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 ؤمنون ()قل ا عملوا فسيرى الله عملكم ورسوله والم

 صدق الله العظي

لْ بشكرك ولْيطيب النهار لهي  لْيطيب الليل ا  بطاعتك .. ولْتطيب اللحظات  لْا   ا 

لْ برؤيتك الله جل   لْ بعفوك .. ولْ تطيب الجنة ا  لْ بذكرك .. ولْ تطيب الْآخرة ا  ا 

 جلاله

 ..   ا لى من بلغ الرسالة وأأدى الْأمانة .. ونصح الْأمة .. ا لى نبي الرحْة ونور العالمين

 س يدنا محمد صلى الله عليه وسلَّ 

ا لى من كلله الله بلهيبة والوقار .. ا لى من علمني العطاء بدون انتظار .. ا لى من أأحْل 

 أأسمه بكل افتخار .. أأرجو من الله أأن يمد في عمرك لترى ثماراً قد حان قطافها بعد طول

لى الْأ   بد .. انتظار وستبقى كلماتك نجوم أأهتدي بها اليوم وفي الغد وا 

 والدي العزيز 

لى معنى الحنان والتفاني .. ا لى بسمةالحياة   ا لى ملاكي في الحياة .. ا لى معنى الحب وا 

 وسر الوجود

 ا لى من كان دعائها سر نجاحي وحنانها بلسم جراحي ا لى أأغلى الحبايب 

 أأمي الحبيبة
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 ا لى الشموع التي ذابت في كبرياء....... 

 . لتنير كل خطوة في دربنا ......

 لتذلل كل عائق أأمامنا ........ 

 فكانوا رسلًا للعلَّ والْأخلاق ....... 

 شكراً لكم جميعاً ........ 

  -الشكر موصول الي :  

i.  . أأ/ مهند كمال 

ii. . براهي الريشابي  أأ/ ا 

iii.  . أأ/ أأحْد صلاح 
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ملخص ال  

  هــي كتل وظيفي ــمنهجية التصميم التي تناولها البحث تعمل علي تقسيم التصميم ال

function block ــوكل كتله وظيفيه تعتبر دائره له    ا وظيفتها الخاصه .ـ

معظم  ،  ة التصميم  ــوبساط،    استخدامهوذلك لكثرة   NEC لببرتوكويهتم هذا البحث  

   مبرمج شفرته الخاصة . لولك  لالبرتوكوالمبرمجين يستخدمون هذا 
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Abstract 

The Design methodology In This research Is division Into 

design into function block ,each block  Show Electronic 

circuit and its special function 

The Communication protocol which is used in this research is 

NEC protocol , because of common use from many 

manufacture and simple design. 

All manufacture are agree in the protocol , but are different in 

coding .    
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 الفصل الأول 

 ــمقدم ـال     Introductionة  ـــ

ه  ـا يتميز ببساطـه في المنزل او المكتب كمــد ان التحكم عن بعد ييسر من تشغيل منظم المروحـنج

دام الضجيج , ــنع إام موثوق به , طول العمر الافتراضي , ــه , نظــاظ علي الطاقــــل , الحفــالتشغي

 زعاج الاضطرار للتنقل لتشغيل إد من الراحه الي الحياه اليوميه من خلال ازاله ه الي المزيـبالاضاف

 منظم المروحه. 

حيث   ة  نسب من  فعال  مروحه  منظم  تصميم  الي  البحث  يهدف  ذكرت  التي  والمميزات  للخصائص 

 التكلفه والكفاءه العاليه .

يدعي   بعد  عن  تحكم  اول  ان  من  نظام     lazy bonesنجد  انتاجه  تم  هيئهكسول   zenith قبل 

electronics   والتي انتقلت فيما بعد الي هيئه  1950 في عامzenith radio  . 

(  أ بالرموت  التحكم   ( بعد  عن  التحكم  اصبح  اليوم  الاستهلاكيه   هالقياسي  لمعايير  لما  للمنتجات 

   ,  VCR     ,     digital video disk players  ,  satellite boxes    ةزــجهلاه  ــكترونيــالال

  audio players  . 

ضمن تقنيه التحكم عـن   TV  ,VCR  ,   DVD من أجهزه   %99أصبحت نسبه  2000 في عام 

 بعد .

ال ــي زر وهذا يكمل اتصلط عغاز التحكم عن بعد يعمل علي النحو التالي , يتم الضــفي الاساس جه

الترانزستور علي تضخيم الاشاره   لـذلك الزر يعمـا  لـتبع  تعمل علي إنتاج شفرة هورسمعين والتي  

المحساس  ل ـ، يعم  IRتحت الحمراء  ةـي اشعجم الاشاره الذي يترـال LED ـائيالها الي الثنـوإرس

 بشكل مناسب .معها ل ـويتفاع   IRأشعه  علي إستقبال  الموجود علي الجهاز المراد التحكم فيه

  ةـاتيح ثم ترجمــد المفــحتي يتم الضغط علي أحار المستخدم ـــــالتحكم عن بعد هي أنتظ وظيفه وحدة

ة ا أو أكتشافها من قبل الاداـــشاره ضوء ( والتي يتم إستقبالهإ)  IR ه تحت الحمراء ـــي أشعــذلك ال

 .   kHz 36 ي ـل الـد يصـق  IRل لإشارهـم, نجد أن التردد الحا

 functionلتصميم الي كتل وظيفيه منهجيه التصميم التي سوف يتناولها البحث تعمل علي تقسيم ا

block . حيث كل كتله وظيفيه تعتبر دائره لها وظيفتها الخاصه , 

 

 

 :  ( 1 - 1ح في الشكل ) ضكتل وظيفيه كما مو  6يحتوي النظام علي 
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  system block diagramمخطط المنظومه  ( 1 - 1 ) شكل 

IR protocols (1 - 1):-   

 مصنعين منها :  ةمن عد   IRلمنظومات الاتصال التي تستخدم يوجد عده برتكولات قياسيه  

  RC – 5 *   وRECS - 80    لشركة فليبس Philips . 

NCS *. 

Sony *. 

