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MRTQربات 

  تا 90 اسفند از ماه 5 مطالعات :اول فاز انجام زمان مدت•
91 تيرماه

 ماه 5 افزار سخت اوليه تست :دوم فاز انجام زمان مدت•
  91 آذر تا 91 مرداد از

  اولين مهرآباد فروگاه در صبح 6 ساعت 91 ماه شهريور•
با آشنايي و پردازي ايده و ماسوله دكتر با ديدار

CONVEX، نيشابور شهر و مشهد فرودگاه تا صحبت  
  رباتيك و ربات مورد در

راهنما استاد تغيير•
فخاريان دكتر مشاور، استاد انتخاب•
  مشاور و راهنما اساتيد با جلسه 25 از بيش•
91 ماه دي ماه،1  :كامل پلتفرم اولين ساخت زمان مدت•
91 بهمن تست و چاپي مدار برد در تغيير انجام•
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نيازهاي طراحي كنندگان در رباتيك و اتوماسيون

نياز به كوچك سازي1.

مقاومت در برابر انواع نويزها2.

امنيت و محافظت دربرابر تكثير غير قانوني3.

انحصاري بودن ويژگي هاي سخت افزاري محصول4.

مصرف توان الكتريكي كمتر5.

قابل انعطاف بودن در پروژه هاي مختلف6.

پردازش زمان حقيقي7.

پردازش طيف مختلفي از سيگنالهاي آنالوگ و ديجيتال8.
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سيستم جاسازي شده به زبان ساده

Flash

SDRAM

CPU

DSP

I/O

I/O

I/O FPGA

I/O I/O I/O

CPU DSP

FPGA
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1. COB( CHIP ON BOARD)

2. SOC( SYSTEM ON CHIP)



صنايع خانگي• ابر رايانه ها و پردازش سريع•

پردازش تصوير و صنايع ايمني•

فناوري رسانه و ديجيتال•

صنايع پزشكي و ابزار دقيق•

خودرو، رباتيك و اتوماسيون•

سيستمهايي براي تمام فصول
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رباتهاي بستر پويا آموزشي مزايا و معايب

E-PUCK

KHEPRA III
LEGO 

MINDSTORMS
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KHEPRA FPGA 

MODULE(2003)

FPGAرباتهايي با 

ربات فوتباليست سايز كوچك در بخش مخابرات  •
استفاده مي كند FPGAخود از 

 FPGAدر بخش بينايي خود از  NAOربات•
استفاده مي كند



Low power

200K LE for under 0.25 Watt

TSMC 60-nm low-power (LP) process

Quartus II software power-aware design flow

Information assurance design capabilities

Anti-tamper

Design security

Design separation 

IP, design examples, etc.

High functionality

Densities ranging from 70K to 200K LEs

Up to 8 Mbits of embedded memory 

Up to 396 embedded multipliers

Cyclone III Devices
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پردازنده ربات



1
0

كمپاني هزار 30 از بيش در استفاده•

دنيا برتر صنعتي شركت بيست قبول مورد•

دنيا صنعتي افزاري نرم پردازنده بهترين عنوان به شده انتخاب•

گفتگو تالار در طراح كاربر 15000 از بيش•

  ALTERA نظر تحت محصولات تمامي در شده استفاده•

NIOSروال تكامل هسته پردازشي نرم افزاري 

2001

2002

2003

2004

2005

2006

2007

2008

2009

Nios CPU

Introduced

Nios II CPU

Introduced

C2H Compiler

Introduced

DO-254

Certification

Synopsys

ASIC

uCLinux

uC/OS-II

ThreadX

eCos

Nucleus

OSEK/VDX

Linux

Segger

uITRON

uCLinux

Toppers

MMU/MPU

2000
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SoC FPGA
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محيط گسترش و ساخت نرم افزاري

از ايده تا اجرا در چند دقيقه•
ساخت سيستم در درون چيپ •

به صورت فلوچارتي
تحول نسبت به طراحي هاي •

HDL
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Power

74245

FPGA

Driver

Crystal 

Oscillator 

JTAG

MRTQ   
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بلوك دياگرام بخش تغذيه ربات

باطري

پل ديود

فيوز

 5رگولاتور 
ولت

  3.3رگولاتور 
ولت
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بلوك دياگرام بخش راه اندازي موتورها

FPGA

انتقال دهنده اطلاعات  
و بافر سه حالته

راه انداز موتور

ديودهاي محافظ

خازنهاي محافظ

DCموتور  2



رباترباترباترباتمکانيک مکانيک مکانيک مکانيک 1.

