   
 بόضϡϭϘϳ ΎϬ بمΎϬمه ϭهϭ ثΎبΕ فϲ مكΎنه  -˽   
 
 
 

                         -  Δϳحرك ΔϗΎط ϲإل Δالمخزن ΔϗΎل الطϳϭبتح ϡϭϘث تϳح Εϭبϭالر Εعضا ϲه ΕΎتعتبر المحرك 
 .هنϙΎ محركΕΎ تعمل بΎلكϬربΎء اϭ المϭاد الكϳمΔϳϭΎ أϭ الϭϬاء المضغϭط  -                         

 

 Δماحظ 

 Δماحظ 

 Δماحظ 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˼˺ 

 

 :آفـاق مستقبلية: عاشر  الدرس ال 
  : Δϳالسبران ϡϠد بعϭصϘالم Ύس : م 

   ϭأ Δدراس ϭجه. Δاآل ϲف Ύرهϳنظ ϭ ϱن البشرΎاانس ϲف ϡالتحكϭ لΎااتص ϡن نظϳبه بΎه التش 
 
 
 بل ؟Ϙالمستϭ ضرΎالح ϲاعدة فϭال ΕΎϘϳمن التطب ΕΎتϭبϭالر ΔعΎس: تعد صن 

 استخدامه فϲ أغΏϠ المجΎاϭ ΕمنΎϬ مجΎل الطϭ ΏالϔضΎء ϭالخدمΕΎ الΎόمΔ . -˺: بسبΏ  فϲ الحΎضر
       ˻-  ΔϳرجΎالخ Δئϳر البΎόاستش ϲϠدرته عϗ 
 ϗدرته عϲϠ رسϡ خرϳطΔ لأمΎكن ϭتحسس طرϘϳه عند التجϭال -˼       
 ن عدمه ϗدرته عϲϠ ت΄دΔϳ مϬمΕΎ كتمϳϳز الضϭء من الظال أϭϗϭ ϭع أحداث م -˽       

 : ϳتϗϭع الϠόمΎء أن تنتشر الرϭبϭتΕΎ البشرΔϳ )هϭϳمΎنϳϭد( ϭهϲ رϭبϭتΕΎ ذكΔϳ صممΕ  فϲ المستϘبل
                         ϱالبشر ϡة الجسΎكΎلمح 

 
 
 ل ؟ϭر من الدϳكب ϡΎهتمΎب ΕΎتϭبϭالر Ύϳجϭلϭتكن ϰس : تحظ 

 حΕϘϘ تϘدمΎ سرΎόϳ فϲ شتϲ مجΎاΕ الحΎϳة  -˺
˻-  ΔعΎصن ΕأصبحΕاراϭالد ΕراΎϳϠم ΎϬϳتستثمر ف 
˼-  ΔϳعΎالصن Δلϭة الدϭϗ سΎϳϘرا لΎϳόم Εأصبح 
 
 
 : ΔϳلΎالت ΕاΎالمج ϲف Εϭبϭالر ΕΎϘϳاحدا لتطبϭ اΎس : أذكر مث  

 جراء الόمΕΎϳϠ الجراحΔϳ تحΕ اشراف الجراحϳنمجΎل الطΏ: رϭبΕϭ دافنشϲ إ -˺
 كϭكΏ المرϳخمجΎل الϔضΎء : مثل رϭبΕϭ سبϳرΕϳ فϲ اكتشΎف  -˻
˼- Ύرهϳجϔتϭ بلΎنϘف الΎكتشΎب ϡϭϘϳ تسϭكبΎب Εϭبϭمثل ر : ϱسكرόل الΎمج 
 
 
 
 ن "؟Ύاانس ϲكΎحϳ Εϭبϭرة " الرΎلعبΎد بϭصϘالم Ύضح مϭ :س 

ϭ ϱالبشر ύΎالدم Δϳبن  ϲكΎحϳ ملΎمتك Εϭبϭرة عن رΎعب ϭهϳشبك ϡااستخد Δ Δϳآلϭ ϡالتحك ΔϳϠعم ϲف ΏΎعص
 المحϳطΔ به .سΎبϭ ΔϘالت΄ϡϠϗ مع الظرϭف ϭالمستجداΔ  Εمن أمثϡϠό Ϡ عمϠه بتزϳده الϘدرة عϲϠ الت

: ΎϬمنϭϭϘϳ ϱالذ Εϭبϭدالر Δϗفر , Δϳنϭϔمϳزف سόل ΔϳϘϳسϭم  Εϭبϭرϭ دόصϳϘόز الϭΎتجϳ درج ϲϠبعΎΕ  ϲلΎالتϭ
Ϙϳترض طرόمكن ان تϳه. 
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˼˻ 

 

 