 Sharp * . 

وذلك نسبا  لكثره أستخدامه كما أنه مستخدم من قبل عدة مصنعين    NECببرتكول يهتم البحث 

 العنكبوتيه .  ذلك توفر بيانات البرتكول علي الشبكهـمختلفين وك

NEC Protocol (1 - 2) :- 

تشفير مسافه النبضه لبيانات    encoding a space impulseيستخدم  NEC IRبرتكول الناقل 

 KHz  (26.3 µs . ) 38ل مبتردد حا µs 562.5  -:الرسالة . حيث فترة النبضه هي 
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 -ترسل البت المنطقية كلأتي : 

  µs 562.5ا فراغ للنبضة يتبعه µs 562.5  – " 0 " الرقم  •

 .  µs 1.125بزمن ارسال كلي قدره 

  µs 1.687للنبضة يتبعها فراغ   µs 562.5  – " 1 " الرقم •

 .   ms 2.25كلي قدره  إرسال بزمن

علي   الضغط  علي  إعند  أدناه  موضح  كما  الرسالة  محتوي  فإن  بعد  عن  التحكم  وحده  مفاتيح  حدي 

 -الترتيب : 

 .  ms 9تتولد نبضه القيادة لمدة    ❖

 بت للعنونة .  8  ❖

 . بمنطق عكسيبت للعنونة  8  ❖

 بت للتوجيهات .  8  ❖

 ت بمنطق عكسي .ابت للتوجيه 8  ❖

 لتدل علي نهاية الرسالة .  µs 562.5أخيرا  نبضه لمدة   ❖

)                   ADHوتوجيه    oohلعونة    NEC IRيوضح التكوين لبرتكول الناقل    (2 - 1)الشكل  

command  : ) 

 

Fig (1 - 2) message frame 

 

 -الأتي : (2 - 1)يلاحظ من الشكل 
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(  نونه + المعكوسع)ال  ms 27اج الي ــللعنونه تحت bits 16ال ــــــرسإظ أن فترة ـيلاح  ✓

ا يحوي ثمانيه  ـــ( . كلاهمات + المعكوســـالتوجيهات )ـــللتوجيه bits 16رسال وكذلك لإ

 8 × 2.25 ms) + (ms 1.25 × 8))             ار وثمانيه للمنطق واحد ــأصف

 .  ms 67.5طـــــار الرســــالـة هو إرســـال الزمـن الكـلي لإ ✓

 -:  Re-codeعادة الشفرة إ (3 - 1)

ل ـتعمهذا يجعـل الوحــدة  ا  وطغ مضعليه  الضغط علي مفتاح وحدة التحكم عن بعد والحفاظ  أذا تم

وبالتالي يتم أرسال    ms 40ا ـــــزمنيه قدره د فترةـبعري ـره أخـال الشفرة مـــرسإادة ــعإعلي 

 مادام أستمرار الضغط علي المفتاح .  ms 108الرسالة بدوره 

 -نجد أن شفرة الأعاده كالاتي :

•  9 ms . لنبضة القيادة 

•  2.25 ms  . فراغ 

•   562.5 µs . للدلالة علي نهاية أرسال البيانات 
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 مرتين  عادتهاإيوضح أرسال لشفرة تمت   (3 - 1)شكل 
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 الفصل الثاني 

 تصميم الــدائره 

 -تصميم المنظم : (1 - 2)

 قيمه محدده . د في قيمة الجهد والحفاظ عليه ثابتا  عندام المنظم للتحكم ـن أستخـيمك

ول ــبرتكــل   عــتشبـال م ـــنظ  في م ــللتحك دم ـــخستت   Remote control   مــتحكــدة الـــــوح

NEC Format Remote   عادة ماتتوفر مع أجهزة مشغلات  DVD   حيث يتم أستخدام ثلاث

 مفاتيح في وحدة التحكم لتوجيه الدائره بحيث : 

❖  Up key  . يستخدم لزيادة السرعه 

❖  Down key . يستخدم لتخفيض السرعه 

❖  Enter key   للتشغيلON   أوOFF  . 

 

  way speed control 10ا ــــــرهد ـق  بتدرج  هـة المروحــي سرع ـم فـم للتحك ــدم المنظــيستخ

. كما   segment Display 7سبعة وسمات   يذ ( ، حيث يتم عرض السرعة بعارض  9الي   0)من 

 ( .offأو  onوذلك لبيان حاله الحمل ) PCBفي  green LEDيوجد دايود 

 -الأجزاء الرئيسية المستخدمة بدائرة المنظم :

i. 7سبعة وسمات  ذي عارضه segment display  لتوضيح مستوي السرعه الحاليه

. 

ii.  محساسIR Tsop 1738  منظم المروحه . يستخدم لأستقبال التوجيهات في 

iii. Green LED  التشغيللبيان حالة  . 

iv.  الخرج out  220 يـل فـذي يتمثـي والــي التوالـل علـل الحمـيتم توصي v    . 

v. ل ــــالدخIN –  د  ــجهض للــخلال محول خاف مندرة يطبق ـــمصدر الق                   

12 v – 0 – 12 v  . 

vi. Mcu  –  وهيAtmega8 AVR 8-bit microcontroller  . 

vii.  مفتاح( Switch )   للتحكمmanual   لتشغيل المروح بدون وحدة التحكم عن بعد

Remote control  . 
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Fig (2-1) Figure practical voltage Regulator 

. 

