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 .دهدیربات ساده را پوشش م کیو کنترل  یسینوو مونتاژ، برنامه کندیم انیرا ب کیربات هیاصول اول مهارت نیا

 

 

 :د بودقادر خواه هارتمداوطلب پس از اتمام این 

 بشناسد.ها را از ربات ییهاو نمونه درا درک کن کیربات یهاها و سامانهمربوط به ربات یدیکل میمفاه 

 ی را ها، حسگرها و منابع انرژمحرک کروکنترلرها،یها، ازجمله مربات و عملکرد آن کی یاصل یهاقسمت

 یی کند.شناسا

  بیازماید.کنترل را  ستمیس کیو  دکنترل ساده را درک کن ستمیس کیعناصر 

 دو اجرا کن جادیا یبصر یسینوبرنامه را به زبان برنامه کیو  درا درک کن یسینوبرنامه هیاول میمفاه. 

 دهد. انجام را طیمح کیربات در  کیو کنترل  کیحرکت ربات یسازادهیربات، پ کی یاندازراه 

 مجموعه مهارت بخش
شماره 

 مرجع
 عنوان فعالیت

ها و ربات 1.1 یکربات میمفاه 1

 خودکار یهاسامانه

 .دیکن فیرا تعر کیربات یهاسامانه و هاربات 1.1.1

 یا خودمختار مهیاز راه دور، ن توانندیها مربات کهدرک این 2.1.1  

 مستقل باشند.

 متحرک باشند. ایثابت  توانندیها مربات نکهیدرک ا 3.1.1  

مختلف مانند:  یهاطیها در محربات جیرا یکاربردها شناخت 4.1.1  

 .پزشکی یهامراقبت د،یخانه، مدرسه، تول

 یهانیها مانند: ماشربات شرفتهیپ یکاربردهاشناخت  5.1.1  

 .به کمک ربات یبدون راننده، جراح

 بیها مانند: آسدر استفاده از ربات یمسائل اخلاق شناخت 6.1.1  

 رساندن به انسان.

 یقطعات و اجزا 1.2 یکقطعات ربات 2

 یاصل

 ربات مانند: محرک، کی یاساس یهاقسمتشناسایی  1.1.2

 حسگر، منبع کروکنترلر،یم

قطعات  ،یربات مانند: شاس تیک کی یاجزاشناسایی  2.1.2  

 .ها، ابزارها و قطعات مونتاژکابل ،یکیالکترون

 رباتیک

 اهداف 
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 مجموعه مهارت بخش
شماره 

 مرجع
 عنوان فعالیت

 یهااطلاعات را از دستگاه کروکنترلریم کهشناخت این 1.2.2 2.2 

را اجرا  یابرنامه کند،یم یآورمانند حسگرها جمع یورود

و دستگاه  LED یهامانند چراغ یخروج یهادستگاه کند،یم

 .کندیرا کنترل م صوتی

، USBمانند: برق،  کروکنترلریم جیرا یهاپورتشناخت  2.2.2  

 یخروج ،یورود م،یسیب

 موتور د،یمحرک مانند: کل ستمیس یاصل یهاقسمت شناخت 1.3.2 محرک ستمیس 3.2 

در محرک  یکیمکان یرویبه ن یکیالکتر یروین لیتبد درک  2.3.2  

 کند.میکار  بهربات را قادر  که

خود  طیمح در راتییتغ تشخیص گر باحس درک عملکرد 1.4.2 گرحس 4.2 

 هیمانند: شدت نور، فاصله، زاو

 وتی و، صیحسگرها مانند: نور درک عملکرد انواع مختلف 2.4.2  

 روسکوپیژ

 یبانیربات که از حرکت پشت ی متحرکهاقسمتشناخت  1.5.2 حرکت، قدرت 5.2 

 هاچرخ و ومانند: باز کنندیم

 .یدیخورش یانرژ ،یمانند: باتر یمنابع انرژشناخت  2.5.2  

 ستمیس یکل ینما 1.3 کنترل ساده ستمیس 3

 کنترل

 یاصل انواع .دیکن ییکنترل را شناسا ستمیس کیعناصر  1.1.3

 .دیکنترل حلقه باز، حلقه بسته را درک کن

، منبع تغذیه، کلیدمانند:  کروکنترلریم کیاتصالات به  2.1.3  

 یهاحسگرها، دستگاه م،یسیب ی، فناورUSB یموتور، ورود

 .دیده صیرا تشخ یخروج

 کیشده در ه نشان داد کروکنترلریاتصالات به مشناخت  3.1.3  

 .ینمودار بلوک

مانند:  یکنترل ساده را با استفاده از عناصر ستمیس کی 4.1.3  

 .دیکن میقدرت، موتور، حسگرها تنظ

 ستمیس کی 2.3 

 شیکنترل ساده را آزما

 دیکن

 یخروج ریارائه مقاد یرا برا شده فیتعر شیاز پ یهابرنامه 1.2.3

 .دیاجرا کن هیمانند: شدت نور، صدا، فاصله، زاو

وجود  یو خروج یورود نیزمان پاسخ ب کی کهدرک این 2.2.3  

 دارد.