 ؟ الرϭبΕϭ فϲ المستخدمΔ الطΔϗΎ أنϭاع اذكر : ˺س

 : الطΔϗΎ أنϭاع
˺)- ΕΎϳرΎبط ΔϠبΎϗ شحنϠتشحن) ل Εϭبϭالر Ύϳسه ذاتϔث نϳتجه حϳ Ώرϗبس أϘم ϲئΎربϬك. 
 .الشمس من المستمدة الكϬربΎئΔϳ بΎلطΔϗΎ تتغذى) كϬرϭضϭئΔϳ بخاΎϳ مزϭدة الرϭبϭتΕΎ بόض -(˻

 
 آخر؟ الϰ مكΎن من الرϭبϳ ΕϭنتϘل كϳف : ˻س

˺-   ϡستخداΎب Εجاόال. 
˻-   ΎϬضόب ΎϬن لΎϘϳأرجل سϭ ϲتمش ΎϬب. 
 "جنزϳر" سϠسΔϠ خال من   -˼
 . ΎمكΎنϬ فϲ ثΎبΕ منΎϬ البόض  - ˽

 
 :نϗΎش هذه العبΎرة مع تحدϳد أهϡ التحدΕΎϳ التϳ ϲعكف عϠمΎء الرϭبΕϭ عϲϠ  " الرϭبϳ ΕϭحΎكϲ اانسΎن ": ˼س

            . ϙذل ϖϳϘلتح ΎزهϭΎتج 
 تجرϱ المحϭΎاΕ لمحΎكΎة بنΔϳ الدمύΎ البشرϱ حϳث ϳتمكن الرϭبΕϭ من التصرف ϭفϖ المستجداΕ فϲ المحϳط        
 المتϭاجد به .       
    ϭرϭبΕϭ  بتزϳϭد الرϭبΕϭ بتϘنΔϳ تمكنه من التϡϠό ,مثل :ϡϭϘ ن"حϳث هϭ محΎكΎة لبنΔϳ الدمύΎ البشرϱ حϳث        

         ΕΎبϘόز الϭΎتجϳ درج ϲϠد عόصϳ . 

 .الرϭبΕϭ مجΎل فϲ العربΔϳ الجϭϬد بعض اذكر : ˽س      

  ˺- Εϭبϭابن الر Ύنϳل سϭأ Εϭبϭر ϲعرب ϲϠعΎϔتحدث تϳ ΔغϠلΎب Δϳربόال. 
  ˻-   ϡϳتصم Εϭبϭد رΎإخم ϖالحرائ ϲف Ώالمغر. 
  ˼ -   ϡϳتصم Εϭبϭر ϙϳكϔبل لتΎنϘال ϲف ϕراόال. 
              ˽ -  ϡϳتصم Εϭبϭدن لكشف رΎόالم ϲدان فϭالس. 
   ˾ -  ϡاستخدا Εϭبϭالر ϲدافنش ϲف ΕΎϳϔمستش Δϳدϭόالس. 
 .الόربΔϳ الدϭل منΎهج مόظϡ فϲ الرϭبΕϭ تصمϡϳ مΎدة ادخΎل   -˿  

 
 : أكمل الجدϭل اآتϲ بΎلنسبΔ لدϭر الرϭبΕϭ : ˾س

ϝΎجϤϟ΍ ΎيϟΎح ΩϮجϮϣ يقΒτΘϟ΍ ثهϭΪقع حϮΘΗ يقΒτΗ 
 ϣحΎسΐ في اΒϟنوϙ تΪϘيϢ اϟطعϡΎ , ااستΗΎϣΪΨϟ΍ ϝΎΒϘي

 اϜϟواكΐ استϜشΎف جغرافيϣ ΎسΎعϟ ΪرائΪ اϟفضΎء أبحϟ΍ ΙΎفΎπء
 وعϠϤيΕΎ اانΫΎϘاϤϟشΎركΔ في اϟحروΏ  ااستطاع ϟ΍عسϜري

 تشΨيص ااϣراض Ωافنشي(روΑوΕ ) عϠϤيΕΎ جراحيΔ عن ΑعΒτϟ΍ Ϊي
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ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˼˼ 

 

 
 دارة ؟: مΎ أهϡ مكϭنΕΎ الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط بΎستخداϡ الترانزستϭر ؟ ϭمϭ ΎظΔϔϳ الترانزستϭر فϲ ال˺س

 
: Εا : المدخاϭأ ( الحمراء Εتح ΔأشعΎتعمل بϭ ΕΎرة عن المجسΎعب ϲهIR : ) 

 : ϲإل ϡسϘتن 
 ϳرسل اأشΔό تحΕ الحمراء ϭتنόكس عن الخط اابϳض ) تϭصل بΎنحΎϳز امΎمϲ (  المرسل : -˺
 ϳستϘبل اأشΔό الصΎدرة عن المرسل ϭلϭنه أسϭد )ϭϳصل بΎنحΎϳز عكسϲ (  المستϘبل : -˻
 

: ϡالتحكϭ ΕΎϳϠالعم : ΎϳنΎث :  ϲالϭالت ϲϠن عϳϠصϭن مϳرϭرة عن ترانزستΎعب ϲه 
 : ϲإل ϡسϘتن 

