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 الا٘داء
 ئلى ِٓ جسع اٌىأض فبزغبً ٌٍعمًٍٕ لطسح حت 

ذ أٔبٍِٗ ٌٍمدَ ٌٕب لحظخ ظؼبدح 
ّ
 ئلى ِٓ وٍ

 ئلى ِٓ حظد الأشٛان ػٓ دزثً ٌٍّٙد لي طسٌك اٌؼٍُ 
 ئلى اٌمٍت اٌىجير )ٚاٌدي اٌؼصٌص(

 
 اٌزً فبزلزٕب بجعد٘ب , ٌٚىٓ زٚحٙب ِبشاٌذ رسفسف في سمبء حٍبرٕب... الي إِب

 ثٛفبق أاٌعٍدح ظؼبد الاِين  /إِب اٌغبٌٍخ 
 ئلى اٌمٍٛة اٌطب٘سح اٌسلٍمخ ٚإٌفٛض اٌبرٌئخ ئلى زٌبحين حٍبرً )ئخٛرً( 

 
 ئلى اٌسٚح اٌزً ظىٕذ زٚحً فلاْ

رفزح الأشسػخ ٚرسفغ الدسظبح ٌزٕطٍك اٌعفٍٕخ في ػسع بحس ٚاظغ ِظٍُ ٘ٛ بحس الحٍبح ٚفي 
سٌبد ذوسٌبد الأخٛح اٌجؼٍدح ئلى اٌرٌٓ أحججزُٙ ٘رٖ اٌظٍّخ لا ٌضًء ئلا لٕدًٌ اٌرو

 ٚأحجًٛٔ )أطدلبئً( 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

III 
  

 زمدٌساٌشىس ٚاٌ
اٌشٍخ ػجدالله اٌشٍخ اٌجدزي زائد ِعيرح /اٌشىس اٚلا الي زاػً ِٚإظط الجبِؼخ فضٍٍخ 

 اٌزؼٍٍُ في ٚلاٌخ ٔٙس إًٌٍ.....

لاثد ٌٕب ٚنحٓ نخطٛ خطٛارٕب الأخيرح في الحٍبح الجبِؼٍخ ِٓ ٚلفخ ٔؼٛد ئلى أػٛاَ ٚ 
لضٍٕب٘ب في زحبة الجبِؼخ ِغ أظبرررٕب اٌىساَ اٌرٌٓ لدِٛا ٌٕب اٌىثير ثبذٌين ثرٌه 

 ... جٙٛدا وجيرح في ثٕبء جًٍ اٌغد ٌزجؼث الأِخ ِٓ جدٌد

مدٌس ٚالمحجخ ئلى اٌرٌٓ ٚلجً أْ نمضً رمدَ أسمى آٌبد اٌشىس ٚالاِزٕبْ ٚاٌز
 حمٍٛا ألدض زظبٌخ في الحٍبح.

ػبلدب ...  وٓ".......ئلى جمٍغ أظبرررٕب الأفبضً... ئلى اٌرٌٓ ِٙدٚا ٌٕب طسٌك اٌؼٍُ ٚالدؼسفخ
 "فاْ لم رعزطغ فىٓ ِزؼٍّب , فاْ لم رعزطغ فأحت اٌؼٍّبء ,فاْ لم رعزطغ فلا رجغضُٙ

 .ئثساٍُ٘ أحمد ئثساٍُ٘الأظزبذ /  ض ثبٌزمدٌس ٚاٌشىس ئلىنخٚ

اٌري ٔمٛي ٌٗ ثشسان لٛي زظٛي الله طٍى الله ػٍٍٗ ٚظٍُ )ئْ الحٛد في اٌجحس , 
, وّب إًٔٔ أرٛجٗ ٌٗ بخبص اٌشىس    "ٚاٌطير في اٌعّبء , ٌٍظٍْٛ ػٍى ِؼٍُ إٌبض الخير

 ٌساػً الذٕدظخ ِٚسثٍٙب في جبِؼخ اٌشٍخ ػجدالله اٌجدزي, ئلى ِٓ ػٍّٕب اٌزفبؤي ٚالدضً
 .....ئلى الأِبَ, ئلى ِٓ زػبٔب ٚحبفظ ػٍٍٕب, ئلى ِٓ ٚلف ئلى جبٔجٕب ػٕدِب ضٍٍٕب اٌطسٌك

اٌرٌٓ وبٔٛا ػٛٔب ٌٕب في بحثٕب ٘را ٚٔٛزا ٌضًء اٌظٍّخ اٌزً وبٔذ رمف أحٍبٔب في 
 .طسٌمٕب

ئلى ِٓ شزػٛا اٌزفبؤي في دزثٕب ٚلدِٛا ٌٕب الدعبػداد ٚاٌزعٍٙلاد ٚالأفىبز ٚالدؼٍِٛبد, 
 دْٚ ٌشؼسٚا ثدٚزُ٘ ثرٌه فٍُٙ ِٕب وً اٌشىس زبدب

ٚورٌه ٔشىس وً ِٓ ظبػد ػٍى ئتمبَ ٘را اٌجحث ٚلدَ ٌٕب اٌؼْٛ ِٚد ٌٕب ٌد 
 الدعبػدح ٚشٚدٔب ثبلدؼٍِٛبد اٌلاشِخ لإتمبَ ٘را اٌجحث.
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 انًضتخهص

الارّزٗ ٘ٛ ِظطٍح ِغزحذس ٠ش١ش ٘زا اٌّظطٍح اٌٟ رٍه اٌؼ١ٍّبد اٌزٟ رٕفز٘ب ا٢لاد ٚ اٌّؼذاد ثذْٚ 

رذخً ثششٞ اٚ ثزذخً ثششٞ ِحذٚد فٟ ثؼغ الاح١بْ ح١ش عبّ٘ذ الارّزٗ ثشىً ٍِحٛظ فٟ ص٠بدح 

شػخ ٚدلخ رفٛق فٟ الاػّبي اٌزٟ رمَٛ ثٙب ار رغزط١غ الاٌخ اٌؼًّ ثغالأزبج١خ ٚرم١ًٍ اٌجٙذ ٚاٌزىٍفخ 

الأغبْ ثّآد اٌّشاد وزٌه فبْ الارّزٗ رز١ّض ثؼذَ خؼٛػٙب ٌؼٛاًِ خبسج١ٗ فٟٙ رؼًّ ٚفك ثشٔبِج 

 ِىزٛة ثٍغخ ثشِج١خ ِؼ١ٕخ رزشجّٙب الاٌخ اٌٟ ػًّ . 

رُ رظ١ُّ ِٕظِٛخ رؼًّ ػٍٟ ل١بط ِؤشش وزٍخ اٌجغُ ا اٌجحش ح١ش رُ ارجبع إٌّٙج اٌزطج١مٟ فٟ ٘ز

-اٌٟ اٌطٛي ٚرٌه ػٓ ؽش٠ك اعزخذاَ ِجّٛػخ ِٓ اٌحغبعبد )حغبط اٌّغبفبد ِٚؼذي ٔغجخ اٌخظش

رُ اعزخذاَ ثشٔبِج اٌّحبوخ  ٚ حغبط اٌٛصْ ( ٚرُ اعزخذاَ شش٠حخ الاسد٠ٕٚٛ ١ِمب  ٚشبشخ ٌؼشع إٌزبئج.

ٍّٕظِٛخ اٌذائشح اٌؼ١ٍّخ ٌ رٕف١زثؼذ رٌه رُ  )ثشٚرٛط( ثبلإػبفخ اٌٟ ثشٔبِج الاسد٠ٕٚٛ ٌٍجشِجخ.

ِٓ خلاي اٌزجبسة ٚ اخز ِجّٛػخ ِٓ اٌؼ١ٕبد ٚرٛطٍٕب اٌٟ  اداء إٌّظِٛخ ُثزم١١ ٚلّٕب

ِجّٛػخ ِٓ إٌزبئج ٚٚجذ اْ ٕ٘بٌه ٔغجخ خطبء فٟ اٌم١بعبد اٌزٟ رُ اخز٘ب ِٓ خلاي 

 .إٌّظِٛخ ٚاٌم١بعبد اٌزٟ رُ اخز٘ب ٠ذ٠ٚب
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Abstract 

Automation is a new term that refers to those operations carried out by machines 

and equipment without human intervention or with limited human intervention 

in some cases, as automation has significantly contributed to increasing 

productivity and reducing effort and cost in the work that it carries out, as the 

machine can work quickly and precisely than humans Also, automation is 

distinguished by not being subject to external factors, as it works according to a 

program written in a specific programming language that the machine translates 

into work . 

 The applied approach was followed in this research, where a system was 

designed to measure the body mass index and the ratio of the waist to height 

ratio by using a group of sensors (distance sensor - weight sensor), and the 

Arduino chip and a screen were used to display the results. The simulation 

program (Protos) was used in addition to the Arduino program for programming. 

