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 چكیده 
در هنگام  را    فرمتکننده موظفند این  های شرکتارائه شده است، تیم  TDPاین متن توضیحات لازم در مورد نوشتن  در  

را با توجه به    قالبتمامی بخش های این  بایست  میهای شرکت کننده  تیم  تمامیگزارش فنی خود رعایت کنند.    نگارش

ها وجود نداشته باشد،  در روبات  ی ذکرشدهها برخی از بخش یا زیر بخش  ممکن است  .نمایندهای خود تکمیل  نوآوری و ایده

ست  بدیهی  .گذاری حذف کنندتوانند بخش یا زیربخش مربوط به این موضوع را از فایل و روند شمارهدر این شرایط تیم ها می

تكمیل  دانش اعضای تیم با استفاده از این برگه باید .  اعث عدم تایید صلاحیت تیم خواهد شدوجود نداشتن نوآوری ب 

سوالات ی فنی  چرا که کمیته  است خودداری شود،آموزان  های دانش دانسته و از آوردن جزئیاتی که فراتر از  گردد  

 د صلاحیت تیمعدم تسلط به این برگه باعث ررد و  استخراج خواهد ک  TDPاز این    را  هر تیم  مربوط بهی فنی  مصاحبه

-دستهمچنین  ید و  اه ای از آنچه در روند ساخت روبات طی کردخلاصه بایست  می  ، در بخش چکیده  .خواهد شد  مربوطه

 بنویسید.  اید  ه که در این راه داشترا  هایی  آورد

 خط باشد.   10تا  6  بینی شما باید  این بخش از مقاله
 

 ، توضیحات فنی روباتTDPی نمونه  مسابقات ایران اپن، لیگ فوتبالیست دانش آموزی، برگه های کلیدی: واژه 

 

 )حداکثر نیم صفحه( همقدم . 1
توانید توضیح دهید که چرا کلیاتی در مورد روبات فوتبالیست دانش آموزی بنویسید، میبایست  در بخش مقدمه می

اید  ورت خاص با چه مشکلاتی مواجه شدهبه ص  ،ایداید، چه روندی را در طول ساخت پشت سر گذاشتههانتخاب کرداین لیگ را  

 و راهکار پیشنهادیتان برای آن مشکل چیست ؟

 خط باشد.  8این بخش از نوشته ی شما باید حدود   

 

 }مشخصات و سمت در تیم{   فوتبالیست دانش آموزیی فنی لیگ  عضو کمیته -1

 ی فنی لیگ فوتبالیست دانش آموزی عضو کمیته -2
 ی فنی لیگ فوتبالیست دانش آموزی عضو کمیته -3
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 صفحه( 2)حداقل نیم و حداکثر   سیستم حرکتی: . 2

 مكانیک سیستم حرکتی:  . 2.1
 بدنه  . 2.1.1

، سپس  ایدها به کار بردهآن   قرارگیری  ی برایچه روشو  اید  استفاده کرده در این بخش توضیح دهید که از چند موتور  

سپس روش برش دادن بدنه را  اید،  ( طراحی بدنه را انجام داده به صورت دستی یا با نرم افزارتوضیح دهید که چگونه )  

  اید و این سیستم چه مزیتی به دیگرز این سیستم استفاده کردهکه چرا ادهید. در نهایت باید توضیح دهید    شرح

ی برش  از بدنه  همچنیناز طراحی و    برش(. در انتها تصاویری  از نظرطراحی و چه    سیستم های موجود دارد ) چه از نظر 

 خورده که موتور ها به آن متصل هستند را ارائه دهید.  

صفحه را به خود اختصاص   ی ازنیم  تقریباعكس خواهد بود که  2خط نوشته و  10حدود  متشكل از این بخش 

 . خواهد داد

 موتور ها و چرخ ها:  . 2.1.2

-توضیحنیز  ، همچنین چرایی این انتخاب ها را  ایداز چه نوع موتور و چرخی استفاده کرده که  در این بخش توضیح دهید  

درایور، موتور و  از    هاییشامل عکس   قسمت. این  در این بخش ذکر شودنیز  موتور و چرخ    پارت نامبر. لازم است که  دهید

   خواهد بود.چرخ را  

 های این بخش اختصاص دهید. نهایتا یک سوم صفحه را به توضیحات و عكس 

 مدارات: . 2.2

در این بخش توضیح دهید که از چه درایوری برای کنترل موتور ها استفاده کرده اید و دلیل این انتخاب چه بوده  

عکس یکی از نرم افزار استفاده شده برای طراحی   2خط خواهد بود که با  4است؟ توضیح در این مورد حدود  

 خواهد شد.   )بخش مدار درایور ها( و عکسی از بورد مونتاژ شده درایور تکمیل

 حداکثر یک سوم صفحه را به این بخش اختصاص دهید.