   

Fig (2-2) Circle process to the organizer fan 
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 -: Structure التركيب (2 - 2)

 

 

 ( يوضح العناصر الألكترونيه المستخدمه  2  – 1جدول )

 بدائرة المنظم  
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 -:circuit power supplyدائرة القدرة  (3 - 2)

ثم دائرة  center-tap transformer 12 – 0 – 12يستخدم محول خافض للجهد ذو نقطة تفرعيه  

عن طريق دائرة قنطرة ، ثم يستخدم منظم جهد   DCالي تيار مستمر  ACمتردد تقويم الجهد ال

Lm7805  5الفولتية عند  لضمان ثبات v  القدرة  ، يجب علي مصدر القدرة أن يفي بمواصفات

 -حيث تعمل بمستوي فولتيه يتراوح من : atmega8للمايكروكنتروله 

 .  atmega8Lلـ   5.5 – 2.7   ❖

 .  atmega8لـ      5.5 – 4.5 ❖

 -:Voltage Regulatorsالجهد  منظم (4 - 2) 

وقيمة الجهد  v 5الجهد عند  تثبيت  من ثلاث أرجل ويعمل علي تتكونهو عبارة عن دائره متكامله  

  A(0.75 – 0.5)( والتيارات التي يمكن أن يتحملها المنظم مابين v(30 – 8التي يعمل بها مابين  

تم تصميم منظمات الجهد  ،  الحراره مشتتات يفضل أستخدام درجة حراره عاليه لذلك  يولد لكنه 

حالة  الدائرة عندما يتعرض الى تعمل علي إغلاق التيو الثابت مع حماية التحميل الزائد الحراري

  ويتم أستخدام المكثفات لضمان التشغيل المستمر في ظل جميع ظروف التحميل ،  المفرط الزائد  الجهد 

. 

 

Fig (2 – 3) Figure illustrates the use of capacitors with voltage   
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fig (2 – 4) power supply circuit 

 -:zero crossing circuitدائرة عبور الفولتية الصفر (5 - 2)  

بدائرة عبور الصفر حيث تعمل علي   moc 3021opto couplerيستخدم القارن الضوئي  

نبضات البوابه    زامنالصفر حتي يتم ت ACيبيه  في كل لحظه تعبر فيها الموجه الج mcuمقاطعة 

gate pluse  للترياك. 

رة عبور الصفر هي الدائرة الكهربائية التي تبدأ مع عملية حمل التيار الكهربائي المتردد على ئدا

مقربة من مرحلة الصفر ، هذا هو فيما يتعلق بمرحلات الحالة الصلبة ، مثل الترياك والمقومات  

الدائرة هو لبدء الترياك سيطرته في أقرب وقت ممكن ، هذا مفيد عندما يتم   ، والغرض من هذه

أو غيرها من الأحمال حيث هبوط التيار الكهربائي أو   ،منافذ ال للسيطرة على الترياكاستخدام 

 .  الموجي يمكن أن يسبب آثار سيئة القطع

، وذلك  لتيار الكهربائيمنحنى ا بداية قطعفي أبسط أشكاله، فإنه يمكن  الترياكعند توصيل 

 الترياك . فيبسبب جهد بوابة الحد الأدنى 

 

 

FIG (2 – 5) zero crossing circut 

7 Segment Display (2 - 6) :- 

لبيان السرعه ، حيث   9 –  0ذات السبعه وسمات لبيان الأرقام من  DISP11تستخدم العارضه 



 

 

11 

 .  Common Anode Displayتستخدم  

 

       Fig (2 - 6) 7 Segment Display 

  

 -:IR Sensorالمحساس ( (7 - 2

وذلك لأستقبال التوجيهات الأتيه من وحدة    TSOP1738 IR Sensor (X2)يستخدم محساس  

 .  Remote controlالتحكم عن بعد 

تلف  وهو عبارة عن ترانزستور ضوئي يوجد علي شكل ترانزستور ولكن الهيكل الخارجي مخ

 أرجل . قليلا  ويوجد له ثلاث 

 المميزات :

i.  فلاتر داخليه لترددPCM . 

ii.  المجال الكهربي . تردد تحسين التدريج ضد 

iii.  . إنخفاض إستهلاك الطاقه 

iv. . أرتفاع المناعه ضد الضوء المحيط 
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Fig (2 – 7) IR Sensor 

راء  ــه تحت الحمـــل المحساس الأشعــا يستقب اس من صمام ثنائي ومكبر ، عندمـون المحسـيتك

IR د ـن بع ـاز التحكم عـــه من جهـرسلالمRemote control رج ـي في الخـه يعطــــإنــــف

ابيح   ـن ضوء الشمس أو مصـادمة مــ، أن الأضواء الق KHz 38بتردد  5vدره ـ ـدا  قـجه

ون ـا يكـه حتى عندمــالفلورسنت ألخ قد تسبب أضطرابا  له ويؤدي إلى إخراج غير مرغوب في

الموجة إلى مرحلة التكامل  راره تحت الحمراء ، لذلك يستخدم مرشح ممرــشدر لم يبث الإـمصال

 والتحكم التلقائي لقمع هذه الاضطرابات . 

ل لتضخيم النبضات ــعوام ـــااهـــاي ـل في ثنــا دائرة تحكم تحم ــديهـل Tsop 1738دة ــوح

اء إشارة عندما يتلقى  ـتم إنشالمرمزة التي يتم أستقبالها من جهاز إرسال الأشعة تحت الحمراء ، ي

ائي  ــكم التلقـريق التحـن طـل عـالاشارات ثم يتم تلقي إشارة الدخ PINالثنائي الضوئي 

(AGCلمجموعة من المدخلات وتعمل علي ضبط الكسب إلى مستوى من )اسب يتم تمرير  ـ

لتصفية  Band Bass Filterدد ــاق محــــإلى أمرار نط AGCارة من دائرة التحكم ــالإش

  لـــالتعدي   كــــدة فــاره الي وحـــــــر الأشـتم  د ذلكـــا و بعـــــيهـف  رغوب ـالترددات غير الم

demodulated ل ضعيف لذلك يكبر ــك التعديــون خرج دائرة فـاره المشفره ويكــــك الأش ــفـل

نهائي  من طرف ، يتم الحصول على الخرج ال NPNة  ترانزستور  ـاتج بواسطــــالخرج الن
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 -للترانزستور كما موضح بالشكل التالي :  collectorالجامع 

 

 

. 

Fig (2 – 8) block diagram 

 

Atmaga8 MCU (2 - 8)  :- 

وهو أحد مهندسي شركة   Marcian Hoffتم أختراع المايكروكنتروله من قبل المهندس  

دخاله في أجهزتها حتي أصبح  أنتل وبعده بدأت تتنافس الشركات في تتطوير هذا الأختراع وأ

 كما نراها اليوم . 