After that, the operational circuit of the system was activated and we assessed 

the performance of the system through experiments and took a group of samples 

and came to a set of results and found that there is a percentage of error in the 

measurements that were taken through the system and the measurements that 

were taken manually. 
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 23 إٌّبلشخ 6-4

 انخايشانفصم 

 انخلاصت وانتىصٍاث

 25 اٌخلاطخ 1-5

 25 اٌزٛط١بد 2-5

 26 اٌّشاجغ 

 - اٌّلاحك 

 

 



 

VIII 
  

 فهرس الأشكال

 فحتصرقى ان الأشكال

 6 ِؼذلاد ٔغجخ اٌخظش اٌٟ اٌطٛي

 8 اٌّخطؾ اٌظٕذٚلٟ ٌٍّٕظِٛخ

 9 اٚٔٛ ٛاسد٠ٕٚ
 10 اسد٠ٕٚٛ ٔبٔٛ

 10 شش٠حخ الاسد٠ٕٚٛ ١ِمب
 11 حغبط اٌّٛجبد اٌظٛر١خ

 13 اٌشبشخ اٌىش٠غزب١ٌخ
 14 حغبط اٌٛصْ

 HX711 15شش٠حخ اي 
 15 رٛط١ً خ١ٍخ اٌحًّ ِغ الاسد٠ٕٚٛ

 17 ٌٍّٕظِٛخ الأغ١بثٟاٌّخطؾ 
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1 
  

 الفصل الاول

 المقدمة

  1.1 تًهٍذ:

اٌؼبٌُ فٟ ٚلزٕب اٌحبػش فٟ شزٟ اٌّجبلاد ٚخظٛطب فٟ اٌّجبي  ٠شٙذٖثؼذ اٌزطٛس اٌىج١ش اٌزٞ 

اٌّؼٍِٛبرٟ ٚاٌزمٕٟ ِٓ الاِٛس اٌزٟ غ١شد ٚ ثشىً وج١ش اٌحؼبسح الأغب١ٔخ اٌزٟ ِشد ػجش اٌزبس٠خ 

ٌٚؼجذ صٛسح اٌذاساد الاٌىزش١ٔٚخ اٌّزىبٍِخ اٌجضء الاوجش فٟ ٘زا اٌزطٛس ٌّب اعزطبػذ اْ رمذِخ ِٓ 

 – اٌّحلاد اٌزجبس٠خ - اٌج١ٛد :  فٍٛ ٔظشٔب ِٓ حٌٕٛب  اْ ٠حٍُ ثٙب عبثمب لإٔغبٌْ  ِْب وبأجبصاد 

 -بٌحغبعبد ٔجذ أٙب لا رىبد رخٍٛ ِٓ اٌزىٍٕٛج١ب الاٌىزش١ٔٚخ ٚاٌزٟ رزّضً ث اٌّضاسع ٚ غ١ش٘ب - اٌّظبٔغ

ٚاػبدح رغ١ش اٚ رؼذ٠ً وبٔذ اٌذٚائش الاٌىزش١ٔٚخ صبثزخ اٌزظ١ُّ  الأزاس ٚغ١ش٘ب. -اٌم١بدح  - ١ًغاٌزش  اجٙضح

إٌظش فٟ  جضء ثغ١ؾ ف١ٙب وبْ ٠ؼٕٟ اٌىض١ش ِٓ ػ١ٍّبد ِؼمذح ِضً اٌٍحبَ ٚلطغ الاعلان ٚاػبدح

اٌّٛطلاد ٚاخزشاع اٌذٚائش اٌّذِجخ  أشجبٖاٌزىٌٕٛٛجٟ فٟ ِجبي  اٌزط٠ٛشثفؼً  اٌّخططبد الاٌىزش١ٔٚخ.

 لذ لا ٠زجبٚص سأط اٌذثٛط. حجّٙب طغ١شحأطجح ِٓ اٌّّىٓ ٚػغ دائشح اٌىزش١ٔٚخ وبٍِخ ػٍٟ شش٠حخ 

وّب رطٛس اٌذٚائش اٌّذِجخ ادٞ اٌٟ ظٙٛس ج١ً خبص ِٓ اٌذٚائش الاٌىزش١ٔٚخ ٠غّٟ اٌّزحىّبد اٌذل١مخ 

ِجّٛػخ ِٓ اٌٛظبئف ثجغبؽخ ػٓ ؽش٠ك اٚاِش ثشِج١خ  لأداءٟٚ٘ اشجٗ ثىّج١ٛرش ِظغش لبثً ٌٍجشِجخ  

 اٌزؼذ٠ً ٚاٌزغ١ش فٟ اٞ ٚلذ ثبٌزؼذ٠ً فٟ اٌغطٛس اٌجشِج١خ ثئِىب١ٔخاٌّزحىّبد اٌذل١مخ ا٠ؼب  ,رز١ّض

 ٘زاٚ٘زٖ اٌّزحىّبد ٌذ٠ٙب أٛاع وض١شح ٚفٟ  ػٍٟ اٌّزحىّخ ٚرجشثزٙب. ٚاػبدح ٚػغ الاٚاِش اٌجذ٠ذح

 .الأخشٜ  اٌّششٚع عٛف ٠غزخذَ الاسد٠ٕٚٛ ٌّب ٠ز١ّض ثٗ ػٓ ثبلٟ اٌّزحىّبد اٌذل١مخ

 يشكهت انبحث: 2-1

ٚٔغجخ  ٌّؼذي وزٍخ اٌجغُ اٌجحش فٟ اعزخذاَ ؽشق رم١ٍذ٠خ فٟ اٌم١بط اٞ اٌم١بط ا١ٌذٚٞرىّٓ ِشىٍخ   

 باطجح ػذَ ٚجٛد جٙبص اٌىزشٟٚٔ ٠ؼًّ ػٍٟ اظٙبس اٌظ١غز١ٓ ِؼب, ٚاْ اٌم١بع١ٓ ,اٌخظش اٌٟ اٌطٛي

دح ِٓ اٌم١بعبد اٌطج١خ اٌّطٍٛثخ ثىضشح ٌزحذ٠ذ حجُ اٌخطش ٌزٌه ٠زطٍت ظٙٛس ٔزبئجٙب ثغشػخ ٌؼّبْ جٛ

 .اٌخذِبد اٌطج١خ

اهًٍت انبحث:  3.1 

 ٚاٌّؼمذح اٌجط١ئخ اٌزم١ٍذ٠خ ٚالاعزغٕبء ػٓ اٌطشق اٌىزش١ٔٚخ ٌٍم١بطأ١ّ٘خ اٌجحش فٟ ا٠جبد ؽش٠مخ رىّٓ 
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 4.1 اهذاف انبحث:

 .ِؼب ثطش٠مٗ اٌىزش١ٔٚخ ٚحغبة ٔغجخ اٌخظش اٌٟ اٌطٛي ِؤشش وزٍخ اٌجغُ ٌحغبةرظ١ُّ ِٕظِٛخ  -

 ِحبوبح إٌّظِٛخ ثبعزخذاَ ثشاِج الاسد٠ٕٚٛ ٚاٌجشٚرٛط.  -

.ّٕظِٛخاٌرم١١ُ اداء   -  

 5.1 يُهدٍت انبحث:  

ٚحغبة ٔغجخ ٌم١بط ِؤشش وزٍخ اٌجغُ  ا اٌجحش ح١ش رُ رظ١ُّ ِٕظِٛخ رُ ارجبع إٌّٙج اٌزطج١مٟ فٟ ٘ز

إٌزبئج _ حغبعبد( ٚرُ رٕف١ز  ثبعزخذاَ اجٙضح اٌىزش١ٔٚخ )اسد٠ٕٚٛ _ شبشخ ٌؼشعِؼب  اٌخظش اٌٟ اٌطٛي

 .اٌذائشح اٌؼ١ٍّخ ٌٙب ٚرّذ اجشاء اٌزجبسة ػ١ٍٙب ٚاخ١شا رُ رم١١ُ اداء إٌّظِٛخ

 6.1  بٍُت انبحث:

 اٌفظً الاٚي ثؼٕٛاْ اٌّمذِخ: ِذخً ,ِشىٍخ اٌجحش ,ا١ّ٘خ اٌجحش , ا٘ذاف اٌجحش , ِٕٙج١خ اٌجحش. -

,     د تطبيق اندروي ر١ّٙذ , اٌجشاِج الإٌىزش١ٔٚخ , ِمذِٗ , :الاؽبس إٌظشٞ ثؼٕٛاْاٌفظً اٌضبٟٔ  -

ن يوليو   ,  2010  , ت٠ا  تاج٠ْٔٚ ٚاخرْٚ 8002  تاـٟ وٚر٠ْٔٚ٘ ٚاخرْٚ    , 4102كريستيان نبيلي 

 . 8002اخرْٚ  ش٠ر٠ا ر٠وٚ ٚ

ي , مكونات :  المنظومةالفصل الثالث بعنوان تصميم  -
 
 المنظومة . تمهيد , المخطط الصندوق

ونية , حالات  اٌّخطؾ الأغ١بثٟ : تمهيد,  إٌّبلشخ ٚإٌزبئجالفصل الرابع بعنوان  - , الدائرة الالكت 

 التشغيل , جدول القراءات , المناقشة , النتائج

 الفصل الخامس بعنوان الخلاصة والتوصيات :الخلاصة , التوصيات -

 الملاحق -
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ي 
 الفصل الثانن

 

للبحث الاطار النظري  
    

 مقدمة:  2-2

ٚزْ اٌجسَ اٌِثاٌٟ اٚ اٌٚزْ اٌِرجعٟ اٚ ٚزْ اٌجسَ اٌِرؼٚب ـ٠ٗ اٚ اٌٚزْ اٌصحٟ ٟ٘ ج٠ِعٙا 

تدا اٌتحث لإ٠جاد اٌص٠مح 0اسِاء تدي عٍٟ اٌٚزْ اٌذٞ ٠ؤدٞ اٌجسَ ـ٠ٗ ٚظائفٗ تاعٍٟ وفاءج ٚـعا٠ٌح 

ـرٔسٟ ( عٔدِا أشاء اٌدوتٚر ترٚوا )طت٠ب ٚجراح  1871اٌِلائِح ٌحساب اٌٚزْ اٌِثاٌٟ ـٟ عاَ 