 الگوریتم برنامه نویسی شده و فرمان به موتور ها:  . 2.3

دهید، آوردن  توضیح دهید چه الگوریتمی برای حرکت مورد استفاده قرار گرفته است و چگونه به موتورها فرمان می

 قط نام تابع و عملکرد آن را توضیح دهید. شود و در صورت لزوم فکد در این بخش اصلا توصیه نمی 

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.   نیمحداکثر  

 صفحه( 2و حداکثر  1)حداقل  تشخیص توپ: . 3

 سنسورها:  . 3.1

ی پالس توپ(.  هدهید)روش استفاده از دوربین یا سنسورهای تشخیص دهندتوضیح دهید که چگونه توپ را تشخیص می

 کنید، چرا ؟ از چند سنسور و با چه چیدمانی استفاده می  را در حد دانش خودتان توضیح دهید.ها  مدارات و روش کار سنسور

 . باشدصفحه    و نیم   حداکثر یک توضیحات در این بخش باید حداقل نیم صفحه و  

 برنامه نویسی:  . 3.2

دهید، سپس الگوریتم های خود را در مورد  دهید چگونه و با استفاده از چه ابزاری در میکروکنترلر توپ را تشخیص میتوضیح  

تعقیب توپ توضیح دهید. از آوردن کد های خود در این بخش خودداری کنید و حتی المکان الگوریتم ها را با شکل و نمودار  

 توضیح دهید. 

 از فایل خود را به این موضوع اختصاص دهید.   تا حداکثر نیم صفحه توانید  می

 صفحه( یک حداکثرحداقل نیم و ) تشخیص دروازه ها: . 4

 سنسور ها: . 4.1
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. چه توضیح دهیددلیل انتخاب این سنسور ها را    کنید وتوضیح دهید برای تشخیص دروازه ها از چه سنسور هایی استفاده می

روش ارتباط    ی در دنیا برای اینکار وجود دارد؟سنسور های رایج دیگر؟ چه  دیگری برای این بخش داشتیدهای  انتخاب

 ها را با میکروکنترلر در حد دانش خود توضیح دهید.سنسور

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.   نیمحداکثر  

 الگوریتم ها: . 4.2

 کنید ؟ برای کنترل اینکه روبات به سمت دروازه حریف حرکت کند چگونه عمل می

 کنید؟زدن و تشخیص دروازبان حریف استفاده می الگوریتم هایی برای گلاز چه  

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.   نیمحداکثر  

 صفحه( 1.75حداکثر  و  0.75حداقل ) تشخیص خط اوت: . 5

 ها: سنسور . 5.1

وجود داشته و چرا شما  های دیگری برای اینکار  انتخابکنید، چه  توضیح دهید از چه سنسوری برای تشخیص خط استفاده می

 اید؟ این سنسور را استفاده کرده

 روش ارتباط این سنسورها با میکروکنترلر چگونه است؟ در حد دانش خود توضیح دهید. 

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.   نیمحداکثر  

 مدارات و چیدمان:  . 5.2

 همچنین در مورد چیدمان سنسورها و دلیل آن توضیح دهید.  کند؟میتوضیح دهید مدار سنسورتان چگونه کار  

در این بخش نیاز به دو عکس وجود دارد، یکی از چیدمان سنسورها و یکی هم از مدار طراحی شده برای سنسورها در نرم افزار  

 PCBطراحی  

 اختصاص دهید. صفحه را به این بخش    نیمحداکثر  

 الگوریتم ها: . 5.3

توضیح دهید الگوریتم های شما برای نرفتن به اوت چگونه است، این الگوریتم ها را به صورت تصویری و ترجیحا با حداقل  

 شرح دهید.  TDPآوردن کد در فایل  

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.  0.75حداکثر  

 صفحه(  1)حداکثر  مهاجم: . 6

 الگوریتم ها: . 6.1

توانید توضیح  توضیح دهید، میگیری را  و جایگل زدن    را برای تعقیب توپ مخصوص مهاجم،  م های خودبخش الگوریتدر این  

 ها بیاورید. بیشتر در این مورد را در بخش نوآوری

 حداکثر یک سوم صفحه را به این بخش اختصاص دهید.

