
 خودران دانشگاه شهید بهشتي   یتیم رباتیک خودرومعرفي 

علاوه بر تبعات منفی عاطفی و    .باشد  یو جهان م  رانیدر ا  یو نقص جسمان  ریمرگ و م   یاز عوامل اصل  یکی  یتصادفات جاده ا

  یدرصد تصادفات رانندگ   90  حدود  .رود  یتصادفات به هدر م  ن یهم  ل یکشور به دل  یناخالص مل  دیدرصد از تول  7حدود  اجتماعی،  

 ی درصد خطا  تواند  یم  فناوری  نیدهد که ا  یخودران نشان م  یخودروها   نهیانجام شده در زم  قاتیتحق  بوده و  یانسان  یخطا  لیبه دل

در    قهیدق  50تواند در روز    یخودران م  یاز خودرو ها  یاستفاده عموم  ،نیرا به صفر برساند. همچن  یدر تصادفات جاده ا  یانسان

تشکیل یک تیم دانشجویی  برق دانشگاه شهید بهشتی اقدام بهمهندسی دانشکده  ،در همین راستا .دینما ییوقت رانندگان صرفه جو 

 . است در این زمینه نموده  انجام تحقیق و توسعه و

که بتواند به صورت    خواهد بود  یواقع  یخودرو ها(  دهم  کی)  10/ 1  مقیاسبا    یکیالکتر  ییخودرواین تیم    اولین محصول کار

 ی و رانندگ   ییراهنما  م ئو با توجه به علا  کند  یخطوط رانندگ   نیب  ی و هوش مصنوع  نیماش  یینایب  یها  تمیبا استفاده از الگور  خودکار

 برساند. شدهمعین  مقصدخود را به در نهایت   توقف کند و ادهی پپارک کند، در پشت خط عابر د،ینما ریمس نییتع

 

فرآیند تحلیل محیط و تصمیم گیری خودکار ربات در سه مرحله انجام می شود. ابتدا ربات با استفاده از دوربین موجود، اطلاعات  

  ROS  ربات یا  مینی کامپیوتر، پردازش می شود و نتیجه تحلیل به سیستم عاملیک  محیط را دریافت می کند، این اطلاعات توسط  

(Robot Operating System  )  .تحویل داده می شودROS    محیط امن برای ارتباط بین مینی کامپیوتر و برد کنترل را فراهم یک

با چندین زبان   همزمان  می توان  ROSدر  سوار می شود.    ROSمی کند و در واقع کل چرخه ارتباطی نرم افزار، روی چارچوب  

و کد های پردازش    ++Cبرای مثال کد های کنترل الکترونیکی ربات به زبان    .کردارتباط برقرار  بین آنها  و    ردبرنامه نویسی کار ک 

اطلاعات تحویل داده    کند.  ارتباط بین این دو زبان را برقرار می  ROSنوشته شده اند که    Pythonتصویر و هوش مصنوعی به زبان  



ت نهایی که ترکیبی از داده های ای حرکتی پس از تحلیل اطلاعدر نهایت به برد کنترل منتقل می شود و دستور ه  ROSشده به  

 . شود های ربات داده میمختلف است به موتور حسگرهایتحلیل شده پردازش تصویر و 

و هوش    ریجهت پردازش تصاو   وتریکامپ  ینی م  کیو    نیها و کنترل ماشحسگراتصال    یبرد کنترلر برا  کی خودرو از    یدر طراح

  DC کاهنده  کیتوسط برد کنترلر و به کمک    وتریکامپ  ینیو م  خودرو  برق مورد نیاز برای درایو بهره گرفته شده است .    یمصنوع

که   است  ARM کروکنترلریم یک  برد کنترلر شامل .نداز خودرو را تولید ک وات توان مورد نی  60تا  میتواند که  شود یم نیتام DC به

 . انجام می دهدرا  محیط تاریکروشن کننده   یها LED و کدگذار،  ژیروسکوپفاصله سنج ،  یهاحسگر کنترل

 



 

، انجام شده   ومیو با استفاده از نرم افزارآلت  میت  یتوسط اعضاآن    PCB  یمدار و طراح   یبرد کنترلر شامل طراح  یبخش ها  تمام

و   ریتصاو  پردازش   یهسته برا 128با    یکیو پردازنده گراف  ARM  ی اهسته  4پردازنده  از    زین  موجود روی ربات  وتر یکامپ ینی. م است 

 . برد  یبهره م یهوش مصنوع

 

ارتباطی بین هوش مصنوعی و   کنترل ربات، در واقع راه  این    واکنش های مکانیکیبخش  ، بخشخودرو خودران می باشد. در 

این   هوش مصنوعی، تبدیل به دستورات کنترلی برای حرکت ربات می شوند.  پردازش تصویر و  اطلاعات پردازش شده در بخش



های  شوند سپس با دادهشوند. اطلاعات دریافتی، پردازش میدستورات شامل حرکت بین خطوط، پارک دوبل، پارک موازی و... می

همچنین واکنش مناسب نسبت به    ، در مسیر تعیین شده و نجر به حرکت مناسب ربات بین خطوطترکیب شده، درنهایت محسگرها  

