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 012 .................................................................................................. بهتر تمیالگور

 011 .............................................................................. خط بیربات تعق یینها تمیالگور

 222 ........................................................................................................ یبند جمع

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



  
  

  مقدمه ناشر
  

ا॥ت ದ ଒ࣥوا৯د  با ਯࣣࡶࢹت عاฮی ਪ୓ی ঍ ଏଷ భتاب ड़ؤ૘०ه ਜอঘ඼່ی ප෉ری دশباඟ໋ان ඼ෙ০انआط ਌ज़ی اఊرات 
کان پوॳش دগد. ऒوا૛ণه ଯد ا೮ ห ࡭ور راই یਖی و علਜอঘ඼່ هૐग़روز جا ଘ ی୓  

  وعلਖی ঍ଽتاب دশباඟ໋ان ඼ෙ০ان،یک ત඼່ت ೰دید ॲغਚی 
حمد و سپاس ايزد منان را كه با الطاف بيكران خود اين توفيق را به ما ارزاني داشت تا بتوانيم در راه 

هايي  گام و آموزشيارتقاي دانش عمومي و فرهنگي اين مرز و بوم در زمينه چاپ و نشر كتب علمي 
  هرچند كوچك برداشته و در انجام رسالتي كه بر عهده داريم، مؤثر واقع شويم.

توسعه روزافزون آن، شرايطي را به وجود آورده كه هر روز شاهد تحولات  سرعتگستردگي علوم و
نياز به منابع مختلف از جمله كتاب  ،اساسي چشمگيري در سطح جهان هستيم. اين گسترش و توسعه

برجسته رساني، بيش از پيش  ترين راه دستيابي به اطلاعات و اطلاع ترين و راحت عنوان قديميرا به 
  نموده است.

در اين راستا، واحد انتشارات مؤسسه فرهنگي هنري ديباگران تهران با همكاري اساتيد، مؤلفان، 
 تلاش نموده   عه در زمينه هاي گوناگون و مورد نياز جام محققان و مترجمان، متخصصان، پژوهشگران

اسب در اختيار علاقمندان قرار براي رفع كمبودها و نيازهاي موجود، منابعي پربار، معتبر و با كيفيت من
  د.ده

تلاش  است كه با "اميراسحاق ميرحسيني مهندس آقاي جناب" تأليف داريد دست كتابي كه در
شايسته است از يكايك اين گراميان تشكر و قدرداني  وگشته نشر ديباگران تهران منتشر  درما همكاران 

  كنيم.
  ما باشيد راهنمايبا نظرات خود مشوق و 

با ارائه نظرات و پيشنهادات وخواسته هاي خود،به ما كمك كنيد تا بهتر و دقيق تر در جهت رفع 
نيازهاي علمي و آموزشي كشورمان قدم برداريم.براي رساندن پيام هايتان به ما از رسانه هاي ديباگران 

ناسنامه تهران شامل سايتهاي فروشگاهي و صفحه اينستاگرام و شماره هاي تماس كه در صفحه ش
  كتاب آمده استفاده نماييد.   

  مدير انتشارات  
  مؤسسه فرهنگي هنري ديباگران تهران
dibagaran@mftplus.com 



 مؤلف مقدمه

 
 

 و لانیالتحصفارغ یبرا تنها نه امروزه که ،است ییها مهارت نیتر مهم از یکی یسینوبرنامه شک، بدون
 ازین مورد ،یضرور شکل به زین ها نهیزم و ها رشته ریسا یبرا بلکه ک،یربات و وتریکامپ یمهندس رشته انیدانشجو
 ها آن یاصل ازین شیپ ای و هستند یسینو برنامه با مرتبط که ،یشغل یها تیموقع تعداد بر ساله، هر .است
 یها رشته اکثر در پژوهش و قیتحق ندیفرا از ینشدنجدا یبخش ،یطرف از .شود یم افزوده است، یسینو برنامه

 .است یوتریکامپ یها برنامه قالب در ها تمیالگور و ها دهیا یساز ادهیپ ییتوانا و وتریکامپ با کار ،یامروز یدانشگاه
 .هستند یسینو برنامه یها مهارت کسب و یریادگی ازمندین انیدانشجو ر،یمس نیا در قطعاً