 سیستم شوت: . 6.2

 مدارات:  . 6.2.1

در حد دانش خود توضیح دهید روش کار مدار شوت شما چگونه است ؟ عکس از مدار طراحی شده برای این بخش را  

 آورده و بخش های آن را تا حد امکان توضیح دهید.  

 حداکثر یک سوم صفحه را به این بخش اختصاص دهید.

 ادوات مكانیكی  . 6.2.2

آورده خواهد شد، توضیح دهید چرا از این مکانیزم  طراحی و عکس های بخش مکانیکی مدار شوت در این بخش  

 مکانیکی برای شوت زدن استفاده کرده اید؟

 حداکثر یک سوم صفحه را به این بخش اختصاص دهید.
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 : مزایا و معایب . 6.2.3

 در نهایت مزایا و معایب سیستم شوت خود را نسبت به دیگر سیستم های شوت توضیح دهید.

 ش اختصاص دهید.حداکثر یک سوم صفحه را به این بخ

 

 )حداکثر یک صفحه( بان:ه درواز . 7

 سنسورها:  . 7.1

ها را توضیح دهید، چه  دلیل انتخاب این سنسور  کنید.یابی در زمین استفاده می توضیح دهید از چه سنسور هایی برای موقعیت

در این بخش توضیح دهید که   ؟ لازم استه دلیل این سنسور انتخاب شده استسنسور های دیگر دسترس بوده و به چ

 ها با چه ارتباطی به میکروکنترلر متصل شده اند. سنسور

-توضیح دهید، مجموع توضیحات این بخش میخط این ارتباط را با توجه به دانسته های خود    6در حد  

 واند حدود نیم صفحه باشد.ت

 الگوریتم ها: . 7.2

 توانید به دروازه برگردید؟ توضیح دهید چگونه با استفاده از سنسور ها می

 بان چگونه برنامه ریزی شده اند تا بهترین عملکرد را در دفع توپ داشته باشید. ه همچنین توضیح دهید الگوریتم های درواز

 حداکثر یک سوم صفحه را به این بخش اختصاص دهید.

 صفحه( 1)حداکثر  ارتباط بین روبات ها: . 8

 مدارات و ماژول ها:  . 8.1

 اید؟هایی برای ارتباط بین دو روبات استفاده کردهچه ماژولتوضیح دهید از  

 چه مزایایی داشته که انتخاب شده اند؟   هاماژولاین  

 کند.یا اینکه یکی از دیگری اطلاعات را دریافت می  ارتباط دوطرفه استروش ارتباط بین دو روبات چگونه است؟ آیا  

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.   نیمحداکثر  

 الگوریتم ها: . 8.2

 کنید؟ای از ارتباط بین روبات ها میتوضیح دهید چه استفاده

 این استفاده چه مزیتی در روبات شما ایجاد کرده است ؟ 

 صفحه را به این بخش اختصاص دهید.   نیمحداکثر  

 صفحه( 2)حداکثر  نوآوری ها: . 9

در هرکدام از زمینه ها ارائه دهید، توضیح دهید که این نوآوری ها چه بهبودی در عملکرد روبات  در این بخش نوآوری های خود را  

 شما ایجاد کرده است ؟ 

 طراحی مكانیكی  . 9.1

 طراحی مدارات و سنسور ها  . 9.2

 برنامه نویسی و الگوریتم ها  . 9.3

 صفحه( 1)حداکثر  روبات نهایی: . 10

قراردهید، بهتر استتتت از بورد ها پس از مونتاژ و بخش های مکانیکی پس از  در این بخش چند عکس از نماها و زوایای مختلف روبات  

 سرهم شدن هم عکس وجود داشته باشد.

 تشكر و قدردانی: . 11

 اند.تقدیر و تشکر از کسانی که در این روند تیم را یاری کرده
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 مراجع: . 12

 .TDPمراجع مورد استفاده در توضیحات  

 صفحه باشد. 14تا   8فایل شما باید بین  ، اتمام کارباید توجه داشته باشید در نهایت پس از  