  افتراقي مکانيزم•
  ميليمتر 3 گلس پلکسي•
 الکترونيکي قطعات نصب براي سانتيمتر 17 قطر به شکل اي دايره بخش يک ربات بالاي در•

  قطر و متر سانتي 20 ارتفاع به اي استوانه اي محفظه بدنه اصلي قسمت .است شده داده قرار
.باشدمي متر سانتي 17

گيريبکسي DC موتورها •
  ولت 12 ولتاژ •

•100 RPM  
آمپر ميلي 100 کشي جريان•
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ربات DCپالس ليزري ميتسومي ژاپن و موتورهاي  400انكودر 
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روي ميز شما جا مي شوند

MRTQ: در دور چندان نه اي درآينده

سطحي نصب تكنولوژي از استفاده
ياب فاصله سنسورهاي اندازي راه

  دور راه از ربات ديدن و ربات كنترل

)LINUX از استفاده ( ربات شدن باز هسته
 افزاري نرم ماژولهاي

V-REF, WEBOTS, MATLAB

E-PUCK

MRTQ

MRTQ
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 CONVEX(الگوريتم بهينه سازي محدب •

OPTIMIZATION(

تحليل سينماتيكي، ديناميكي رباتها و بهينه سازي رباتها•

تهراندر آزمايشگاه تار دانشكده علوم و فنون نوين دانشگاه 

استفان بويد، دانشگاه استنفورد•

الگوريتم بهينه سازي زمان حقيقي •

تركيب اطلاعات سنسورها به منظور شناسيايي بهتر و  •
كاهش خطا  

(SENSOR FUSION )

ابزار زمان حقيقي بدون الگوريتم زمان حقيقي قابل تحقق  •
نيست

بهينه سازي محدب و تركيب اطلاعات سنسورها
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فهرست

.بلوك دياگرام واحد بينايي ربات •
.پردازش تصوير•
چيست؟ FPGAعلت انتخاب •
: MRTQبخش بينايي ربات •

. OV7670دوربين ديجيتال 1.

.ILI9320نمايشگر رنگي2.

. MMCحافظه جانبي 3.

.4MRTQ’s SOPC SYSTEM  .

.5Nios II .

  MRTQارتباط بين  اجزاي واحد بينايي ربات6.
رديابي اجسام متحرك چيست؟•
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  بينايي

ماشين

بينايی 
ربات

پردازش 
تصوير

بلوك دياگرام واحد بينايي 
ربات

ھوش 
مصنوعی
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پردازش تصوير

.دريافت تصوير•
.ارتقاي تصوير•
.بازيابي تصوير•
.تبديلات تصوير•
.فشرده سازي•
.ناحيه بندي•
.پردازش تصاوير رنگي•
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چيست؟ FPGAعلت انتخاب 

DSP :
.واحد پردازشي 25  •

.ارتباط سريال •
مدت زمان اجراي دستورات   •

.بالاست

FPGA :
.واحد پردازشي 250حداقل •
.ارتباط موازي•
.مدت زمان كم اجراي دستورات•

. DARPAمورد تاييد • 24
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OV7670
ILI9320 MMC

بخش بينايي ربات

MRTQ
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دوربين ديجيتال  

OV7670

.پيكسل 656*488•
.Cmosتكنولوژي •
.SCCBپروتكل •
دوربيني متداول در  •

.رباتيك
.  ارزان قيمت•
.قابل دسترس در بازار•
•  ...
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نمايشگر رنگي

ILI9320

.پيكسل 320*240•
داراي چهار پروتكل •

.ارتباطي
.ارزان بودن   •
.در دسترس بودن•
•...
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حافظه جانبي 

MMC

.قابليت ارتقا•
.قابليت تعويض•
.قابليت بالا در ذخيره اطلاعات•
.در دسترس بودن •
.ارزان بودن •
.قابليت حمل•
•...
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MRTQ’s SOPC SYSTEM 

.واحد حافظه•
واحد •

.پروسسور
.واحد حافظه•
•...
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Nios II 

.محيطي قدرتمند •
.ارتباط با سخت افزار•

.SOPCارتباط با •

امکان تبديل کدھا به •
.يکديگر

• ...  
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OV7670

Camera

MMC

TFT LCD

ILI9320

ارتباط بين  اجزاي واحد 
  MRTQبينايي ربات
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رديابي اجسام متحرك 
چيست؟