 و وتریکامپ عرصه فعالان و انیهنرجو ندهیآ در شودیم باعث که ،است یعال مهارت کی یسینو برنامه یریادگی
برنامه آموزش .دشون برخوردار شانیزندگ طول در ییبالا درآمد از نیهمچن و کرده دایپ یمناسب شغل کیربات
 .دکنیم رو هروب یمختلف یهاچالش با را ها آن ،یآموزش موسسه به ورود ییابتدا یهاسال در انیهنرجو به یسینو
 ؛کنندیم برطرف را یسینوبرنامه اشتباهات یسادگ به کنند،یم یسینوبرنامه را یکیزیف ربات کی انیهنرجو یوقت

 یبرا ازین مورد یهامهارت یسینوبرنامه نیح ها آن .است ییکارها چه انجام به قادر ربات که ،اننددیم ها آن چون
 اریبس انیهنرجو یبرا یکیزیف ربات با کردن کار نکهیا ضمن ،رندیگ یم ادی را حیصر و قیدق یهاتمیالگور جادیا

 به رو یتقاضا به ییگوپاسخ فرصت انیهنرجو و آموزاندانش به مدارس در کیربات موزشآ .است کننده سرگرم
 .دهدیم را یتکنولوژ و یمهندس ،یاضیر علم، یهانهیزم در آموزش رشد

 

 بدهند، را ربات کی کنترل شما به دیفرض کن ست؟یچ یسینو برنامهدانند ینم که یافراد یبرا مختصر حیاما توض
 :باشد دارا را ریالعمل زعکس 2جام ان تیقابل تربا نیا که
 روشن شو (ON) 

  برو جلو به گام کی (step) 
  بچرخ ساعت یهاعقربه جهت در دلخواه اندازه به (rotate) 
  بردار ار تیجلو کوچک جسم (take) 
 خاموش شو (off) 

 

 

 

 

 



 با را توپ بخواهند شما از و بگذارند اتاق گوشه در را یکوچک توپ کی ،داده قرار یاتاق داخل را ربات نیا اگر حال
 که ،یکار نیا به .بود دیخواه کار نیا انجام به قادر شما حرکت چند با یقو لحتماا به د،یبردار ربات از استفاده

 یول ؛دیده یم فشار را دکمه طفق شما نجایا دیشا البته .ندیگو یم یسینو برنامه د،یهست نآ دادن انجام حال در شما
 :شد خواهد ریز شکل به یانوشته گاهنآ .دیسیبنو را نیهم دیبخواه شما که ،دیکن تصور را یحالت

ON 

Step 

Rotate 45 

Step 

… 

Step 

Step 

Rotate 30 

Take 

Off 

 کی یبرا دستورات یسر کی نوشتن یعنی ؛یسینو مهبرنا .است فوق یهاکد نیهم به هیشب یزیچ یسینو برنامه
 بود دیخواه قادر شما که ،نجاستیا نکته حالا .فهمدیم را دستورات یبرخ فقط نیماش نیا که ،!(فهم کم) نیماش

 موضوع نیا عکس حالت .دیابی دست برنامه هدف به عیسر کاملاً صورت به که ،دیسیبنو خوب یقدر به را برنامه
 یحت و دیابی دست جهینت به رید یلیخ که ،دیسیبنو بد یقدر به را خود برنامه دیتوان یم یعنی ؛بود خواهد برقرار زین
 عیسر یلیخ نیماش که ،دیکن یزیربرنامه یطور دیقادر شما فوق مثال در مثال، عنوان به ؛دینرس یینها جهینت به
 ..برسد توپ به یاضاف حرکات انجام و دور ده زدن از بعد نیماش نکهیا ای و برسد توپ به

 ،ربات مدارات یطراح ،شرفتهیپ کیربات با کیربات رشته به علاقمندان و انیدانشجو ،انیهنرجو شما کتاب نیا در
 . شد دیخواه آشنا C زبان نام به ردپرکارب اریبس یسینو برنامه زبان کی با نیهمچن و ها آن یسینو برنامه

 کیربات یآورفن نهیزم در خود اهداف شبردیپ یبرا دیبتوان هم کتاب نیا از یمقدمات کیتارب کتاب همانند دوارمیام
 .دیببر را لازم استفاده

احترام با             

ینیرحسیم راسحقیام  

3141بهمن   