اٌص٠مح اٌِعرٚـح تاسَ ِؤشر ترٚوا ٚظٍخ ٘ذٖ اٌص٠مح ل٠د الاستخداَ الا اْ ظٙرخ تعد ذٌن ص٠ؽح 

حٚي اٌدوتٚر )د٠ف٠ْ(  1974. ٚـٟ عاَ  1964حِِٟٚ ـٟ اٌجِع٠ح الاِر٠و٠ح ـٟ ِرض اٌسور عاَ 

ح ـٟ ٌلاستخداَ اٌطتٟ ثَ اصدر اٌدوتٚر ٚٔشر ٘ذٖ اٌص٠ؽ اٌماعدج اٌتس٠طح ِْ ارطاي اٌٟ و٠ٍٚ جراَ

د٠ف٠ْ . ٚلدَ اٌدوتٚر ح ص٠ؽح ِٔفصٍح ِستِدج ِْ ص٠ؽ 1983)٠ٍِر ٚاٌدوتٚر جٟ دٞ رٚتٔسْٚ( عاَ 

ح الاوثر ش٠ٚعا ٟ٘ اٌٟ اْ اٌص٠ؽ 2005ح جد٠دج ـٟ تمد٠ر ٚزْ اٌجسَ اٌِثاٌٟ ـٟ عاَ ـاي ـ٠ن ص٠ؽ

( ٚاٌحاصٍح BMIِعرٚؾ اختصارا تاٌِصطٍح )( اٚ اBody mass indexٌص٠ؽح ِؤشر وتٍح اٌجسَ )

عٍٟ اعتراؾ اٌِعٙد اٌمِٟٚ الاِر٠وٟ ٟٚ٘ ِتعارؾ ع٠ٍٙا عا٠ٌِا ـٟ اٌم٠اساخ اٌجس٠ِح ٌت٠ِز اٌٚزْ 

 -اٌزائد عْ اٌسِٔح اٚ اٌتدأح اٚ أٌحاـح عْ اٌٚزْ اٌِثاٌٟ ٠ٚحسب اٌِؤشر والاتٟ :

 ر()الوزن بالكيلو جرام مقسوما على مربع الطول بالأمتا

( اشارج اٌٟ اْ ِْ Oxford Brooders Universityاٌٟ اْ دراسح جد٠دج لاَ تٙا تاحثْٚ ِْ جاِعح)

شاْ  ٘ذا اٌِؤشر اْ ٠وْٚ ِضٍلا ـٟ تعض اٌحالاخ ـٙٚ لا ٠وشؾ عْ ترو٠تح اٌجسَ , أٞ و٠ِح 

َٙ ت٠ٔح اٌعضلاخ ِمارٔح تاٌدْ٘ٚ ـٟ اٌجسَ ,وِثاي :الاشخاص اٌذ٠ْ ٠ِارسْٚ ر٠اضح وِاي الاجساَ ,ٌ

 عض٠ٍح ِِتازج ٌٚوْ عٍٟ ٘ذا اٌِؤشر س٠شخصْٚ تاٌتدأح .

ي ٟٚ٘ ٠جر٠خ اشٚرجد٠دج ٌٍم٠اس تٚصي ٌٙا اٌتاحثْٚ تمادج اٌدوتٚرج ِا حاٌٟ ظٙٚر طر٠م ٚذٌن ادٜ

(  ٚ اٌِعرٚـح اختصارا تاٌِصطٍح Waist to Height Ratioطر٠مح ِعادٌح اٌخصر اٌٟ اٌطٚي )

(WHTR ْٚاٌتٟ تٚصٍخ اٌٟ اْ طٚي ِح٠ط اٌخصر ٠جب ا , )٠د عْ ٔصؾ طٚي اٌشخص.لا ٠ز 
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 مصطلحات:  2-1
 

 BMI (Body Mass Index :)  ٍِٟؤشر وتٍح اٌجسَ ٚ٘ٚ عتارٖ عْ ص٠ؽح ر٠اض٠ح ٌٍتعرؾ ع

 . اٌٚزْ اٌطت٠عٟ ٌٍشخص 

  اساسا  ٔظاَ تشؽ٠ي ِجأٟ ٚ ِفتٚح اٌِصدر ِتٟٔ عٍٟ ٔظاَ ٠ٌٔوس صَِ :نظام اندرويد

 ٌلأجٙزج ذاخ شاشاخ اٌٍِس واٌٙٚاتؾ اٌزو٠ح  ٚاٌحٚاس٠ب اٌٍٚح٠ح.

 000ٚ  0.0٘ٚ شعاع وٙرِٚؽٔاط٠سٟ ِع اٌطٚي اٌِٚجٟ ت٠ْ  :الاشعة تحت الحمراء 

 ت٠را ٠٘رتز. 000ٚ ٠ِ0ور٠ِٚتر ٚ٘ٚ ِا ٠عادي تمر٠تا ٔطاق اٌتردداخ ت٠ْ 

امج  2-3 ونيةالبر  الإلكبر

ٔجحخ ـٟ اختراع ٚتص٠َِ  اٌزو٠حاْ تعض اٌتراِج الاٌوتر٠ٔٚح عٍٟ ِٚالع اٌشتوح اٌعٔوتٚت٠ح ٚالاجٙزج 

( ٟٚ٘ تراِج عتارج عْ ٔتائج ِعادٌح لسِح اٌٚزْ عٍٟ ِرتع BMIتراِج اٌوتر٠ٔٚٗ ٌم٠اس وتٍح اٌجسَ)

َ ٠وْ تِمدٚر٘ا اٌطٚي ٌؤٙا تعتِد ـٟ الاساس عٍٟ ادخاي ِعط٠اخ اٌطٚي ٚاٌٚزْ ٌٍشخص ٠د٠ٚا .ٌٚ

ل٠اس اٌطٚي ٚاٌٚزْ ٌٚحد٘ا ـٟٙ تراِج سٍٙح ٌٍِستف٠د٠ْ ِْ اٌِعادٌح ٌَٚ ٠ستف٠د ِٔٙا أٌظاَ اٌصحٟ 

 تصٚرج ِتاشرج .

 2016يوليو  41 داند رويتطبيق   2-4

–)اٌطٚي  اٌِتؽ٠راخطٚر اٌتطت٠ماخ اٌساتمح ِع ادخاي  ر٠ٚدأد٘ٔاٌن تطت٠ك اخر تَ تٔف٠ذٖ ٠تتع ٌٔظاَ 

 اٌٚزْ( اٌٟ اٌتطت٠ك ٠ٌتَ ِعاٌجح اٌت٠أاخ ٌتصتح ـٟ شوي ـتراخ ٟٚ٘:

 ِْ 18.5الي ِْ اٌطت٠عٟ اذا وأخ وتٍح اٌجسَ الي% . 

  ِْ َ24.9-18.5طت٠عٟ اذا وأخ وتٍح اٌجس% . 

  ِْ َ29.9-25س٠ِْ اذا وأخ وتٍح اٌجس . 

  ِْ َ40-30سِٔح ِفرطح اذا وأخ وتٍح اٌجس . 

   ِْ ٍٟـٟٙ سِٔح ِفرطح .  %40اذا وأخ وتٍح اٌجسَ اع 

اٌزو٠ح ٚ اٌِٚالع الاٌوتر٠ٔٚح ٌوْ ٌٙا لصٚر ـٟ ادخاي ت٠أاخ اٌطٚي  ٌلأجٙزجتٚجد تراِج ِختٍفح 

 . ٚاٌٚزْ

 
 2014يوليو  نبيلي   كريستيان   2-5   

ِح٠ط اٌخصر ٌدٞ الاطفاي ٚاٌِرا٘م٠ْ )اٌِشارو٠ْ ـٟ  عِي عٍٟ تص٠َِ جٙاز ٌم٠اس وتٍح اٌجسَ ٚ

ت٠ْ وتٍح اٌجسَ  الارتتاطسٔح ( ٚ٘دـخ اٌدراسح اٌٟ تم٠َ  18اٌٟ  10اٌدراسح وأخ تتراٚح اعِارَ٘ ِْ 
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عظ٠َ ت٠ْ ِعدي  ارتتاطرلخ اٌدراسح عاَ واِي ٚخٍصخ اٌدراسح عتر اٌجٙاز اٌٟ ؽِٚح٠ط اٌخصر است

 أٌظاَ اٌؽذائٟ ـٟ اٌح٠اج . ِتؽ٠راخعٍٟ راسٙا  ِتؽ٠راختجرتح عدج وتٍح اٌجسَ ِٚح٠ط اٌخصر تعد 

 

  كورهوني   واخرون    2-6
 
 2008باف

ن الاثت  خطورة لهدفت الدراسة الي  ي السكري  بأمراض لإصابة وص  المشاركي 
القلب لدي مرضن

ي الدراسة من 
ن
ن ق سنة ومعظمهم كان يسكن الارياف تمكن الجهاز  01الي 24تراوحت اعمار المشاركي 

ي اعتمدت  FINDRISC 4( علي حسب قياسات جهاز )  2856/ 2085) %73من اثتشاف 
 ( الت 

.  راضبأم  للإصابةالاثت  خطورة  %73علي الفئات العالمية للسمنة فقيمت هؤلاء ال ن ايي  القلب و الشر

ة لمنظمة السكري العالمية بان محيط الخصر اثت   هذهتزامنت  النتائج مع تعديل الموجهات الاخت 

ي اثتشاف مرضن السكري الاثت  خطورة 
ن
ن .  بأمراض  للإصابةحساسية ق ايي   القلب و الشر

ي 
ن
لجسم عن طريق جهاز الدراسة يتم قياس محيط الخصر بطريقة يدوية ويتم قياس معدل كتلة ا هذهق

 ( .FINDRISC 4ال)

 

  2010بيا باجوني   واخرون  2-7

ٚ٘ٚ عتارج عْ جٙاز ِتحرن استخدَ ٔظاَ الاشعح تحخ اٌحِراء  FINDRISK 92اخترع جٙاز  

ٚاٌسوتاخ اٌمٍت٠ح عتر ل٠اس وتٍح  ٚاٌشرا٠٠ْاٌمٍب  تأِراض  ٌلإصاتحٌم٠اس اٌِرضٟ الاوثر عرضح 

 اٌجسَ ِٚح٠ط اٌخصر .