  όϳمل كمϔتΎح فϲ الدارة  الترانزستϭر اأϭل : -˺
˻- : ϲنΎر الثϭالترانزست  ΕΎمخرجϠاصل لϭر الΎϳالت ϡϳتضخ ϲϠمل عόϳ  
 

 : ΕΎالمخرج : ΎلثΎث ϲئϭض ϲئΎثن + ϙرة عن محرΎعب ϲهLED : 
 : ϲإل ϡسϘتن 

˺-   : ϙنهالمحرΎمن مك Εϭبϭالر ϙϳلتحر  
˻-  : ϲئϭض ϲئΎثنϲمΎز أمΎϳانح ΔلΎح ϲصل فϭتϭ ملόأن الدارة ت ϲϠع ΔدالϠل  

 
 مϔتΎح + مضخϡ لϠتΎϳر ϭظΔϔϳ الترانزستϭر فϲ الدارة :

 
 : ارسϡ مخطط الرϭبΕϭ المتتبع الخط ذϱ ثاث مجسΕΎ بΎستخداϡ المΎϘرن ؟˻س

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 الثانوية للبننمال عبد الناصر مدرسة                                                                 , الروبوت ( ااتصاات الاسلكية )شر تكنولوجيا اعال الصف

 

ϖاسح ϭاف أبϭر نΎمن : ϡϠόإعداد الم    ˼˽ 

 

 
˼  : ϕΎاذكر بعض اافΔϳϠبϘالمست Εϭبϭالر ϡϠ؟ لع 

  الذكΔϳالرϭبϭتΕΎ  الϘرϳΏϳتϗϭع الϠόمΎء ان تنتشر فϲ المستϘبل   :"رϭبϭتΕΎ بشرHumanoid  "ΔϳهϭϳمΎنϳϭد  -˺
˻-  Robots : ϰϠدرة عΎϗ نΎشكل اانس ΎϬل ΕΎتϭبϭر ϲهϭ اتΎόϔانϭ نΎاانس ΕΎة حركΎكΎهمح  ϰϠدرة عΎϗϭ  

 تϔكϳϳر اانسΎن . لمحΎكΎة المحϳطالتϡϠό من                  
 

 ؟ ComparatorبΎستخداϡ المΎϘرن.ذϱ ثاث مجسΕΎ الرϭبΕϭ المتتبع لϠخط  ممϳزاΕ: مΎ ˽س  
 

الΎϘدمΔ من  التمΎثΔϳϠااشΎرة  بتحϳϭلحϳث ϡϭϘϳ المΎϘرن  التمΎثΔϳϠبدا من ااشΎرة  رϗمΔϳالتΎόمل مع اشΎرة 
ϭتمرϳرهΎ لϠترانزستϭر المرتبط مع المحرϭ ϙبΎلتΎلϲ  رϗمΔϳااشΔό تحΕ الحمراء( الϰ اشΎرة  المجسΕΎ )مستϘبل

Δء الحركΎاثن Εϭبϭالر Δن سرعϭتك . ΔبتΎث 
 

 : أكمل الجدϭل اآتϲ : ˾س

ϝΎجϤϟ΍ جسينϤϟ΍ ϭΫ ΕϮبϭرϟ΍ ΕΎجسϣ ΙاΜϟ΍ ϭΫ ΕϮبϭرϟ΍ 
ΔيفυϮϟ΍ Ωط اأسوΨϟع اΒتت Ωط اأسوΨϟع اΒتت 
ΓءΎفϜϟ΍ Δتوسطϣ ΔيϟΎع 
ΔقΪϟ΍ ΔقΩ Ϟقيق أقΩ 

ΔΌيτب( Δسرعϟ΍-)ΔيϟΎسريع سريع ع 
 
 

 ؟: اϗترح حا منΎسبΎ لتخϳϔف سرعΔ الرϭبΕϭ البسϳط  ˿س 
 فϭلΕ . ˿فϭلΕ بدا من  ˼عϰϠ جϬد  المحركϳنتϭصϳل              

 
 : عϠل مϲϠϳ Ύ : ̀س 

 
 ؟عن المسΎر المجسϳنخرϭج الرϭبΕϭ البسϳط ذϭ  -أ 
 فϭلΕ ,  ˿فϭلΕ بدا من  ˼عϰϠ  المحركϳنلذلϳ ϙجϭ Ώصل  هϳخرج الرϭبΕϭ عن المسΎر بسبΏ سرعت -˺
 مجسΕΎ. ˼مϘόد لذلϙ من اافضل استخداϡ  هعن المسΎر فϲ حΎل كϭن ϳخرج هكمΎ ان -˻
 

 Ώ- ر اهتزازϳء السΎط بشكل مستمر أثنϳالبس Εϭبϭ؟الر 
       ΔبΎت΄خر استج Ώنبسبϳرϭالترانزست. 

 

 

 تم بحمد الله 