المايكروكنتروله هي عباره عن جهاز كمبيوتر مدمج في قطعه صقيره جدا  ولها أنواع عديده  

 حسب الأستخدام ، وتدخل تقريبا  في تركيب جميع الأجهزه الحديثه .

نها تحتوي علي  تحتوي علي وحدة معالج صغري وبداخله ذاكره داخليه قابله للبرمجه ، كما أ

 بوابات أدخال وأخراج البيانات والأوامر . 

 -علي ثلاث منافزهي :المايكروكنتروله تحتوي 

a.  Port b . 

b. Port c . 

c.  Port d . 

 . (Pin 28)بت أي مدخل   28وهي تحتوي علي  
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أسهمت بدرجه كبيره في تصغير حجم الأجهزه مما أدي الي سهولـة نقلهـا وأستخدامهـا 

ـا في متنـاول الكثيـر  علهمــايكروكنترولـه في أنخفــاض ثمن الأجهـزه وجوكـذلك أسهمت ال

 مـن الأشخاص . 

 -:  Atmaga8مكونات الــ 

 وحدة معالج صغري بداخلها ذاكره قابله للبرمجه .  .1

 .  REGISTERالمسجلات   .2

 .  Ramذاكره  عشوائيه   .3

 . OSCILLATORبات ذ بذ م  .4

 .  COUNTERالعدادات   .5

 -تالي :كما موضح بالشكل ال
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Fig (2 - 9) MCU Block Diagram 

 -إستخدامات المايكرو كنتروله :

a.  . تستخدم في جهاز الأنزار ضد السرقه 
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b.  . تستخدم في إشارات المرور 

c.  . تستخدم في دوائر الأثاره الأوتماتيكيه 

d.  . تستخدم في الغسالات الزكيه وأفران المايكرويف 

e.  ختلفه .تستخدم في الروبوتات وأجهزه القياس الم 

 -المميزات :

 عالية الاداء ومنخفضة الطاقه . •

 قفل برمجة برامج الأمن . •

 -مميزات طرفيه :     

 .  PWMثلاث قنوات    ✓

 .   QFN / MLFو  TQFPفي حزمة   ADCقناة   8 ✓

 

 -:Output circuitدائرة الخرج (9 - 2)

ب الترياك حتي  في المايكروكنتروله وذلك للتحكم ببوا PWMيستخدم خرج التعديل النبضي 

 يتم التحكم بجهد الحمل .

 moc 3021 opto triacاك ــو التريذ ارن الضوئي ــــالي الق PWMتسلط نبضات 

coupler { V2 } 5ه  ــولتيـف بمستــويv 220ة  ــولتيـمستوي فـل ـا يوصــــــ، بينمv AC  

ة ــبواسط BT136 ه الترياكــارن وذلك للتحكم في مستوي فولتيــود بالقـاك الموجــللتري

 تسلط علي بوابته .  220v ACات ذات مستوي فولتيه  ـنبض

  BT136وازي مع الترياك ـــل علي التــيوص RC Filterا يستخدم مرشح ترددات ــــــكم

ل الحثيه ــــابره ) حالات فتح الترياك ( نتيجه لطبيعه الحمـــالات العــوذلك لتجنب الح

نتيجه لعملية الفتح بالترياك والتي قد تسبب في تداخلات  التشوهات ار ــوكذلك لمنع أنتش

 راديويه . 
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Fig (2 – 10) Output circuit 
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 الفصل الثالث 

 الــبرمجيــــــات 

 .  Cلكتابة وتنفيز البرنامج ، حيث يكتب البرنامج بلغة  AVR gccيستخدم برنامج  

 

Fig (3 – 1) AVR- gcc software 

 -رنامج من الملفات الأتيه :يتكون الب

Fan.c , rckeys.h , remote.c , remote.h 

Fan.c  يحوي البرنامج الرئيسي حيث يتم أستدعاء كل الملفات الفرعيهrckeys.h , remote.c  من

 -خلاله وكذلك يتم تعريف بعض المتغيرات لنقاط الأدخال والأخراج مثل :

#define Fan-Power-LED-PortD 

 -أسم أخر وهو :  Portdياخذ 

Fan-Power-LED-Port 

#define Fan-Power-LED-Bit 7 

 -الأسم الجديد : 7يأخذ الرقم 

Fan-Power-LED-Bit 7  
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 -كذلك يتم تعريف بعض الدوال مثل :

 

#define Power-LED-ON () 

  Fan-Power-LED-Port  

& = (~(1<<Fan-Porb-LED-BTT)) 

 العكس .و 0فيصبح   1في المتغير بمعني اذا كان يأخذ قيمة  عند أستدعاء هذه الدالة فتعمل علي ن

 -لقيم :باكذلك تعريف المصفوفه 

Unit 8 – T table[10]={141,125,109,94,78,62,47,31,16,1} 

 . PWMهذه القيم تستخدم للتحكم بالسرعه أي التحكم في التعديل  

 -صفر : هيأخذ القيم 8bit هابأنه حقيقي بدون أشارة عرض speedكذلك تعريف المتغير 

Uint 8 – T speed = 0 ; 

 -:   ( )mainالرئيسه   لهاالد(1 - 3) 

ثم إدخال البرنامج في    ()Initializeتهيئة المايكروكنتروله بإستدعاء الداله الفرعيه تعمل علي  -

 -:   while(1)مسار مغلق 

ارنة  ـثم مق CMD ات الريموت وتضعها بالمتغيرـل علي جلب توجيهـار تعمـداخل هذا المس

ل ، تعمل علي زيادة  ـذ الرقم أو الشفره تعم ـوالذي يأخ   RC-UPاح ـالمفت يتبع ات فإذا كانـالتوجيه

 فتعمل علي تخفيض السرعه .  RC-Downاح ـأما إذا كان يتبع للمفت speedه ++ـالسرع

  1مل القيمه فإذا كان يح fan-onفهذا يتوقف علي حالة المتغير  RC-Enterق مطابأما إذا كان 

