
٦٦

رتبه اول روباتيك 
                                                                                                  

   Luxrum عنوان طرح: شبيه سازي فوتبال دو بعدي 
 طراحان : اردلان صادقي كيوي-  سيد هومن شاهرخي 

 استان: شهر تهران              
 واحدآموزشي: دبيرستان علامه حلي               

 سطح: دانش آموزي 

چكيده طرح :
      از خصوصيات اصلي تيم، استفاده از يادگيري تقويتي و شبكه عصبي براي الگوريتم يادگيري در فاصله هاي كمتر 
از چهار متر است. حالات(State)، فاصله با حريف، زاويه بدن حريف، زاويه بدن خود، سرعت حريف و سرعت بازيكن 
موردنظر است. اين تيم براي رسيدن به جواب، دو روش مختلف را امتحان كرده است. ابتدا، سعي آنها ساختن يك 
Truth Table و يادگيري آن توسط شبكه عصبي بوده است. ايده شان براي ساختن Truth Table استفاده از 
يك يادگيري تقويتي به روش Q-learning بوده كه ارزش هر حركت براساس فاصله نهايي آنها با يك ضريب ثابت 
 Truth است. حالت هاي مختلف را دسته بندي كرده و از هر دسته حركت با بيشترين ارزش را انتخاب و آن را در
Table اضافه مي كنند. جدول اطلاعات را با يك شبكه عصبي، شامل دو لايه پنهان، آموزش داده اند كه خروجي 
اين الگوريتم، جواب ايده آل نبوده است. دليل اصلي ارائه شده نيز براي اين نتيجه كاملا صحيح و توجيه پذير بود. 
     روش اصلي استفاده شده، تركيبي از يادگيري تقويتي و شبكه عصبي است. به اين گونه كه ابتدا يادگيري تقريبي 

حركت هاي ممكن را با احتمال برابر انتخاب مي كند.
     به هر حركت، ارزش توسط فاصله نهايي با حريف داده مي شود، اين گونه كه ارزش هر حالت با يك ضريب ثابت 

از ارزش حالت بعد تعيين مي شود. 
     حركت ها هر كدام يك شبكه عصبي مجزا در نظر گرفته شده است كه ورودي آن، حالت موردنظر و خروجي 

آن، ارزش به دست آمده از يادگيري تقريبي براي آن حالت است.                  



٦٧

رتبه اول روباتيك  
 

                                                                                                 
 عنوان طرح: روبات استوانه اي گام رو     

 طراحان : سينا پازوكيان -  سعيد فيروز بهر افضل 
 استان: قزوين                                                      

 واحدآموزشي: امام خميني (ره)  شهرستان آبيك                             
 سطح: دانش آموزي 

چكيده طرح :
     ساختار اين روبات متشكل از دو نيم استوانه است كه امكان حركت بر روي همديگر را دارند. نيم استوانه ها 
داراي سامانه حركتي به كمك چرخ و موتورهاي مربوط هستند. اما در صورت برخورد به مانعي كه امكان حركت 
چرخ وجود نداشته باشد، يك نيم استوانه مي تواند بر روي نيم استوانه ديگر حركت كرده و از مانع عبور كند. 
اين كار توسط يك بازو كه در بيرون روبات تعبيه شده است انجام مي شود. علاوه بر اين، به دليل انعطاف پذيري 
نيم استوانه ها، قابليت كنار زدن بارهاي ناخواسته كه بر روي روبات سقوط كند را دارد (تا حدي). در مجموع، 
سامانه حركتي جديد و خلاقانه است و در صورتي كه طرح بهينه شود، مي تواند از كارآيي مناسبي برخوردار 
باشد. به عنوان مثال، از كاربرد روبات، يك دوربين بر روي روبات نصب شده است كه مي توان تصوير محيط را 

به كاربر ارسال نمود و با حركت نيم استوانه ها مي توان ميدان ديد دوربين را تغيير داد.