 ریتأث هایبرنامه بر خروج کیدر  رهایمتغ رییتغ کهنیادرک  3.2.3  

 .گذاردیم

 یسینواصطلاحات برنامه، زبان برنامه فیتعر 1.1.4 یسینوبرنامه یمبان 1.4 یبصر یسینوبرنامه 4
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 مجموعه مهارت بخش
شماره 

 مرجع
 عنوان فعالیت

زبان  کیدر  یعنصر اساس کیعنوان  ها را بهبلاک 2.1.4  

 جیرا یهابلوک یبند. دستهدیبشناس یبصر یسینوبرنامه

 .دیها را بشناسکنترل دادها،یمانند: رو

 هیبرنامه مانند: تجز کی جادیمعمول در ا یهاتیشناخت فعال 3.1.4  

برنامه،  کیحل، نوشتن راه کی یکار، طراح کی لیتحلو 

 و بهبود برنامه. مونآز

 حلقه ،یریگمیتصم ،یبرنامه مانند: توال کی یعناصر اساس 4.1.4  

 .دیرا درک کن تکرار

نمایش  یاز فلوچارت برا توانیکه چگونه م دیدرک کن 5.1.4  

 حل استفاده کرد. راه کیمراحل 

 کیشده در  و ثابت استفاده ریاصطلاحات متغ نیببتوانید  1.2.4 ریثابت، متغ 2.4 

 .دیقائل شو زیبرنامه تما

برنامه  کی بهمناسب را  یو ورود دیکن جادیا دیجد یرهایمتغ 2.2.4  

 .دیاختصاص ده

 .دیاستفاده کن یادر برنامه whenمانند:  دادهایاز بلوک رو 1.3.4 هاکنترل دادها،یرو 3.4 

 یادر برنامه wait، wait untilاز بلوک کنترل مانند:  2.3.4  

 .دیاستفاده کن

 ییهارا با استفاده از کنترل وستهیعمل پ کی ایحلقه  کی 3.3.4  

 .دیاعمال کن یادر برنامه ،forever، repeatمانند: 

 ,if, thenبرنامه مانند:  یهاها را با استفاده از کنترلشرط 4.3.4  

else دیاعمال کن. 

 یارا در برنامه and, not, orمانند:  یمنطق یعملگرها 5.3.4  

 .دیاعمال کن

 یو اجرا جادیا 4.4 

 برنامه

 کیمانند: کنترل  یو حل مشکل فیتوص یرا برا یطرح 1.4.4

 .دیکن میاقدامات ترس یسر کیانجام  ،یخروج

 .دیحل رسم کنراه کیارائه مراحل  یفلوچارت برا کی 2.4.4  

 یتا مشکل دیبساز یبصر یسینوزبان برنامه کی به یابرنامه 3.4.4  

اقدامات را حل  یسر کیانجام  ،یخروج کیمانند: کنترل 

 .دیکن

 کینوشتن  یراه برا کیاز  شیممکن است ب کهدرک این 4.4.4  

 مشکل وجود داشته باشد. کیحل  یبرنامه برا

 برنامه کی یو رفع خطاها یی. شناسادیبرنامه را اجرا کن کی 5.4.4  

 را انجام دهید.
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 مجموعه مهارت بخش
شماره 

 مرجع
 عنوان فعالیت

با  منیا کارمانند:  یمنیا یهادستورالعمل یدرک و اجرا 1.1.5 یاندازراه 1.5 هاکار با ربات 5

خود و  یمنیا حفظ از یآگاه ،یکیالکتر هایو ابزار لیوسا

 .گرانید

 .بسازیدربات را  کی در دسترس وسایلبا استفاده از  2.1.5  

حرکت  یسازادهیپ 2.5 

 کیربات

مانند: توقف، حرکت به جلو  یت ساده رباتاحرکی سازادهیپ 1.2.5

 .دیعقب، چرخش را اجرا کن ای

 کیدر حرکت ربات را قدرت، مسافت، سرعت، زمان نیروابط ب 2.2.5  

 .دیدرک کن

 یکنترل حرکات یقدرت، فاصله، سرعت، زمان برا میاز مفاه 3.2.5  

 .دیمانند: حرکت به جلو، عقب استفاده کن

 یبر حرکت ربات تواندیو اصطکاک م اینرسی کهنیادرک 

 بگذارد. ریتأث

در حرکت  را چرخش هیزاو ،یقدرت، سرعت دوران نیرابطه ب 4.2.5  

 .دیدرک کن یکربات

 یسازادهیپ 3.5 

 کیربات یهاکنترل

حسگر مانند: فاصله،  یهاداده یآورجمع یربات برا کیاز  1.3.5

 .دینور استفاده کن ه،یصدا، زاو

کنترل ربات با  یبرا یاو اصلاح برنامه آزمودنساخت،  2.3.5  

انجام  روسکوپیمانند: نور، صدا، ژ یاستفاده از حسگر ورود

 .دهید

 .دیبردن خطاها درک کن نیاز ب یرا برا آزمون تیاهم 3.3.5  

هستند مانند:  یخطاها تصادف لیاز دلا یکه برخ درک کنید 4.3.5  

 ناشناخته. تغییراتغبار،  و گرد

 کیکنترل در  4.5 

 طیمح

با استفاده از  فیوظا لیتکم یبرا طیمح کیربات را در  کی 1.4.5

خط. دنبال  کیاز  اجتناب ایمانند: دنبال کردن  ییعملکردها

سمت حرکت کردن به  ؛مانع کی ،یش کیاجتناب از  ایکردن 

 هدایت کنید. بیش کیرفتن از  نییبالا، پا

از  یمناسب بیبا استفاده از ترک ویسنار کی لیتکم یبرا 2.4.5  

 .دیکن تیهدا طیمح کیربات را در  کیحرکات و عملکردها، 

ربات  کی در ساخت یهنگام همکاردر را  یکار گروه تیاهم 3.4.5  

ارتباط،  ،یزیرمانند: برنامه ییها. مهارتدیده صیتشخرا 

 .دیرا درک کن فیوظا صیتخص

 