 والعكس .  Zeroفتصبح 

 ;Display(speed)ثم أخيرا  تعمـل علي عرض قيمة السرعـه علي العــارضـه بإستدعــاء الدالـــة 

                                            

 

   -:void Initializeالداله الفرعيه   (2 - 3)

           :         من خلال الأمر   port Dمن المنفز  8عند النقطه   Power LED تشغيلتعمل علي   •

fan-power-LED-DDR|=0B1000000                       
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            power-LED-offمن خلال الداله  power LEDثم تعمل علي إطفاء    •

          

 علي العارضه . zeroثم عرض قيمة   •

 . remote.cملف بال  هالموجود   ()RemoteInit ثم تهيئة الريموت بالداله •

 . الخاصه بدائرة عبور الصفر  int1كذلك تعمل علي تهيئة المقاطعه   •

 بالتوجيه   PD5بالبت رقم  port Dبالمنفز  الذي يتحكم بالترياك PWMضبط الخرج لل   •

DDRD|= (1<<PD5); 

 توجيه  لوبنفس الوقت تعمل علي إطفائه با

PortD|= (1<<PD5); 

ووضعه في حالة المقارنه   PWMعلي توليد نبضات الذي يعمل  Timer2ضبط المؤقت   •

 .  Tableبالقيم التي تم تعريفها بالمصفوفه  

 -: ISR (INT1-Vect)مقاطعه ال  دالة (3 - 3) 

الجيبيه منطقة الصفر ) دائرة  ACتستخدم نظام المقاطعه لدي المايكروكنتروله لتحسين عبور موجه 

اذا تحقق هذا الشرط وكانت السرعه في أقصي   ، fan-on( ، تعمل فقط في حالة أن  zeroعبور 

 بمعني أن يتم قدح الترياك كليا  . LOWفإن الخرج لدائرة الترياك يكون   9قيمه لها وهي 

، أما أذا كانت السرعه  offبمعني لا يقدح الترياك وبالتالي حاله  highفإن الخرج  fan-offفي حالة 

وتوضح بسجل المقارنه   tableصفوفه المعرفه بـــ فيتم تحميل قيم الم fan-onتأخذ قيمه أخري 

OCR2  للمؤقتTimer2    وذلك تبعا  لقيم السرعه المطلوبه من خلال التوجيه 

OCR2 = Table [speed]; 

 

 -: ISR(Timer2-(cmd-Ved))مقاطعه المؤقت في حالة المقارنه   دالة (4 - 3) 

ه في الجدول ، تعمل هذه الدائره علي أن  قيمة المؤقت الحاليه مع القيمه المضبوط  تزامنفي حالة 

 وإيقاف المؤقت . ONيكون الترياك 

 -: ( Void waitدالة التأخير الزمني )(5 - 3) 
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 باستخدام الاوامر: النبضه عند استدعاء هذه الداله فإنها تعمل علي تاخير زمن  

Char i ; 

For (i=0; i<100; i++) 

- delay – loop – 2 (0); 

 -:  display (unit 8-t num)لعرضدالة ا(6 - 3) 

تعمل علي إرسال البيانات الرقميه لوحدة العرض ) حيث يتم توصيل وحدة العرض مع 

 decoderفك الشفره  لتعمل عليالمايكروكنتروله بثمانيه خطوط ، أي أنتقال البيانات توازي ( أو 

وسمات ، حيث تستخدم  حتي يتم عرض الرقم ) السرعه ( بشكل صحيح علي العارضه ذات السبعه 

 خوارزميه  

Switch, case 

 :  علي العارض فتكون الداله كالأتي 9فمثلا  اذا أريدنا عرض الرقم 

Switch(num) 

Case 9: 

  \\ ×× fedcba 

portC = 0B00010000; 

portb&=(~(0B00000010)); 

Break; 

 لدي المايكروكنتروله . portCعلم  بأن العارضه توصل مع المنفذ 

 -: Remote.cالملف  (7 - 3) 

للبرنامج الرئيسي ويتم  Libarayل كمكتبه ـــــه حيث يعمـه العنكبوتيـالشبك منل الملف ــتنزي لــقد تم

 رئيسي .ـد الضروره من الملف الــه عنـــتنفيز بعض دوال

ول ـلط الزمني بالمؤقت ه من الرموت وذلك ـادمــالق IRاره ـــــك شفرات إشـل هذا الملف علي فــيعم

ه من قبل البرناج الرئيسي  ـثم ترجمتها الي رقم حتي يتم إستخدام NECفتره النبضه وفقا  لبرتكول  

ة لتوفره في  ـه في الأنترنت نسبلن ، لذلك تم تنزيـة الزمـكما يلاحظ أن هذا الملف يتميز بالتعقيد ودق

 ا  علي عدم هدر الزمن .ـظالشبكه وحفا
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 -: Remot.hالملف  (8 - 3) 

اريف الدوال المستخدمه في الملف  ــــويحوي علي تع  Remote.c  يتبع الملف  heederو ملف وه 

Remote.c  . 

 -: rckeys.hلملف ا(9 - 3) 

ــرموت ، يلاحـظ أنه توجد اتيح الـــــام ( لمفـــذا الملف يتم تعريف الشفرات ) في شكل أرقــفي ه

ولكنها تختلف في شفرات  NEC برتكولـالـوت مـن مصنعين مختلفين تستخـدم نفس دة ريمـع

 .  Car mp3 remoteفي هذا البحث تم إستخدام شفرات ، المفاتيح 
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 الفصل الرابع 

 منـاقشــة الدائــرة 

 

 -مناقشه الدائره عملياً : (1 - 4) 

 -تم تقسيم الدائره الي ثلاث أجزاء رئيسه لتسهيل عملية التركيب والأختبار وهي :

 .  power supply ةدائرة القدر (1 - 1 - 4) 

 

 .  control circuitدائرة التحكم     (2 - 1 - 4)
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 .  OutPut Circuitدائرة الخرج   (3 - 1 - 4)
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 -مناقشة النتائج :  (2 - 4)

لدائره  في الدائر ثم تم أختبار ا Openأو فتح   Shortتم التاكد من سلامة الدائره وعدم وجود قصر 

عمليا  وصُلت الجهد عليها ويتم التحكم في جهد الخرج بواسطة الريموت كنترول وقياس الخرج 

   -بواسطة جهاز الأفوميتر وسجُلت النتائج في الجدول التالي :

 

Volts Scale 

7 OF 

17 ON 

39 1 

69 2 

104 3 

141 4 

177 5 

204 6 

225 7 

234 8 

234 9 

 الخرج مع تدرج السرعه يوضح   (1 - 4)جدول 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 الملحق 
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-الدائره :  (4.4) 
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 -: Fan.cالبرنامج الرئيسي  

/* 

 

Remote Controlled Fan Regulator. 