٦٨

رتبه دوم روباتيك  
 

                                                                                                 
 عنوان طرح: روبات مين ياب 

 طراحان:  احسان اسحقي نصرآبادي - سيد احمد موسوي -  ميلاد اميني 
 استان: خراسان رضوي       

 واحدآموزشي: دبيرستان قائم مقام فراهاني ناحيه (٦)، آموزشكده فني و حرفه اي شهيد  
               منتظري و دبيرستان غيرانتفاعي بعثت ناحيه (٦) مشهد

 واحد همكار:پژوهش سراي روباتيك مشهد
 سطح: دانش آموزي /  دانشجويي

چكيده طرح :
     روبات مين ياب طراحي شده داراي ويژگي هاي برجسته ذيل است: بازگشت به خانه شروع - استفاده از الگوريتم 
بلمن براى مسيريابى – تنظيم موقعيت شروع توسط ليزر- استفاده از اسكنر IR - استفاده از ديواره هاى زمين 

آزمون جهت كنترل موقعيت -  طراحى مناسب شاسى - كيفيت عالى در ساخت.           



٦٩

رتبه دوم روباتيك  
                                                                                                     

 عنوان طرح: روبات جست و جوگر لوله    
 طراحان: امير همايون يارلو - حميد رضا محمدزاده  

 استان: شهر تهران                                                   
 واحدآموزشي: مركز استعدادهاي درخشان علامه حلي (٣) تهران                   

 سطح:دانش آموزي 

چكيده طرح :
     در اين طرح، دانش آموزان به طراحى، مدل سازى، تهيه نقشه ها و در نهايت، ساخت و آموزش يك روبات 
 LLSD كوچك پرداختند. كاربرد اين روبات، بازبينى لوله هاى فاضلاب مى باشد كه با همراه داشتن يك نور افكن

و يك دوربين كوچك مى تواند از مكان هاى مختلف بازبينى به عمل آورد. 
     اين روبات، امكان حركت در زانويى  لوله ها و همچنين لوله هاى شيب دار را دارد. سطح كار مهندسى انجام 

گرفته بسيار ارزشمند مى باشد



٧٠

رتبه دوم روباتيك
            

                                                                                      
Poseidon عنوان طرح: شبيه سازي امداد و نجات 

 طراحان : محيا اسلامي- روژينا پورمقدم- نيلوفر سيد مجيدي- سيده فاطمه قاسمي زاويه سادات  
       نسيم شيرواني مهدوي-  باهره مرادي دادخواه 

 استان: شهر تهران              
 واحدآموزشي: دبيرستان فرزانگان (١)  تهران

 سطح:دانش آموزي 

چكيده طرح :
   در اين طرح، در مدل سازي شهر براي عامل، در كد پايه توسعه داده شده براي يافتن راهي بين دو نقطه، از 
الگوريتم گراف پيدا (Visibility graph) استفاده شده است. به اين شكل كه خود عامل، مقصد، ابتدا و انتهاي 
هر ورودي (ورودي ساختمان يا جاده) و هر گوشه موانع سر راه يك راس از گراف در نظر گرفته مي شود و سپس 
با رسم يال هاي معلوم (يال هايي كه در مسير خود موانع را قطع نمي كنند) مسير بين عامل و مقصد آن به دست 

آورده مي شود. 
     به كمك رادار، براي فرستادن راه پيموده عامل ابتدا مكان اوليه آن و سپس در هر مرحله، شماره ورودي كه از 

آن عبور كرده اعلام مي شود. 
     در اين طرح، وظيفه اصلي پليس بازكردن راه هاست. اين تيم ابتدا با استفاده از الگوريتم تبريد شبيه سازي شهر 
را به نواحي كه تقريباً تعداد خانه هاي يكسان دارد تقسيم مي كند. مركز پليس هر ناحيه را به يك پليس اختصاص 
مي دهد. هر پليس، پس از اتمام جست و جوي آتش، ساختمان ها را با استفاده از الگوريتم دايسترا به ترتيب فاصله 