ِْ ِٔظِح اٌصحح اٌعا٠ٌِح عدد اٌِشارو٠ْ ـٟ  اٌِعتِدجتَ ادخاي ـئاخ وتٍٗ اٌجسَ عٍٟ حسب اٌِؤشراخ 

 .  2038ٔساء ِْ دٌٚح ـٍٔٔدا ِجِٚع اٌِشارو٠ْ   3196رجاي ٚ  2842اٌدراسح 

ِْ اٌِشارو٠ْ ٌد٠َٙ وتٍح جسَ تصٔؾ عٍٟ حسب ِٔظِح اٌصحح اٌعا٠ٌِح   %26خٍصخ اٌدراسح اٌٟ 

ٟ٘ الاوثر  %83( وِا اْ  PVALUE 0.05اٌمٍب ٚاٌشرا٠٠ْ ) تأِراض ٌلإصاتح تطارا اخ تالأوثر

أٌتائج أودخ عٍٟ  ٘ذٖ ٚاٌشرا٠٠ْ عٍٟ حسب ل٠اس ِح٠ط اٌخصراٌمٍب  تأِراض ٌلإصاتح اختطارا 

  اٌمٍب ٚ اٌشرا٠٠ْ  تأِراض الإصاتحِْ وتٍح اٌجسَ ٌم٠اس خطر  حساس٠ح ِح٠ط اٌخصر أوثر

 

يا ريكو و اخرون  8 -2  2019شب 

( ٠عِي تصٚرج اٌوتر٠ٔٚح تاستخداَ الاشعح تحخ اٌحِراء ٌم٠اس وتٍح (SECA264تَ استخداَ جٙاز 

طر٠ك حساس ْ اٌجسَ ٚتَ استخداِٗ ٌم٠اس ِعدي وتٍح اٌجسَ ٌدٜ الاطفاي ٚاٌتاٌؽ٠ْ ٠تَ ل٠اس اٌٚزْ ع

 ٘ذٖدل٠مح ٠ٚعرض  ٔتائجاٌٚزْ ٚل٠اس اٌطٚي عْ طر٠ك  الاشعح تحخ اٌحِراء ٠ٚعِي عٍٟ اعطاء 

 .   LCDأٌتائج عٍٟ شاشح 
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استخدَ ٘ذا اٌجٙاز ٌم٠اس ِستٜٚ سٚء اٌتؽذ٠ح ٌدٜ الاطفاي اٌذ٠ْ ٠عأْٚ ِْ اٌسرطاْ استخدَ اٌجٙاز 

سٔح اٌجٙاز ٔجح ـٟ اوتشاؾ  18اٌٟ 3اٚح ت٠ْ ـٟ اوثر ِْ ثلاثح ِستشف٠اخ اعِار اٌِشارو٠ْ تتر

 % تسٚء اٌتؽذ٠ح .5تسٚء اٌتؽذ٠ح ٚاود تشخ٠ص  ٌلإصاتحخطٚرج % اوثر 28

 1980شويل واخرون مارجريت أ 9-2

 
أْ حساب ٔستح  Oxford Brookes Universityٚجدخ دراسح جد٠دج لاَ تٙا تاحثْٚ ِْ جاِعح 

ِمارٔح تِؤشر وتٍح  ٌلإصاتح تأِراض اٌمٍب ٚاٌسورٞشر ( تعد أـضي ِؤ  (WHtRاٌخصر إٌٝ اٌطٚي 

 19th Congress)) ٚأشار اٌتاحثْٚ اٌمائِْٚ عٍٝ اٌدراسح عٔد عرضٗ ٔتائجَٙ ـٟ ِؤتِر . اٌجسَ

on Obesity in Lyon  أْ اٌِحاـظح عٍٝ ِح٠ط خصر ألي ِْ ٔصؾ اٌطٚي ٠ساعد ـٟ ز٠ادج ِعدي

 Drـٟ اٌدراسح اٌدوتٚرج ِارؼر٠خ أش٠ٚي  اٌعِر ٌدٜ الأشخاص. ٚأضاـخ اٌتاحثح اٌرئ٠س٠ح

Margaret Ashwell)   سَ ٠جب أْ ٠وْٚ ِح٠ط خصرٖ ألي  183( أْ اٌرجي اٌذٞ ٠تٍػ ِْ اٌطٚي

 .سَ 81سَ ٠جب أْ تحاـظ عٍٝ خصر ٠صي إٌٝ  163سَ, ـٟ ح٠ْ أْ اٌِرأج اٌتٟ ٠تٍػ طٌٚٙا 91 ِْ 

 

 معدلات نسبة الخصر الي الطول( 2-1شكل )
, ٚتَ تتتعَٙ ٌِدج عشر٠ْ عاِاً, 0220شخصاً ـٟ عاَ  000,000استٙدـخ اٌدراسح حٚاٌٟ ٚوأخ لد 

 , ٚٚجد اٌتاحثْٚ أْ ِعدي اٌٚـاج واْ ألرب إٌٝ ِعادٌح اٌخصر ٚاٌطٚي ِْ ِعادٌح ِؤشر وتٍح اٌجسَ

خطر وِا لاحظ اٌتاحثْٚ أْ ِعادٌح اٌخصر ٚاٌطٚي تعطٟ ٔتائج أـضي ٚتإِوأٙا اٌتٚلع تشوي أدق ـٟ 

, أوثر ِْ  اٌدِاؼ٠ح ِرض اٌسورٞ ٚأٌٚتح اٌمٍت٠ح ٚاٌسوتح ٚ الإصاتح توي ِْ ارتفاع ضؽط اٌدَ

 . اٌجسَ وتٍح استخداَ ِؤشر

ٌٝ اٌطت٠ب ـٚراً ٚعٍمخ اٌدوتٚرج أش٠ٚي أٔٗ ٠جدر استخداَ ٘ذٖ اٌِعادٌح وأداج ٌٍفحص, ٚتإِوأن اٌتٚجٗ إ

إْ شعرخ أْ ٘ذٖ أٌستح ؼ٠ر ِتمارتح ٚتعوس خطراً عٍٝ صحتن, ح٠ث أْ ِؤشر وتٍح اٌجسَ لا ٠أخذ 

تع٠ْ اٌحستاْ تٚز٠ع اٌدْ٘ٚ حٚي اٌجسَ, ـاٌدْ٘ٚ ـٟ ِٔطمح اٌتطْ تؤثر عٍٝ أعضاء اٌجسَ اٌِختٍفح 
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ٚجد  .ٚ ا ٠خص الأِراض اٌمٍت٠حِثي اٌمٍب اٌوتد ٚاٌوٍٝ تشوي سٍتٟ أوثر ِْ اٌدْ٘ٚ حٚي اٌفخذ٠ْ ـ٠ِ

 تحٚاٌٟ, ـِْ اٌِتٚلع أْ ٠ع٠ش ألي ِْ ؼ٠رٖ  %20اٌتاحثْٚ أْ ِْ ٠وْٚ خصرٖ ٠مارب طٌٚٗ تحٚاٌٟ 

00 ً تاٌِعدي. عاِا



   

 
  

 

 

 

 

 

 

 

الثالث الفصل  

تصميم 

المنظومة
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 الفصل الثالث 
 تصميم المنظومة

  تًهٍذ:1.3 

فٟ ٘زا اٌفظً ِىٛٔبد إٌّظِٛخ اٌزٟ رُ اعزخذاِٙب فٟ ٘زا اٌجحش ٚاٌجشاِج اٌزٟ رُ  عٕزٕبٚي 

 إٌّظِٛخ.اعزخذاِٙب أ٠ؼبً ثبلإػبفخ إٌٝ ِخططبد طٕذٚل١خ رٛػح شىً 

  نهًُظىيت:انًخطط انصُذوقً  2.3

 
 ٠ٛػح اٌّخطؾ اٌظٕذٚلٟ ٌٍّٕظِٛخ (3-1)شىً سلُ 

 

 انًُظىيت:يكىَاث 3.3 

 انًُظىيت إنى:يكىَاث وتُقضى 

  اٌّىٛٔبد اٌّبد٠خHardware. 

  اٌّىٛٔبد اٌجشِج١خSoftware. 