******************************** 

 

Compiler: avr-gcc (WinAVR-20090313) 

Project Manager/IDE: AVR Studio 4.17 Build 666 

Other Lib: eXtreme NEC Decoder. 

 

Hardware: 

 INT0 - IR Receiver 

 INT1 - Zero Crossing Detector. 

 PD5 - Triac Control. 

 PB2 - Manual Switch 

 

For 

 ATmega8 @ 16MHz 

 

Fuse:  

 HIGH=0xC9 LOW=0xFF 

 

  

 

*/ 

 

 

#include <avr/io.h> 

#include <util/delay_basic.h> 

#include <avr/interrupt.h> 

 

#include "remote.h" 

#include "rckeys.h" 

 

#define FAN_POWER_LED_PORT PORTD 

#define FAN_POWER_LED_DDR DDRD 

#define FAN_POWER_LED_BIT 7 
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#define POWER_LED_ON() 

 FAN_POWER_LED_PORT&=(~(1<<FAN_POWER_LED_BIT)) 

#define POWER_LED_OFF()

 FAN_POWER_LED_PORT|=(1<<FAN_POWER_LED_BIT) 

 

uint8_t table[10]={141,125,109,94,78,62,47,31,16,1}; 

 

uint8_t speed=0; 

uint8_t fan_on=0; 

 

void Initialize() 

{ 

 FAN_POWER_LED_DDR|=0B10000000; 

 

 POWER_LED_OFF(); 

 

 DDRC|=0b00111111; //Seven segment 

 DDRB|=0b00000010; //Middle segment G 

 

 Display(0); 

 

 RemoteInit(); 

 

 //Initialize the zero crossing detector INT(1) 

  

 MCUCR|=((1<<ISC11)|(1<<ISC10));  //INT in Rising edge 

 GICR|=(1<<INT1);     //Enable INT1 

 

 //Output 

 DDRD|=(1<<PD5); 

 PORTD|=(1<<PD5); //High = TRIAC Off 

 

 

 //Set Timer 2 

 TCCR2|=(1<<WGM21); //CTC 

 TIMSK|=(1<<OCIE2); //Enable OCI2 

 

 sei(); 

 

} 
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/* 

 

Zero Crossing Detect. 

 

*/ 

ISR(INT1_vect) 

{ 

 if(!fan_on)  

 { 

  PORTD|=(1<<PD5); //High = TRIAC Off 

  return; 

 } 

   

 if(speed==9) 

 { 

  PORTD&=(~(1<<PD5)); //low = TRIAC ON 

  return; 

 } 

   

 PORTD|=(1<<PD5); //High = TRIAC Off 

 

 OCR2=table[speed]; 

 

 TCNT2=0x00; 

 

 TCCR2|=((1<<CS22)|(1<<CS21)|(1<<CS20)); //Start Timer 

prescaler =1024 

 

} 

 

/* 

 

Timer2 Compare ISR 

 

*/ 

ISR(TIMER2_COMP_vect) 

{ 

 PORTD&=(~(1<<PD5)); //low = TRIAC ON 

 

 TCCR2&=(~((1<<CS22)|(1<<CS21)|(1<<CS20))); //Stop Timer 
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} 

 

/* 

 

Simple Wait Function 

 

*/ 

void Wait() 

{ 

 char i; 

 

 for(i=0;i<100;i++) 

  _delay_loop_2(0); 

} 

 

/* 

 

Displays a number in Seven Seg Display 

 

*/ 

void Display(uint8_t num) 

{ 

 if(num>9) 

  return; 

  

 switch (num) 

 { 

  case 0: 

   PORTC=0B00000000; 

   PORTB|=0B00000010; 

   break; 

  case 1: 

      //      xxfedcba 

   PORTC=0B00111001; 

   PORTB|=0B00000010; 

   break; 

  case 2: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00100100; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 
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   break; 

  case 3: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00110000; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 

   break; 

   break; 

  case 4: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00011001; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 

   break; 

  case 5: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00010010; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 

   break; 

  case 6: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00000010; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 

   break; 

  case 7: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00111000; 

   PORTB|=0B00000010; 

   break; 

  case 8: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00000000; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 

   break; 

  case 9: 

   //      xxfedcba 

   PORTC=0B00010000; 

   PORTB&=(~(0B00000010)); 

   break; 

 } 

} 
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void main() 

{ 

 

 uint8_t cmd; //Command received from remote 

 

 Initialize(); 

 

 while(1) 

 { 

  //Get Command For the Remote Control 

  cmd=GetRemoteCmd(1); 

 

  //Now process the command 

 

  //UP Key 

  if(cmd==RC_UP) 

  { 

   if(speed<9) 

    speed++; 

 

  } 

 

  //DOWN Key 

  if(cmd==RC_DOWN) 

  { 

   if(speed>0) 

    speed--; 

  } 

 

  //Enter Key 

  if(cmd==RC_ENTER) 

  { 

   if(fan_on) 

   { 

    POWER_LED_OFF(); 

    fan_on=0; //Turn Off 

   } 

   else 

   { 

    POWER_LED_ON(); 
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    fan_on=1; //Turn On 

   } 

  } 

 

  Display(speed); 

 

 } 

} 
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 -:   remote.cالبرنامج الفرعي (2 - 5) 

/* 

 

IR remote interfacing library for AVR series of microcontrollers. 