براي پيدا كردن شهروندان جست وجو مي كند. 
استفاده شده است. هر  ژنتيك  الگوريتم  از  اين طرح،  آمبولانس، در  بهينه عملكرد  براي پيدا كردن ليست       
كروموزوم ليستي است كه وظايف عامل ها را نشان مي دهد و سازگاري تعداد شهرونداني است كه با اين طرز چينش 

وظايف مي توانند نجات پيدا كنند، كه نشان دهنده ارزش هر كروموزوم (ليست) است. 
     در بخش آتش نشان، از ايده مناسبي با استفاده از 
پوشش محدب بهره گرفته اند كه به نحو مطلوبي فرآيند 
جست وجو، يافتن مكاني مناسب و خاموش كردن آتش 

را انجام مي دهد.



٧١

رتبه دوم روباتيك  
     

                                                                                             
 عنوان طرح: شبيه سازي فوتبال سه بعدي فرزانگان  

 طراحان : آرميتا ثابتي اشرف -  سارا جوادزاده نو - عطيه السادات موسويان 
 استان: شهر تهران              

 واحدآموزشي: دبيرستان فرزانگان (١) تهران       
 سطح: دانش آموزي 

چكيده طرح:
     در عمليات parseكردن ،داده هاي سرور(كه به صورت رشته هستند)به صورت يك درخت در مي آيند.

درخت در هر سايكل به صورت بازگشتي ساخته مي شود كه به نوبه ي خود، ايده ي مناسبي براي اين كار 
مي باشد.

     يكي از پايه اي ترين نيازها در اين ليگ مكان يابي(localization) ايجنت است. ايجنت براي يافتن مكان 
خود از پرسپتور بينايي(ديدن پرچم ها، خطوط، توپ، بازيكنان و...) و پرسپتور ژيروسكوپ (پيدا كردن چرخش 
بدن) به عنوان اطلاعات خام استفاده مي كند. سپس به استفاده از محاسبات هندسي كاملا صحيح و ماتريس 

معكوس تبديل، مكان يابي به طور كامل انجام مي شود.
     ساختار مهارت هاي عامل به صورت يك مدل چهار لايه است ، كه به ترتيب از توابع پيچيده تر پيش مي 
روند و هر لايه از توابع لايه قبل استفاده مي كند. در اين لايه ها، توابع مربوط به حركت دادن مفصل هاي 
روبات در لايه(Basic Agent) ، حركات روبات (از قبيل شوت زدن، چرخيدن، بلند شدن، شيرجه زدن و...) 
سيستم راه رفتن روبات (كه بر اساس روش Inversekinematic است) (در لايه Agent)، چگونگي حركت 
 (Player در لايه) و در نهايت، تصميم گيري روبات ( Advanced Agentدر لايه) به سمت توپ و گل زدن

پياده سازي شده اند. 
     در مهارت راه رفتن روبات از روش هاي Inversekinematic و Forwardkinemetic استفاده كرده 
اند. در نهايت، از طريق معادلات مثلثاتي، به نوعي ديگر ايده Inversekinematic را كه يافتن زواياي مفاصل 
 (PSO) با استفاده از مكان آنهاست، پياده سازي كرده اند. سپس، اين داده ها را براساس الگوريتم ازدحام ذرات

بهبود بخشيده اند كه در اين مسأله، كاربردي و مناسب مي باشد.



٧٢

رتبه سوم روباتيك 
          

                                                                                        
 عنوان طرح: فوتباليست دو به دو صائب 

 طراحان:  محمد حسن عابديني نجف آبادي -  محمد نصر اصفهاني -  عرفان صالحي كهريز سنگي  
       محمد امين مهرعليان گورتاني 

 استان: اصفهان                   
 واحدآموزشي: هنرستان هنرهاي زيبا، دبيرستان غيرانتفاعي صالحين ناحيه (١) و دبيرستان 

                غيرانتفاعي رضا واثقي ناحيه (٤) اصفهان                            
 واحد همكار: پژوهش سراي دانش آموزي صائب 