 ، تابلوها و درنهایت پارک ماشین در فضای معین خواهند شد. موانع

  نی. در اشودیشده و پردازش م  یجداساز  طیمح  ریخطوط جاده از سا  و  لیتحل  ریتصو   نیاز دورب  طیاطلاعات مح  افت یس از درپ

  یا  ی . اطلاعات حرکتگیرددر بر می  زین  را  ز یحذف نو   فرآیند  نی. ا شودیزده م  ریمس  نیو بر اساس آن تخم  ی جاده بررس چی قسمت پ

 کند.   یریگ  مینها تصمآتا ربات بر اساس  شود  یسپس به قسمت کنترل ارسال م دیا  یکه از خطوط جاده بدست م

 
 

  و رانندگی  ییراهنما  مئو موانع و علا  ای اش  صیبه تشخ  ازین  یشهر  یها  ری در مس  ،  خطوط  نیخودران علاوه بر حرکت ب   خودرو  ربات

  ط ی مح  ری. تصو رودیم  شیپ  فرآیند  نیا  ر یو پردازش تصو   یهوش مصنوع  یبیترک   یها  تمی پروژه با استفاده از الگور  ن یجاده دارد. در ا

  ی از جمله شبکه ها  قی عم  یر یادگ ی   یو روش ها  تالیجیشده و سپس به کمک محاسبات د  افتی در  ن یدورب  ق یاطراف ربات از طر

  ی . تمامشودمیبه قسمت کنترل ارسال    یشده و خروج  لیتحل  ریتصو (  Convolutional neural networks)  یکانولوشن  یعصب

ثابت و متحرک شامل    نییتع  شیاز پ  ییراهنما  میعلا این بخش از کار روی مینی    .شوند  یم  ای اش  صیتشخ  فرآیندشده و موانع 

 شود.انجام می pythonکامپیوتر ربات و با زبان برنامه نویسی 

 



برد کنترل ربات منتقل  و به  ای از دستورات و اعداد ارسال  وعهبه صورت مجم  ROSاز طریق    پس از پردازش تصویر دوربین، داده ها

شوند و پس  قبیل فاصله سنج و ژیروسکوپ دریافت و پردازش میمختلف از  حسگرهای  اطلاعات    ، در هرلحظه  ،د. همچنیننشو می

گیری شامل موارد کند. این تصمیم گیری میاز ترکیب با داده های بخش پردازش تصویر، ربات در مورد حرکت بعدی خود تصمیم 

 شود: زیر می

 حرکت بین خطوط و اصلاح موقعیت در جاده  .1

ناسب بین خطوط حرکت کند و حتی با تغییر مسیر پیش رو قادر به اصلاح  ی مدر هرلحظه از حرکت، ربات باید در فاصله

و ادغام آنها برای صدور دستور حرکتی  و پردازش تصویر    حسگرهامسیر حرکت خود باشد. در این مرحله، از اطلاعات  

 شود. استفاده می

 واکنش مناسب به تابلوها   .2

شوند و باید متناسب با  تشخیص داده می (Deep Learningیق )که در مسیر قرار دارند از طریق یادگیری عم   تابلوهایی

، باید دستور حرکتی متناسب با آن، Stopعلامت تابلو، حرکت بعدی ربات تعیین شود. به عنوان مثال با تشخیص تابلوی  

 یعنی ایست در محل مناسب صادر شود و ربات بایستد.

 خیابان بررسی مکان های مناسب پارک درهردو طرف  .3

، بین چند جایگاه پارک، جایگاه های خالی را تشخیص داده، محل  حسگرهاخودرو قادر است با استفاده از اطلاعات  

 مناسب برای ایستادن را انتخاب کرده و در مکان مناسب برای شروع پارک قرار گیرد. 

 پارک موازی و پارک دوبل   .4

یا عبور از    موانع  از برخورد با  کند و با اصلاح موقعیت خود،میپس از انتخاب محل پارک مناسب، خودرو اقدام به پارک 

 کند.   خطوط جایگاه های پارک، جلوگیری می

 شود. درنهایت، دستورات حرکتی برای موتورها ارسال شده و منجر به حرکت ربات می

راحل تحلیل و پیاده سازی  . هم چنین تمام مشده است برنامه نویسی برد کنترل استفاده   برای  ++Cدر این بخش، از زبان  

از محیط های گرافیکی و قابل    گیری( و با بهرهWireless)  (، بی سیمReal Time)  نرم افزاری به صورت  بلادرنگ

 .قابل نظارت و مشکل زدایی هستند   Web Serverقبیل از مشاهده

 

 : خودروی خودران دانشگاه شهید بهشتی تیماعضای 

 و سرپرست تیم دانشگاه انجمن علمی رباتیک  استاد مشاور –دکتر محمد حسین معیری 

 پردازش تصویر و هوش مصنوعی  –فربد یونسی 

 پردازش تصویر و هوش مصنوعی   –میلاد ربیعی 



 ROSالکترونیک و   –محسن شریفی 

 کنترللکترونیک و  ا –سروش کیوانفرد 

 الکترونیک   –ارشیا جعفری 

 الکترونیک و کنترل  –مرضیه غیور نجف آبادی 

 ROS  –بهار معدلی 

 صویر تپردازش   –بنفشه جباری 