 : Hardwareانًكىَاث انًادٌت 1.3.3

   Arduino) (اردوينو 1.1.3.3

ٟ٘ عتارج عْ ٌٚحح تط٠ٚر إٌوتر٠ٔٚح تتوْٚ ِْ دائرج إٌوتر٠ٔٚح ِفتٚحح اٌِصدر ِع ِتحوَ دل٠ك عٍٝ 

 . Cٌٚحح ٚاحدج ٠تَ ترِجتٙا عْ طر٠ك اٌحاسٚب ٚ تترِج تٍؽح 
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 : الاردوٌُىيًٍزاث  -

 .ِْرخ٠صح اٌث 

 .سٌٙٚح اٌتعاِي ِعٙا 

 .تساطح ٌؽح اٌترِجح 

 .تٚـر ٍِحماخ عد٠دج ٌٙا 

 لأؼٍب ٍِحماتٙا. تٚـر ِوتتاخ  

 .ِفتٚحح اٌِصدر ِِا ٠ساعد عٍٝ سرعح تط٠ٚر٘ا 

 .٠ِؤن رتطٙا تٍؽاخ ترِجح ل٠ٚح ِثي اٌِاتلاب ٚجاـا ٚؼ٠ر٘ا 

 :الاردوٌُىأَىاع نىحت  -

تختٍؾ ـٟ اٌمدراخ ٚاٌشوي ٚاٌحجَ  , Arduino Boardsارد٠ٚٔٚٔٚع ِْ أٌٚاح  ٠00ٚجد أوثر ِْ 

 :الأـوار ٚاٌتص٠ِِاخ , ٌوْ اِ٘ٙا ٚاوتر٘ا أتشارا ٟ٘ٚاٌثِْ حتٝ تتٔاسب ِع ج٠ِع 

 – Uno Arduino: :  

٠ٚتٔاسب ِع أؼٍب  الاستعِايتس٠ط ٚسٙي  ,الارد٠ٌٍِٚٔٚتتدئ٠ْ ِْ أجي اوتشاؾ عاٌَ  اخت٠ارأـضي 

 (.2-3أظش اٌشىً )  Shields. ٚ اٌدرٚع Extensions الإضاـاخ

 

\ 

 

 ( اسد٠ٕٚٛ ا2ٛٔٚ-3شىً )

-Arduino Nano  : 

أظش اٌشىً  أٗ ٠ت٠ِز تحجِٗ اٌصؽ٠ر ألاٌِٙا ٔفس اٌمدراخ  أٌٞٗ ٔفس اٌِتحوَ اٌِستعِي ـٟ الاٚٔٚ 

(3-3.) 
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 ( اسد٠ٕٚٛ ٔب3ٛٔ-3شىً )

 

 
- Arduino Mega : 

الأخرٜ ٚ  Arduino ِا ٠ِ٠زٖ أٔٗ ٠ٍِن أوتر ذاورج ت٠ْ لطع . ATmega 2560 ٠عتِد عٍٝ اٌِتحوَ

٠ِؤن اٌحصٚي ع٠ٍٗ , ٚ٘ٚ  Arduino ٠عتتر أـضي ٚأوتر  , عدد أوتر ِْ اٌِداخي ٚ اٌِخارج

 (.4-3أظش اٌشىً ) ِخصص ٌٍِشار٠ع اٌوت٠رج

 

 
 

 ١ِمب الاسد٠ٕٚٛ( ٠ٛػح شش٠حخ 4-3اٌشىً)

 

 :المسافات  حساس 2.1.3.3 

  .الصوتية فوق عمل الأمواج مبدأ -

اٌفورج ِرتوزج عٍٝ إطلاق ِٚجاخ عا٠ٌح اٌتردد ٚ اٌتٟ عٔد اصطداِٙا تجسَ ِا ترتد ٘ذٖ اٌِٚجاخ  

     (.5-0أظر اٌشوي )عٍٝ شوي صدٜ  

               

https://2.bp.blogspot.com/-a6SF7I2lxro/VziC7vGoCFI/AAAAAAAAAWU/zJNROw6PZ9UNC5_s7uTFsm96C2PKAQOWQCKgB/s1600/ArduinoNanoBack_3_lg.jpg
https://3.bp.blogspot.com/-b8qrfrkkIhU/VziC7irvrkI/AAAAAAAAAWQ/GxPrvvwqqCsIQ2CDUmWjSROWGeBWbNTIQCKgB/s1600/ArduinoNanoFront_3_lg.jpg
https://3.bp.blogspot.com/-olPwn6j_GXo/VziDlIZuTII/AAAAAAAAAWc/WMj-CIqtDicTqbzCgwxP0PD2Les-NBP9wCLcB/s1600/ArdGen_Mega.jpg
https://2.bp.blogspot.com/-a6SF7I2lxro/VziC7vGoCFI/AAAAAAAAAWU/zJNROw6PZ9UNC5_s7uTFsm96C2PKAQOWQCKgB/s1600/ArduinoNanoBack_3_lg.jpg
https://3.bp.blogspot.com/-b8qrfrkkIhU/VziC7irvrkI/AAAAAAAAAWQ/GxPrvvwqqCsIQ2CDUmWjSROWGeBWbNTIQCKgB/s1600/ArduinoNanoFront_3_lg.jpg
https://3.bp.blogspot.com/-olPwn6j_GXo/VziDlIZuTII/AAAAAAAAAWc/WMj-CIqtDicTqbzCgwxP0PD2Les-NBP9wCLcB/s1600/ArdGen_Mega.jpg
https://2.bp.blogspot.com/-a6SF7I2lxro/VziC7vGoCFI/AAAAAAAAAWU/zJNROw6PZ9UNC5_s7uTFsm96C2PKAQOWQCKgB/s1600/ArduinoNanoBack_3_lg.jpg
https://3.bp.blogspot.com/-b8qrfrkkIhU/VziC7irvrkI/AAAAAAAAAWQ/GxPrvvwqqCsIQ2CDUmWjSROWGeBWbNTIQCKgB/s1600/ArduinoNanoFront_3_lg.jpg
https://3.bp.blogspot.com/-olPwn6j_GXo/VziDlIZuTII/AAAAAAAAAWc/WMj-CIqtDicTqbzCgwxP0PD2Les-NBP9wCLcB/s1600/ArdGen_Mega.jpg
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 ّغبفبد( ٠ٛػح حغبط ا5ٌ-3اٌشىً)

 

ٚ تختٍؾ ِْ ٚسط لأخر حسب  س٠ٍس٠ٚس 85عٔد  ثا٠ٔح \ِتر005سرعح اٌِٚجاخ ـٟ اٌفراغ ٟ٘ 

سٔروز ِْ ا٢ْ عٍٝ أتماي اٌِٚجاخ ـٚق . أٌالي واٌسٚائي ٚ اٌؽازاخ ٚ الأجساَ اٌصٍتح اٌٚسط

ٌِعرـح اٌِساـح , ٠وفٟ أْ ٔعرؾ سرعح ٘ذٖ اٌِٚجاخ , ٚ أْ ٔعرؾ اٌفرق ت٠ْ زِْ  اٌصٚت٠ح ـٟ اٌفراغ

 : الإرساي ٚ زِْ الارتداد ٌٍصدٜ ٚ تٙذا ٠ِؤٔا ِعرـح اٌِساـح حسب لأْٚ ٠ٔٚتْ

 

  المسافة = السرعة × الزمن

اٌراداراخ اٌؽٚاصاخ, اٌخفاش,ستجد تطت٠ماتٗ ـٟ    

 
ٌم٠اس اٌِساـح ت٠ٔٗ   Sonarتم٠ٔحّ أتشار الأَِٚاج ـٚق اٌصّٚت٠حّ  ٠SR04 -HCسَتخدَ حسّاس اٌِساـح

تِاِاً وِا تفَعي اٌخَفاـ٠ش, ح٠ث ٠وتشِؾ حسّاس اٌِساـح لاسٍو٠َّاً ٚتدلحّ عا٠ٌح  , ٚت٠ْ جسَ ِا ضِْ ِجاٌٗ

ح ِْ  َٚ ّٞ جسَ ضِْ ٔطاق رُؤ٠تٗ اٌذّٞ ٠ترا لدِاً, وِا ٠عُطٟ لراءاخ  13إٌٝ cm 2أَٚ cm 1ٚجٚد أَ

 .ثاتتح ـٟ حزِح سٍٙح الاستخداَ, ٚتأتٟ ٘ذٖ اٌحزِح واٍِح ِع ٚحدج الإرساي ٚالاستمتاي ـٟ اٌحسّاس

 :مواصفات الحسّاس -

 + :5جٙد تؽذ٠حV DC. 

  ِْ ُِستٍٙنَ: ألي  .2Maاٌت٠َّّار اٌ

  :15ت٠اّر اٌعِيmA. 

 درجح 15اٌحسّاس لراءج دل٠مح: اٌزّا٠ٚح اٌعظِٝ اٌتّٟ ٠عطٟ عٔد٘ا. 

  ِْ :2ٔطاق اٌرّؤ٠ح cm  ٌٝ400إcm ِْ ٚ1, أ cm  ٌٝ13إ  ً  .لدِا

 :3ِمدار اٌخطأ ـٟ اٌم٠اسcm 

  :درجح30زا٠ٚح اٌم٠اس. 

 10 :عرض ِٚجح الإرسايuS. 
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  :45.الأتعادmm*20mm*15mm 

 

   (LCD):الشاشة 3.1.3.3 

ٙا إظٙار ج٠ِع اٌِعٍِٚاخ ٚ أٌتائج ٚ ٠ِوْ ِْ خلاٌتستخدَ ٌعرض ٟ٘ عتارج عْ ِصفٚـح ٔمط٠ح  

 عٍٝ اٌتٍٚراخ اٌسائٍح LCD رِزا ِختٍفاً.  تعتِد شاشح الإظٙار 022اٌرِٚز اٌلاسٍو٠ح ٚ ٠تٍػ عدد٘ا 

Crystal Liquid شاشح الإظٙار عٍٝ ٚ تحتٚٞ  0222اٌتٍٚراخ اٌسائٍح ـٟ اٌعاَ.  ح٠ث تَ اوتشاؾ

ٚ ٠حِي  ـٟ أؼٍب  شرائح شاشاخ الإظٙار اٌرلَ.  CMOS  إظٙار خاص ِصٔع تتم٠ٔح شر٠حح  ِعاٌج

HD00020. 