 سطح: دانش آموزي 

چكيده طرح :
   يكى از خلاقيت هاى ويژه اين روبات، سامانه شوت آن است كه براى طراحى آن، مدارها و روش هاى مختلف 
مورد بررسى قرار گرفته است و روش پيشنهادى به عنوان بهترين مورد انتخاب شده است. در اين سامانه، شوت 
كه به صورت مكانيك پياده سازى شده است، با كشيدن يك فنر، انرژى در آن ذخيره مى شود و براى شوت زدن 
از انرژى آزاد شده فنر استفاده مى شود. براى اين منظور، از محورى شامل دو بلبرينگ و يك موتور استفاده شده 
كه يك بلبرينگ آن براى نگه داشتن شافت موتور و جلوگيرى از نيروي كششى افقى فنر بر شافت موتور است و 
بلبرينگ ديگر از نوع خاص و بلبرينگ يك طرفه است و تنها در يك جهت آزاد مى چرخد. با چرخيدن يك موتور، 
چون بلبرينگ يك طرفه است، كابل متصل به فنر را نيز با خود مى چرخاند و اين امر تا آخر يك نيم دور كه به 
حداكثر شارژ فنر منجر مى شود، ادامه پيدا مى كند و در آن نقطه، فنر به صورت قفل نگاه داشته مى شود. براى 
شوت زدن با اندكى چرخش، موتور در نيم دور دوم قرار مى گيرد كه در اين نيم دور، چون بلبرينگ آزاد است، با 
انرژى ذخيره شده در فنر رها شده و شوت مى زند و همين امر، براى سيكل هاى شوت بعدى تكرار مى شود. از 
ويژگى هاى بارز ديگر اين طرح، مكانيك قوى و ساختار ماجولار آن است كه اجازه مى دهد در صورت خرابى، قطعه 

آسيب ديده به صورت مستقل قابل تعويض باشد. 



٧٣

رتبه سوم روباتيك  
   

                                                                                               
 عنوان طرح: فوتباليست دو به دو  

 طراحان :  آرمان آرزومند -  امير فردين نفيسي -  برديا نديمي -  پويا زوراوند
 استان: شهر تهران              

 واحدآموزشي: مركز استعدادهاي درخشان علامه حلي تهران 
 سطح: دانش آموزي 

چكيده طرح:
   در ساخت اين روبات براى اتصال موتورها به شاسى روبات از تسمه هاى آلومينيومى استفاده شده است. اين 
نمايند  و مستحكم  روبات را بسيار متعادل  نگه داشتن موتورها در جاى خود مكانيك  ثابت  قطعات مى توانند با 
و علاوه بر اين، دو شاسى اصلى روبات را به يكديگر متصل  نمايد. براى شوت از مدار بوستر استفاده شده كه در 
مدارهاى رايج در حالت عادى، بازدهى آن در حد %٤٠-٣٠ مى باشد، اما در اين طرح، با تكنيك هاى آمارى و بهبود 
بازدهى به يك مدار بوستر با بازدهى%٨٥ رسيده  و با اين قابليت بالا، مدار قادر است در مدت زمان كوتاه، بانك 

خازن را به ولتاژ ٢٢٠ ولت برساند. 
     در اين روبات، حركت به سمت وسط دروازه به صورت مستقيم انجام مى شود. به عبارت ديگر، روبات قادر است 
با يك زاويه مشخص و دقيق به سمت مقصد حركت كند. از ديگر نكات مهم در اين طراحى، شبيه سازى قبل از 
ساخت روبات با استفاده از نرم افزار  Solidworks٢٠١١ است. از قابليت هاى روبات هاى اين تيم، توانايى اتصال 
به ماژول هاى فاصله سنج التراسونيك است كه با توجه به شرايط جديد مسابقات بين المللى به عنوان يك امتياز 

محسوب مى شود.