Target MCU ATmege8 @ 8MHz/12MHz/16MHz 

 

Sensor: TSOP1738 IR receiver module must be connected to INT0 Pin. 

  This is PIN4 in ATmega8 

 

   ----- 

  |  _  | 

  | | | | 

  | | | | 

  ------- 

  | |  | 

  | |  |  

  | |  | 

 (GND) | (To INT0) 

        (5v)  

 

  ********************** 

  *TSOP 1738 Front View* 

  ********************** 

 

 

Copyright Avinash Gupta 2008 

extremeelectronics.co.in 

 

 

 

Resource Usage: 

-Timer1 

-INT0 (PD2) 

 

 

Copyright Avinash Gupta 2008-2010 

extremeelectronics.co.in 

 

MUST BE DISTRIBUTED WITH THIS COPYRIGHT INTACT 
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*/ 

 

#include <avr/interrupt.h> 

#include <util/delay.h> 

 

#include "remote.h" 

 

//****************************************************** 

//               Environment Checkup 

//               ------------------- 

//Test if user has correct clock setting. 

//****************************************************** 

 

#ifndef F_CPU 

#error "IR Remote Lib : F_CPU not defined" 

#endif 

 

#if ((F_CPU !=8000000) && (F_CPU !=12000000) && (F_CPU 

!=16000000)) 

#error "IR Remote Lib : Unsupported CPU frequency" 

#error "IR remote Lib : Pls use F_CPU = 8MHz,12Mhz or 16MHz" 

#endif 

 

//Now check the CPU 

#ifndef __AVR_ATmega8__ 

#error "IR Remote Lib : This version is only for ATmega8" 

#error "IR Remote Lib : Pls see www.eXtremeElectronics.co.in for other 

CPU models" 

#endif 

 

#if F_CPU==8000000 

 #define TIMER_COMP_VAL 80 

 #elif F_CPU==12000000 

  #define TIMER_COMP_VAL 120 

   #elif F_CPU==16000000 

    #define TIMER_COMP_VAL 160 

     #endif 
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//Globals 

volatile unsigned int Time;  //Main timer, stores time in 10us, 

         //Updated by 

ISR(TIMER0_COMP) 

volatile unsigned char BitNo;  //Pos of next BIT 

volatile unsigned char ByteNo;  //Pos of current Byte 

 

volatile unsigned char IrData[4]; //The four data Bytes of Ir Packet 

         //2-Byte Address 

2-Byte Data 

volatile unsigned char IrCmdQ[QMAX];//Final Command Received 

(Buffer) 

 

volatile unsigned char PrevCmd;  //Used for repeat 

 

//Variables used for start repeating only after a key is pressed for certain 

time 

 

volatile unsigned char Repeat;  //1=yes 0=no 

volatile unsigned char RCount;  //Repeat count   

 

volatile char QFront=-1,QEnd=-1; 

 

volatile unsigned char State;  //State of receiver 

 

volatile unsigned char Edge;  //Edge of interrupt [ RISING=1 OR 

FALLING=0 ] 

 

volatile unsigned int stop; 
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/*************************************************************

*********************************/ 

/*    F U N C T I O N S   S T A R T S   

           */ 

/*************************************************************

*********************************/ 

 

void RemoteInit() 

{ 

 

  

 char i; 

 for(i=0;i<4;i++) IrData[i]=0; 

 

 stop=0; 

 State=IR_VALIDATE_LEAD_HIGH; 

 Edge=0; 

 Repeat=0; 

 

 //Setup Timer1 

 //------------ 

 TCCR1B|=((1<<CS10)|(1<<WGM12)); //Prescaler : Fcpu   

Mode : CTC 

 

 TIMSK|=(1<<OCIE1A); //Enable Output Compare Interrupt 

 

 OCR1A=TIMER_COMP_VAL;   //Set Compare 

Value 

 

 

 //Set Up INT1 

 //------------ 

 MCUCR|=(1<<ISC01); //INT ON Falling Edge 

 

 GICR|=(1<<INT0); //Enable INT1 

 

 //Enable Interrupts 

 //------------------- 

 

 SREG|=(1<<7); 
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}  

 

ISR(TIMER1_COMPA_vect) 

{ 

 Time++; 

} 

ISR(INT0_vect) 

{ 

 GICR&=(~(1<<INT0)); //Disable INT0 

 sei(); 

  

 if(stop) return; 

 unsigned int TempTime=Time; 

 Time=0; 

 TCNT0=0; 

 switch(State) 

 { 

 case IR_VALIDATE_LEAD_HIGH: 

 { 

   if(Edge) 

   { 

    //Rising 

    if((TempTime>(900-(900*TOL))) && 

(TempTime<(900+(900*TOL)))) 

    { 

 

     //Lead High Correct 

     State=IR_VALIDATE_LEAD_LOW; 

     //INT ON FALLING EDGE 

     MCUCR&=(~((1<<ISC01)|(1<<ISC00))); 

     MCUCR|=(1<<ISC01); 

     Edge=0; 

    } 

    else 

    { 

    /* 

    stop=1; 

    LCD_Clear(); 

    LCD_Write_String("Err in LeadHigh"); 

    LCD_GotoXY(0,1); 
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    LCD_Write_Int(TempTime,-1); 

    */ 

 

    ResetIR(); 

    

    } 

   } 

   else 

   { 

    //Falling 

    MCUCR|=((1<<ISC01)|(1<<ISC00)); //Set INT on 

Rising Edge  

    Edge=1; 

   } 

  break; 

 } 

 case IR_VALIDATE_LEAD_LOW: 

 { 

  if((TempTime>(450-(450*TOL))) && 

(TempTime<(450+(450*TOL)))) 

  { 

  //Got a valid leader 

  State=IR_RECEIVE_BITS; 

  BitNo=0; 

  ByteNo=0; 

  MCUCR|=((1<<ISC01)|(1<<ISC00)); //Set INT on Rising Edge 

  Edge=1; 

 

   

  } 

  else if((TempTime>200) && (TempTime<245)) 