-) ذاورج اٌِعط٠اخ لس٠ِْتذاورج داخ٠ٍح خاصح تمسَ تدٚر٘ا إٌٟ  LCD ٚتزٚد شاشح الإظٙار

DD-RAM ذاورج ٌِٚد اٌرِٚز RAM-CG الاحتفاظ  تاٌرِٚز اٌِراد إظٙار٘اتتمَٚ ٘ذٖ اٌذٚاور 

 Seven Display ح وتط٠ٚر  ٌفورج  عِي اٌعارضح ذاخ اٌستعح  أجزاءٚجاءخ اٌشاش

Segment   :ٍٟٚلد  ٚاجٙخ اٌعارضح ذاخ اٌستعح  أجزاء ِشاوي عٔد اٌعرض ٌعي أترز٘ا ِا ٠ 

 لا ٠ِوْ ٌٍشاشح الأ٠ٌٚح عرض وي اٌحرٚؾ ـِثلاً إذا حاٌٚٔا إضاءج ٠ٌداخ تح٠ث ِٔثي اٌحرؾ W  

اٌتٟ تتدٚ ِتِاثٍح عٔد عرضٙا عْ   اٌعارضح ذاخ اٌستعح أجزاء  ـٍْ ٔستطع  ٚ٘ٔاٌن ِْ اٌحرٚؾ

 إذا أردٔا عرضَٙ ـس٠ظٙراْ  تطرلح  ِتطاتمح  تِاِاً  R ٚاٌحرؾ A ِثي اٌحرؾ.

  إذا أردٔا عرض وٍِح  أٚ جٍِح ـإٔٔا ٔحتاج إٌٝ عدد ِْ اٌعارضح ذاخ اٌستعح  أجزاء ٠ساٚٞ  عدد

لاتد ِْ ٚضع حٍٚي ٌٙذٖ اٌِشاوي ٟٚ٘ ِا تِثٍخ ـٟ   اٌحرٚؾ اٌِٚجٚدج ـٟ اٌجٍِح.  ٌٚذٌن واْ

 إٞ  أٗ: LCD شاشح

 تطرلح   ٚترت٠تٙاحجِٙا  ٚتصؽ٠رتز٠ادج  عدد اٌٍتداخ   تأٌستح  ٌٍِشوٍح  الأٌٚٝ ـمد تَ اٌتؽٍب ع٠ٍٙا

 ِٔظِح.

   تأٌستح  ٌٍِشوٍح  اٌثا٠ٔح  اٌِتِثٍح ـٟ عرض وٍِح  أٚ جٍِح ٚذٌن تٚضع عدد وت٠ر  ِْ ِصفٚـح

 .اٌٍتداخ ٚذٌن  ِْ  عرض جٍِح أٚ وٍِح

 

 انضائهت : انكرٌضتانٍتشاشت  الإظهار  -

ي التعامل و ورخص  عديدهلما قدمته من أسطر  ةالكريستاليلاقت شاشات الإظهار   
ن
وسهولة ق

 السعر .وسمیت بذلك لاحتوائها عل قطع كريستال  معلقة ضمن سائل لزج. 

متنوعة فقد تكون مؤلفة من سطر أو عدة أسطر يحتوي  كل    أشكال  LCD تتواجد شاشة   

 سطر عل  عدد من الخانات , والخانة عبارة عن مرب  ع صغت  يتم إظهار حرف واحد عليه. 
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  x24, 4x20 ,2x20 ,1x20,4x16, 2x16, 1x16 0أثت  أنواع الشاشات شيوعا

 

 

 ةالكريستالي: الشاشة  (3-6)شكل 

 

-DD : ذاورج اٌِعط٠اخ  لس٠ِْتِتٍن اٌشاشح ِعاٌج إظٙار خاص تٙا ٚذاورج داخ٠ٍح  خاصح تٔمسَ إٌٝ 

RAMتسِح الاحتفاظ تاٌحرٚؾ اٌِرسٍح دْٚ اٌحاجح إٌٝ إرساٌٙا  وي ِرج , ٚذاورج ٌِٚد اٌرِٚز 

RAM_CG اٌتٟ تحتفظ  تأشواي ِجِٚعح ِْ اٌرِٚز ٚاٌحرٚؾ ٚ٘ذا ِا ٠سِح  تإظٙار اٌحرؾ

 ٍٚب تإرساي تر٠ِزٖ وِا سٔرٜ ٌٙذا لاحماً.اٌِط

 

 :    ةالكريستاليأنواع شاشات العرض  -

 Character LCDشاشاخ اٌعرض اٌِعتِدج عٍٝ اٌحرٚؾ  -

تتوْٚ  إِوا٠ٔح إخراج أٞ  ٔصٚص LCD Character تٚـر شاشاخ اٌعرض اٌِعتِدج عٍٝ اٌحرٚؾ

ِْ حرٚؾ أٚ أرلاَ أٚ رِٚز( ِثي اٌتٟ توتب عٍٝ ٌٚحٗ اٌِفاتح  ـٟ اٌحاسب ا٢ٌٟ ) ٚتتٚـر  أحجاَ  

 ِختٍفح ٚ أٌٚاْ ِختٍفح ِثي:

lcd2x16Green  

lcd2x16Blue  

lcd4x20Green  

( حرؾ ِا  تتٚـر 01( اٌحرٚؾ اٌتٟ ِْ  وتاتتٙا  ـٟ وي  سطر)8عدد اٌسطٚر ) 8× ٠ٚ01ِثي  اٌرلَ 

 ٌٚاْ ِختٍفح.تأ

  أشهر ترميزات التحكم  بالشاشة: -

  include <h.Liquid Crystal # .تالأِر.lcd اٌِوتتح اٌِستخدِح ِع  تض٠ِْ -

اٌتٟ ستتصي تاٌشاشح   الارد٠ٚٔٚٚتعر٠ؾ  أرلاَ أطراؾ  Liquid Crystal ِْ أٌٚع object ٠عرؾ

  object   liquid Crystal ( rs , enable , d4 , d5 , d6 , d7)الأِر 

 rows,cols(begin.lcd) .عدد الأعِدج ٚاٌسطٚر ٌٍشاشح اٌتٟ س٠تَ استخداِٙا ٌتحد٠د -

  clear. Lcd  ()ٌِسح اٌشاشح ٚتضع ِؤشر اٌوتاتح  عٔد اٌسطر الأٚي ٚاٌعِٚد الأٚي -
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 lcd.estCursor (col,row)  ٌٚضع ِؤشر اٌوتاتح  عٔد ِٚضع ِحدد عٍٝ اٌشاشح -

 Print( “ write test “)لاَ ٚأٌصٚص عٍٝ اٌشاشح ٌطتاعح الأر -

  زنلىا خليةاو  زنلىا سحسا 4.1.3.3

سح ِاسّٟ راٌه حد٠ثا تدذتُ تأو١د ِٚع ١ٔٛتٓ ؾ ِعرَ ض١ح ٌلاجسارلأات١ح ذٌجااشد ج ٘ٛ لٛزْ ٌٛا

ِا.  دجـٟ وتٍح ِاء ٌضٛا٘ا رٌتٟ ٠حرخ اٌفٛتٛٔاد اٌطالح تعداتحر٠ر ار ِمدد ٘ٛ عاًِ ٠حدٚتعاًِ تلأىا 

ي ٌّختص تتحٛء اٌجزا٘ٛ ٟٚٔ ٚلاٌىتراْ ا١ٌّزاع١ٍٗ َ ٠مٛء ُ٘ جزا٘ٛ زْ ٌٛاخ١ٍح زْ اٚ ٌٛس احسا

ج ٠ٛجد ِٕٙا عدٚٔتعاًِ ِعٗ تسٌٙٛح اْ ٌٟ جٙد وٙرتٟ ٠ّىٓ اْ ا١ٌّزالع عٍٟ اٌٛزْ( اٌٛ)اٌضؽط ا

 ِٕٙا :اع ٔٛا

 (.7-3) أظر اٌشوي ٠ٓازٌّٛاؼٍة اتستخدِٙا ٚلع ع١ٍٙا اٌٛاٌضؽط اعٍٟ ج ِعتّداٞ خ١ٍح ضؽط  -

 ٌثرج١حٚا٠ح دٌعاا ـعٚاٌرا ـٟ َتستخدٚ لاسفً ٌشدا ٠ْىٛ ٌؽاٌةا ـٟٚ ٌشدا جلٛ عٍٟ تعتّداٞ  شد خ١ٍح -

 ٌٛج١ٙٓ.ا عٍٝ ل١ّحر تشاشح ٚدجِزٚ ٌّفتٛححا ٌحٍمحا شىً عٍٝ ل٠ٛح ِعد١ٔح لطعح ضّٓ ْتىٛٚ

 ٌطر٠كاخ تح تٛضعٚ جٌىث١را خٌمثأاا ـٟ َتستخد ِا ؼاٌثا ٌّْعدا ثٕٟ ارِمد عٍٟ تعتّداٞ  ثٕٟ خ١ٍح -

 ٔٙا.ٚز ادٌّرا راخٌس١اا ع١ٍٗ تّر ٌٞذا

 

 حساس الوزن:  (3-7)شكل 

 : نيةزلىا لخليةا تكىين -

 دججٛ ح١ث ِٓ تختٍؿ ٌىٓٚ ست١ً لاستٕأٍسا ِٓاٚ  لا١ٌِٕٛاا سث١ىح ِٓ ٌؽاٌةا ـٟ ٌخ١ٍحا ْتتىٛٚ

  اَلاستخدا حسة عٍٟٚ زٌْٛا سعح حسة عٍٟ ِٕٙا ْتتىٛاْ  ٠ّىٓ يشىاا جعد ٌٙاٚ ٔفسٗ ٌّْعدا