٧٤

رتبه سوم روباتيك 
          

                                                                                        
 عنوان طرح: فوتباليست يك به يك   

 طراحان : محمد آزاده -  محمد علي گلستانه - سهيل شيري - محمد جامي مقدم 
 استان: شهر تهران              

 واحدآموزشي: مركز استعدادهاي درخشان علامه حلي (٣) تهران          
 سطح:دانش آموزي 

چكيده طرح :
     از ويژگى هاى اين روبات، حركت نرم، دقيق و سريع به سمت توپ است. بدين صورت كه با توجه به زاويه و فاصله 
دقيق روبات نسبت به توپ، جهت و سرعت حركت به صورت پويا تنظيم مى شود. براى پيدا كردن زاويه دقيق توپ 
نسبت به روبات، از يك الگوريتم بسيار ساده و خلاقانه استفاده شده است. در اين روبات، براى حركت به سمت توپ به 
جاى بسنده كردن به جهت توپ كه با استفاده از ١٦ سنسور IR پيدا مى شود، زاويه ى توپ نسبت به روبات با استفاده 
از اطلاعات سه سنسور و يك تقسيم ساده به دست مى آيد. علاوه بر اين، پس از محاسبه زاويه دقيق توپ نسبت به 
روبات، اين روبات قادر است به صورت دقيق و كاملا پويا در هر زاويه تعيين شده حركت كند. اين روبات از سه محور با 
زاويه ى ١٢٠ درجه تشكيل شده است و براى حركت در هر زاويه كافى است سايه ى بردار جهت را برروى هر يك از 
اين محورها به دست آوريم. با استفاده از روابط مثلثاتى، اندكى محاسبه و ابتكار تابعى به دست مى آيد كه با استفاده از 
جهت مورد نظر و زاويه انحراف روبات (خروجى قطب نما)، سه عدد براىPWM موتورها تنظيم مى شود. براى اينكه 
فاصله توپ از روبات در نحوه حركت آن تأثيرگذار باشد و اگر روبات دور از توپ است با شيب كمتر و هرچه به توپ 
نزديك تر مى شود شيب حركت بيشتر شود، كافى است فاصله نسبى توپ را بيابيم. كه با يك فرمول ابتكارى و ساده 
قابل محاسبه است و براى اين كه روبات پشت توپ قرار گيرد، نيز كافى است نتيجه نسبت حاصله از فرمول ابتكارى 
فوق بر زاويه حركت روبات تأثير بگذارد تا عمل شيفت دادن، با نزديك شدن روبات به توپ شدت يابد.ضريبى از اين 
تناسب ابتكارى در اكثر محاسبات، مخصوصا زاويه حركتى و مقدار spin (براى صاف ماندن روبات) تأثير مى گذارد و 
حركت روبات را نرم تر مى كند.اين نكته باعث حركت منحنى شكل به سمت توپ خواهد شد كه زمان رسيدن روبات 

به مقصد را بهينه مى كند و موجب حركت نرم، دقيق و سريع به سمت توپ مى شود.



٧٥

رتبه سوم روباتيك  
                                                                                                  

 عنوان طرح:  خودرو سطحي و زيرسطحي   
 طراح: مهرداد رحيمي شوره دلي 

 استان: شهرستان هاي تهران                                             
 واحدآموزشي: دبيرستان بزرگسالان شيخ مفيد اسلام شهر

 واحدهمكار: پژوهش سراي دانش آموزي اسلام شهر
 سطح: دانش آموزي 

چكيده  طرح :
   اين خودرو، يك وسيله كوچك با ابعاد ٤٠ x ٢٠x٢٥ سانتى متر است كه مى تواند در سطح زمين، بر روى آب 
و زير آب حركت نمايد و توسط يك راديو كنترل، كنترل مى گردد. اين وسيله، امكان فيلم بردارى از مكان هاى 
مختلفى را فراهم مى كند. اين وسيله، داراى چهار چرخ است كه به واسطه چند چرخ دهنده ساده توسط يك موتور 
مى چرخد و تغيير جهت هم با تغيير دور چرخ ها انجام مى گيرد. سپس، براى حركت رو و زير آب، چند پروانه، دو 
پروانه براى حركت در جهت محور و چهار پروانه براى حركت عمودى دارد. تغيير سرعت پروانه ها هم باعث دوران 

Piteh و Yaw مى گردد.   