  { 

   if(Repeat) 

   { 

   //Got a repeat pulse 

   if((QEnd==(QMAX-1) && 

QFront==0)||((QEnd+1)==QFront)) 

      { 

       QFront++; 

       if(QFront==(QMAX))  



 

 

40 

        QFront=0; 

      } 

 

      if(QEnd==(QMAX-1)) 

       QEnd=0; 

      else 

       QEnd++; 

 

      IrCmdQ[QEnd]=PrevCmd; 

 

     if(QFront==-1) QFront=0; 

   } 

   else 

   { 

    RCount++; 

    if(RCount==4) Repeat=1; 

   } 

 

    ResetIR(); 

  }else 

  {/* 

  stop=1; 

    LCD_Clear(); 

    LCD_Write_String("Err in LeadLow"); 

    LCD_GotoXY(0,1); 

    LCD_Write_Int(TempTime,-1); 

   */ 

  ResetIR(); 

   

  } 

 break; 

 } 

 case IR_RECEIVE_BITS: 

 { 

  if(Edge) 

  { 

   //Rising 

   if((TempTime>50) && (TempTime<69)) 

   { 

    //Correct Beg of BIT found 
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    //INT ON FALLING EDGE 

     MCUCR&=(~((1<<ISC01)|(1<<ISC00))); 

     MCUCR|=(1<<ISC01); 

     Edge=0; 

   } 

   else 

   { 

   /* stop=1; 

    LCD_Clear(); 

    LCD_Write_String("Err in Bit Beg"); 

    LCD_Write_StringXY(1,0,"Bit"); 

    LCD_Write_Int(BitNo,-1); 

    LCD_Write_String("Byt"); 

    LCD_Write_Int(ByteNo,-1); 

    LCD_GotoXY(13,1); 

    LCD_Write_Int(TempTime,-1);*/ 

    ResetIR(); 

   } 

  } 

  else 

  { 

   //Falling 

   if((TempTime>41) && (TempTime<58)) 

   { 

    //We got a '0' here 

    BitNo++; 

    if(BitNo==8) 

    { 

     BitNo=0; 

     ByteNo++; 

     if(ByteNo==4) 

     { 

   

      State=IR_WAIT_STOP_BIT; 

 

     } 

    } 

    MCUCR|=((1<<ISC01)|(1<<ISC00)); //Set INT on 

Rising Edge  

    Edge=1; 
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   }else if((TempTime>(169-(169*TOL))) && 

(TempTime<(169+(169*TOL)))) 

   { 

    //We Have got a '1' here 

    IrData[ByteNo]|=(1<<BitNo); 

    BitNo++; 

    if(BitNo==8) 

    { 

     BitNo=0; 

     ByteNo++; 

     if(ByteNo==4) 

     { 

       

      State=IR_WAIT_STOP_BIT; 

      

     } 

    } 

    MCUCR|=((1<<ISC01)|(1<<ISC00)); //Set INT on 

Rising Edge  

    Edge=1; 

 

   }else 

   { 

   /*Invalid Bit 

    stop=1; 

    LCD_Clear(); 

    LCD_Write_String("Err in Bit Low/Sp"); 

    LCD_Write_StringXY(1,0,"Bit"); 

    LCD_Write_Int(BitNo,-1); 

    LCD_Write_String("Byt"); 

    LCD_Write_Int(ByteNo,-1); 

    LCD_GotoXY(13,1); 

    LCD_Write_Int(TempTime,-1); 

   */ 

 

   ResetIR(); 

   } 

  } 

 break; 

 } 
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 case IR_WAIT_STOP_BIT: 

 { 

  if(Edge) 

  { 

   //Check for integrity 

   if(IrData[2]==((unsigned char)~IrData[3])) 

   {  

    //Now We Have Got a packet 

    //Add its Cmd to Queue 

     

     //Step1:Check of Q full 

     if((QEnd==(QMAX-1) && 

QFront==0)||((QEnd+1)==QFront)) 

     { 

      QFront++; 

      if(QFront==(QMAX))  

       QFront=0; 

     } 

 

     if(QEnd==(QMAX-1)) 

      QEnd=0; 

     else 

      QEnd++; 

 

     IrCmdQ[QEnd]=IrData[2]; 

     PrevCmd=IrData[2]; 

 

     if(QFront==-1) QFront=0; 

    //Prevent repeating immediatly 

    Repeat=0;//It will be enabled after 4 repeat pulses 

    RCount=0; 

 

 

    ResetIR(); 

   } 

    

    

  } 

 } 

 break; 
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 } 

 GICR|=(1<<INT0); //Enable INT0 

} 

 

void ResetIR() 

{ 

 char i; 

 for(i=0;i<4;i++) IrData[i]=0; 

 State=IR_VALIDATE_LEAD_HIGH; 

 //INT ON FALLING EDGE 

 MCUCR&=(~((1<<ISC01)|(1<<ISC00))); 

 MCUCR|=(1<<ISC01); 

 Edge=0; 

} 

 

 

unsigned char GetRemoteCmd(char wait) 

{ 

 unsigned char cmd; 

 

 if(wait) 

  while(QFront==-1); 

 else 

  if(QFront==-1) return (RC_NONE); 

 

 cmd=IrCmdQ[QFront]; 

 

 if(QFront==QEnd)  

  QFront=QEnd=-1; 

 else 

 { 

  if(QFront==(QMAX-1)) 

   QFront=0; 

  else 

   QFront++; 

 } 

 

 return cmd; 

} 
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 الفصل الخامس

 

ةالخاتم  
 

 

 -التوجيهات والمقترحات :

ومن   Atmaga8عن طريـق الريمـوت كنترول بإستخدام    ةمم هـذا المشروع للتحكم في مروحـص

وع للتحكم بعدة أجهزه مختلفه ويتم ذلك عن طريق تنزيل البرنامج الخاص  ستخدام المشر إالمقترح 

للحصول   Atmaga16,32الي ذلك يمكن أستخدام   ةلمعني في المايكروكنتروله ، إضافبالجهاز ا

 علي دقه أكبر ومدي أعلي .
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