 جسر ٌْتىٛ تثعضٙا ِتصٍح ٌشىًا ِرتع شر٠ط شىً عٍٟ خِاِٚما ٌسفٍٟا سطحٙا عٍٝ ٠ٍصك

 جٌمٕطرا ْتتز تح١ث ٌم١ّحا ِعٍِٛح ِحِٚما تٗ ؾطر وً بلطاأ تعحار ٌٗ ٌجسرا ا٘ذ اْ ح١ث ْت١ستٛٚ

اْ  ت١ض(ح١ثا-خضرا-دسٛا-حّرا) اؾطرا تعحأر ٌجسرا اٌٙذ ٠ٛجدٚ. ِث١را ١ٍِٟ صفر خرجٙا ٠ْىٛٚ

 ٠ْىٛ ٌخلا٠اا تعض ـٟاٚ  جخر لات١ضٚا لاخضرٚا ٌتؽذ٠حا جٙد ٠ّْثلاٚ ٌجسرا خًد دلأسٛٚا لاحّرا

 .ٌّصٕعحا ٌشروحا حسة ٌهٚذ جخر لاخضرٚا لاحّرٚا خًد دلاسٛٚا لات١ضا

 : HX711شريحة ال  5.1.3.3

ح٠ث ٠تَ تٚص٠ي ِم٠اس اٌٚزْ ِع اٌٚحدج الاٌوتر٠ٔٚح وِا ٠تَ  ٚحدج اٌوتر٠ٔٚح تستخدَ ٌم٠اس اٌٚزْ ,

 تٚص٠ٍٙا ِع اٌِتحوَ اٌخاص تن.
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لراءج اٌجٙد ِتاشرج  ْلا ٠ِوِْ ا٠ٌِِزاخ ٌٙذٖ اٌٚحدج تستط٠ع حي ِشاوي اٌتوت٠ر اٌلازَ عٍِٙا , ح٠ث 

تٗ ٘ذٖ اٌٚحدج  َِا تمِْٚ اٌتحوَ اٌخاص تن ٚلاتد ِْ عِي توت٠ر تدلح عا٠ٌح ـٟ الإشارج اٌتٔاظر٠ح ٚ٘ذا 

 (.8-3أظش اٌشىً ) الاٌوتر٠ٔٚح

 

 

 

 HX711شر٠حح اي :  (3-8)شكل 

 

 طريقة توصيل خلية الحمل مع الاردوينو:  -

 

 

 : توصيل خلية الحمل مع الاردوينو(3-9)شوي 
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يحة ال  حساس الوزن مع الاردوينو  يوضح طريقة ربط (3-9الشكل )  HX711عن طريق شر

مجيةالمكونات 2.3.3  :  Softwareالبر

 : (proteus) انبروتىس1.2.3.3 

ثشٔبِج ٌّحبوبح اٌذٚائش الإٌىزش١ٔٚخ فٙٛ ٠غزخذَ ِٓ لجً ِٕٙذط الإٌىزش١ٔٚبد ٘ٛ ػجبسح ػٓ 

١ٌٚظ رٌه  . ِٓ رظ١ُّ اٌذائشح ػٍٝ أسع اٌٛالغٌزظ١ُّ اٌذٚائش الإٌىزش١ٔٚخ ػ١ٍٗ ١ٌؼطٟ ٔز١جخ ِمبسثخ 

أصٕبء رظ١ُّ اٌذٚائش الإٌىزش١ٔٚخ. ه٠ٛاجٙفمؾ ثً ٠ٚىشف اٌخطؤ اٌزٞ لذ 



 

 

 

 

 

 
 
 
 
 

 
 

 الفصل الرابع
 النتائج

 والمناقشة
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 اٌفظً اٌشاثغ

 إٌّبلشخ إٌزبئج ٚ 

 تًهٍذ : 1.4 

 عٕزٕبٚي فٟ ٘زا اٌفظً اٌّخطؾ الأغ١بثٟ ٌٍّٕظِٛخ ٚاٌذائشح الاٌىزش١ٔٚخ ٌٍّٕظِٛخ ٚاي 

 . ٚحبلاد رشغ١ً إٌّظِٛخ دائشح اٌؼ١ٍّخ 

 انًخطط الاَضٍابً :  2.4

 

 : اٌّخطؾ الأغ١بثٟ ٌٍّٕظِٛخ( 1.4 )شىً 
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 انذائرة الانكتروٍَت : 3.4

 

ونية للمنظومة :(  2-4 )شكل  الدائرة الالكت 

حالات التشغيل :    4.4 

:  الحالة  الاول  1.4.4   

ي هذه الحالة لا يوجد شخص عل الجهاز
ن
 ق

 

 ( :اٌحاٌح الاٌٚٝ  3-4شوي) 
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 : الثانية الحالة   2-4-4

  شخص نحي  

 

  اٌثا٠ٔح( :اٌحاٌح   4-4شوي) 

    .: ( وكان الطولkg )  wt 41.4كان وزن الشخص يساوي   (   4-4) من خلال قراءات المنظومة 

(179 cm  Height:   و مقياس الخصر )78 cm )  waist:  ) ونتيجة لهذه القراءات كان مؤشر كتلة الجسم

(Bmi:14.73( الي ان هذا الشخص نحي  جدا 
( وهو تصني  تحت المعدل under( ويدل هذا المؤشر

وهي نسبة اقل من المعدل  ( wth:0.44وتشت  نسبة الخصر الي الطول ) الطبيعي لمؤشر كتلة الجسم . 

 .  الطبيعي

 الحالة  الثالثة :   3-4-4

 شخص ذو وزن مثالي 

 

 الثالثةالحالة :(  5-4 )شكل
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ي الشكل من خلال قراءات المنظومة  
ن
    وكان الطول (wt:72.2kg)كان وزن الشخص يساوي  (  5-4 )ق

(171 cm  Height:   و مقياس الخصر )82 cm )  waist:  ونتيجة لهذه القراءات كان مؤشر كتلة الجسم )

(Bmi:24.39( الي ان هذا الشخص طبيعي 
( وهو تصني  ضمن المعدل Normal( ويدل هذا المؤشر

(  وهي نسبة ضمن  المعدل wth:0.47الطبيعي لمؤشر كتلة الجسم . وتشت  نسبة الخصر الي الطول )

 .  الطبيعي

 : الحالة  الرابعة4-4-4 

 شخص ذو وزن زائد

 

 اٌراتعح( :اٌحاٌح   6-4شوي) 

ي الشكل من خلال قراءات المنظومة  
ن
    وكان الطول (wt:88.4kg)كان وزن الشخص يساوي ( 4-6)ق

(176 cm  Height:   و مقياس الخصر )100 cm )  waist:  ونتيجة لهذه القراءات كان مؤشر كتلة )

 الي ان هذا الشخص اعلي من المعدل طبيعي )Bmi:28.87الجسم )
(. وتشت  Over( ويدل هذا المؤشر

.   اعل من(  وهي نسبة wth:0.577نسبة الخصر الي الطول )  المعدل الطبيعي
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 الخامسة: الحالة  5-4-4 

 شخص بدين

 

 

 اٌخاِسح( :اٌحاٌح  7-4شوي) 

ي الشكل من خلال قراءات المنظومة  
ن
    وكان الطول (wt:88.3kg)كان وزن الشخص يساوي   (4-7)ق

(170 cm  Height:   و مقياس الخصر )111 cm )  waist:  ونتيجة لهذه القراءات كان مؤشر كتلة )

 الي ان هذا الشخص اعلي من المعدل طبيعي )Bmi:30.36الجسم )
( اعلي Obesity( ويدل هذا المؤشر

(  وهي نسبة اعل من  المعدل wth:0.656نسبة الخصر الي الطول )من المعدل الطبيعي بكثت  . وتشت  

 .  الطبيعي
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: جدول العينات   5.4  

 

 العيناتجدول  :  (4-1)شكل 

شكل 

 : تمثيل مؤشر كتلة الجسم للعينات بيانيا( 2-4)

الخصر 

ال     

الطول 

 حسابيا

الخصر  ال  

الطول   

 بالجهاز

مؤشر 

الكتلة 

 حسابيا

مؤشر 

الكتلة 

 بالجهاز

الوزن 

بجهاز 

 اخر

الوزن  

 بالجهاز

الخصر 

 بالقياس

ي   المبر

الخصر 

  بالجهاز 

الطول 

 بالقياس

ي  المبر

الطول 

 بالجهاز

 العينات

 

 

 الاول   175 175 100 100 87.3 88.3 28.87 28.83 0.58 0.57

 الثانية 172 173 79 80 71.6 72.2 24.35 24.1 0.46 0.46

 الثالثة 179 180 78 79 69.7 70.5 21.77 21.75 0.44 0.43

 الرابعة 176 176 100 100 93.3 94 30.12 30.34 0.56 0.56

 الخامسة 171 172 78 77 54.5 55 18.64 18.59 0.45 0.44

 السادسة 177 177 86 87 70 71 22.3 22.66 0.48 0.49

 السابعة 175 175 96 97 87.2 89 28.47 29.06 0.54 0.55

 الثامنة 172 172 67 67 50.6 51 17.1 17.23 0.38 0.38
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 ( : تمثيل نسبة الخصر الي الطول للعينات بيانيا4-3شكل )

المناقشة   :       6.4   

و بأطوال مختلفة  ةمختلف فئات عمرية لأشخاص من العيناتتم اخذ مجموعة من  (4-1) الجدول من 

ن استخدام جهاز  اولا  تم   ,و اوزان مختلفة وتم اخذ مقياس كل من الطول والخصر يدويا  ( scaleن )امت 