.  شبكه عصبي•
.الگوريتم فازي •

•Convex.
.فازی-عصبی•

32



1) Altera, Cyclone III Device Handbook, Volume1, Altera, 2012, http://www.altera.com

2) Mondada, F., Bonani, M., Raemy, X., Pugh, J., Cianci, C., Klaptocz, A., Magnenat, S.,

Zufferey, J.-C., Floreano, D. and Martinoli, A. (2009) The e-puck, a Robot Designed

for Education in Engineering. Proceedings of the 9th Conference on Autonomous

Robot Systems and Competitions, 1(1) pp. 59-65

3) Altera, AN-466-2.1, July 2012, http://www.altera.com

4) Damir Beciri, Aldebran Robotics reveals NAO Next Gen robot, 9 December 2011,

http://www.robaid.com

5) OVT, Ov7670 datasheet, http://www.ovt.com

6) Ilitek, Ili 9325 datasheet, Ili Technology corp

7) Newton C. Braga, Robotics, Mechatronics and Artificial intelligence: Experimental

Circuit Blocks for Designers, Newnes publishing, Nov 8, 2011

8) Illah Reza Nourbakhsh. ,David Scaramuzza, Introduction to Autonomuse Mobile

Robots, MIT press, February 18, 2011

9) User-Customizable ARM-Based SoC FPGAs for Next-Generation Embedded Systems

October 2011 Altera Corporation

10) James O. Hamblen Tyson S. Hall Georgia Institute of Technology Southern Adventist

University Atlanta, GA Collegedale, TN Michael D. Furman University of Florida,

Rapid porototyping of digital system, 2008 Springer Science + Business Media, LLC,

11) Quartus II Handbook Version 11.0 Volume 1: Design and Synthesis May 2011 Altera

Corporation

12) Thomas Braunl - Embedded Robotics - Second Edition – 2006 Springer

HRI-LAB (TAR)

مراجع

33



HRI-LAB (TAAR)

13) Color tracking for multiple robot control using a system-on-programmable-chip, 

Automation in Construction 20 (2011) 669–676, journal homepage: www. e 

lsevier.com/locate/autcon.

14) Real-time Motion Tracking from a Mobile Robot

Boyoon Jung, Student Member, IEEE, Gaurav S. Sukhatme, Member, IEEE,

SUBMITTED TO IEEE TRANSACTIONS ON ROBOTICS.

15) Ov7670 datasheet.

16)ILI9320 datasheet.

17) Odometry Based Pose Determination and Errors Measurement for a Mobile Robot 

with TwoSteerable Drive Wheels, Journal of Intelligent and Robotic Systems 41: 263–

282, 2004, © 2004 Kluwer Academic Publishers. Printed in the Netherlands.

18) The use of Motion Tracking for Mobile Robot Collision Avoidance in Outdoor 

Environments.

19) Visual Tracking in Four Degrees of Freedom usingKernel Projected Measurement

Fateme Bakhshande, Member, IEEE, and Hamid D. Taghirad, Senior Member, IEEE

Advanced Robotics and Automated Systems (ARAS), Industrial Control Center of 

Excellence (ICCE), Faculty of Electrical and Computer Engineering K.N. Toosi 

University of Technology, Tehran, Iran.

34



20. www.altera.com

21. www.alterawiki.com

22. www.alteraforum.com

23. www.analog.com

24. www.k-team.com

25. www.novintarashe.com

26. www.ri.cmu.edu.com

HRI-LAB (TAAR)

مراجع

35



بر خود لازم مي دانيم از تمامي تلاشها و بزرگواريهاي اساتيد گرامي جناب  
آقاي دكتر مهدي طالع ماسوله و دكتر احمد فخاريان و همچنين تمامي  

راهنمايي ها و حمايتهاي ارزشمندشان نهايت تشكر را داشته باشيم

از مدير محترم گروه مكاترونيك دانشگاه آزاد اسلامي واحد قزوين، جناب  
آقاي دكتر محمد شهري

از آزمايشگاه تار دانشكده علوم و فنون نوين دانشگاه تهران

و همچنين از گروه رباتيك مجتمع فني تهران و همكاران ارزشمندمان،  
سركار خانم آزاده عطاري، آرمان كاويان، علي راوري و مديران مجتمع 

فني تهران به خاطر راهنمايي ها، امكانات و فضاي كاري كه در اختيار ما  
قرار دادند سپاسگزاريم 36
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