ي قمنا بتصميمها   لذات العينات اخذ القراءات بعد ذلك ثم تم ,
كما موضح عن طريق المنظومة الت 

ان كل من مؤشر كتلة  (4-1النتائج الموضحة بالجدول) ونلاحظ من خلال هذه . (4-1بالجدول )

ي تحديد تصني  الحالات فعند الجسم 
ن
ي ق و نسبة الطول الي الخصر مرتبطة مع بعضها  ارتباط تناست 

يد من المعدل ( نجد ان نسبة الخصر الي الطول ايضا تز %25زيادة مؤشر الكتلة عن الطبيعي )اثت  من

)اثت  من  ي الجدول . (0.5%الطبيعي
ن
ي القراءات ( 4-1)من قياسات الطول ق

ن
وجد ان هنالك فرق ق

للقراءات  ( وهي متوسط خطاء القراءات%0.57( وهذا الفرق يعادل )1cmبالجهاز تساوي ) المأخوذة

ي ي قياس محيط الخصر بالجهاز وجاما  الفعلية المأخوذة بالقياس المت 
ن
د ان هنالك نسبة خطاء ق

ي .  (%1.2تساوي )  وبعد وهي متوسط خطاء القراءات للقراءات الفعلية المأخوذة بالقياس المت 

ي قياس مؤشر كتلة الجسم )  ءحساب متوسط نسبة الخطا 
ن
( وجد ان نسبة  Bmiلقراءات المنظومة ق

قراءات الخصر الي ومتوسط خطاء ( بالنسبة لمؤشر كتلة الجسم حسابيا . %0.85الخطاء تساوي)

الخصر  محيطاو  ( وهي نسبة خطاء ناتجة من فرق قراءة الطول %2.04( تعادل ) Wthالطول ) 
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ي القياس لي  (1cm)لي 
ن
ي ونستنتج من هذه الخطاء ان أي فرق ق

خطاء يقابله  (1cm)من القياس الحقيق 

اوح من )  . (%2.04: %1.2يت 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 
 

 الفصل الخامس

الخلاصة 
 والتوصيات
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 الفصل الخامس 

 الخلاصة والتوصيات

 الخلاصة :  1.5

المثالي باستخدام الاردوينو صيغ قياس الوزن  تصميم منظومة لأتمته ه تماننستخلص من هذا البحث 

ي تحويل الكميات  –و مجموعة من الحساسات)حساس الوزن 
ن
ي تستخدم ق

حساس المسافات( الت 

يائية الي اشارات كهربائية )الوزن و المسافة( 
ن ي الفت 

من قبل المتحكم )الاردوينو( و ذلك  معالجتها يتم  الت 

تقوم بتحويل  وفق صيق و معادلات رياضية معتمدة من قبل الجهات الطبية من خلال برمجية محددة

. وبذلك نجد ان هذه المنظومة هذه الاشارات بعد المعالجة الي بينات يتم عرضها علي شاشه عرض 

 صر ال الطول للكوادر الطبية اسهل واشع وهذه الطريقةجعلت معرفة مؤشر كتلة الجسم ونسبة الخ

 .عتت  من التقنيات الحديثة  ت

 التوصيات :   2.5

ن من بعدنا  نوضي  ي :  الباحثي 
 بالان 

 . ٔٚصٟ تتٚاجد أٌِظِٚح ـٟ اٌِستشف٠اخ ٚاٌٚحداخ اٌعلاج٠ح 

  . َٔظاَ ل٠اس ٌٍخصر ٠وْٚ اٌٟ تدْٚ تدخي اٌِستخد 

 . ٟتط٠ٚر أٌِظِٚح ٚرتطٙا رتط شتو 

 .ز٠ادج حساس دْ٘ٚ ٌتٚض٠ح  وتٍح اٌعضلاخ 
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 اتحقالمل
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 



 

 

 

 يهحق)أ( :
 

 
#include "HX711.h" 
#include <Ultrasonic.h> 
#include <LiquidCrystal.h> 
 
 //HX711 circuit wiring 
const int LOADCELL_ 

 

DOUT_PIN = 31; 
const int LOADCELL_SCK_PIN = 30; 
float v; 
float u; 
float k; 
float n; 
float m; 
 
Ultrasonic ultrasonic1(40, 41);  // An ultrasonic sensor HC-04 
Ultrasonic ultrasonic2(51,53);   // An ultrasonic sensor PING))) 
const int rs = 12, en = 11, d4 = 5, d5 = 4, d6 = 3, d7 = 2; 
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7); 
 
HX711 scale; 
void setup )( { 
Serial.begin(9600); 
lcd.begin(16,  4); 
Serial.println("HX711 Demo"); 
lcd.setCursor(5,0ن( 
lcd.print("Welcome"); 
lcd.setCursor(7,2); 
lcd.print("BMI"); 
lcd.setCursor(0,3); 
lcd.print("Body Mass Index"); 
delay(3000); 
 
scale.set_scale(26812.5f);                      // this value is obtained 
by calibrating the scale with known weights; see the README 
for details 
scale.tare();            // reset the scale to 0 
 
 
} 



 

 

void loop )({  
lcd.clear(); 
lcd.setCursor(0,0); 
lcd.print("Weight:"); 
lcd.print(-1*scale.get_units(10), 1); 
scale.power_down();           // put the ADC in 
sleep mode 
scale.power_up(); 
lcd.setCursor(0,1); 
lcd.print("length:"); 
lcd.print(195-ultrasonic1.distanceRead()); 
lcd.println("cm"); 
lcd.setCursor(0,2); 
lcd.print("Waist:"); 
lcd.print(120-ultrasonic2.distanceRead()); 
lcd.println("cm"); 

    delay(1000); 
             v=((195-ultrasonic1.distanceRead())*(195- 
            ultrasonic1.distanceRead())); 
            u=(0.0001*v); 
             k=(scale.get_units(10));     
             n=(-1*k);    

    m=(n/u); 
    c=m; 
    switch(c){ 

            case 10:   
    lcd.setCursor(0,3); 
    lcd.print("Under Weight");  
    break; 

        case 11:   
        lcd.setCursor(0,3); 
        lcd.print("Under Weight");  
        break; 

             case 12:   
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Under Weight");  
             break; 
             case 13:   
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Under Weight");  
             break; 
             case 14:   
             lcd.setCursor(0,3); 
            lcd.print("Under Weight");  
            break;  



 

 

            case 15:   
    lcd.setCursor(0,3); 
    lcd.print("Under Weight");  
    break; 
    case 16:   
    lcd.setCursor(0,3); 
    lcd.print("Under Weight");  
    break; 
    case 17:   
    lcd.setCursor(0,3); 
    lcd.print("Under Weight");  

             break; 
case 18:   

             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Under Weight");  
             break; 
             case 19:   
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Under Weight");  
             break; 
             case 20:   
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Normal Weight");  
             break; 
             case 21: 
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Normal Weight"); 
             break; 
             case 22: 
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Normal Weight"); 
             break; 
             case 23: 
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Normal Weight"); 
             break; 
             case 24: 
             lcd.setCursor(0,3); 
             lcd.print("Normal Weight"); 
            break; 
            case 25: 
            lcd.setCursor(0,3); 
            lcd.print("Over Weight"); 
            break; 
            case 26: 



 

 

            lcd.setCursor(0,3); 
            lcd.print("Over Weight");  
            break; 
            case 27: 
            lcd.setCursor(0,3); 
            lcd.print("Over Weight");  
            break; 
            case 28: 
            lcd.setCursor(0,3); 
            lcd.print("Over Weight");  
            break; 
            case 29: 
            lcd.setCursor(0,3); 

   lcd.print("Over Weight");  
   break; 
   case 30: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 31: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 32: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 33: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 34: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 35: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 36: 

            lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 37: 
   lcd.setCursor(0,3); 



 

 

   lcd.print("Obesity"); 
   break; 

            case 38: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   case 39: 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Obesity"); 
   break; 

            case 40: 
            lcd.setCursor(0,3); 

   lcd.print("Obesity"); 
   break; 
   } 
   v=((195-ultrasonic1.distanceRead())*(195-      
   ultrasonic1.distanceRead())); 
   u=(0.0001*v); 

            k=(scale.get_units(10)); 
                n=(-1*k); 

   m=(n/u); 
   lcd.setCursor(0,3(; 
   lcd.print("BMI"); 
   lcd.print(m); 
   while (n<20)} 
   lcd.clear)); 

            lcd.setCursor(5,0); 
   lcd.print("Welcome"); 
   lcd.setCursor(7,2); 
   lcd.print("BMI"); 
   lcd.setCursor(0,3); 
   lcd.print("Body Mass Index); 
   k=(scale.get_units(10)); 
   n=(-1*k);} 
   } 
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       load cell data sheet 

 

Model: YZC-161 

Material: Steel 

Range: 50kg 

Rated Load: 50kg 

Rated output: 1.0 ± 0.1mV/V 

Nonlinear: 0.08% F.S 

Hysteresis: 0.1% F.S 

Repeatability: 0.05% F.S 

Input impedance: 1000 ± 20% Ω 

Output impedance: 1000 ± 20% Ω 

Insulation resistance: 2000 MΩ 

Safety overload rate: 120% F.S 

Ultimate Overload rate: 150% F.S 

Operating temperature range: -20 ~ 65°C 

Recommended Operating Voltage: 5 VDC 

Maximum operating voltage: 8VDC 

Material: Aluminum 

Protection: IP65 

Wiring color : red, black, White 
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Arduino Mega 2560

Overview

http://arduino.cc/en/uploads/Main/ArduinoMega2650Front.jpg
http://arduino.cc/en/uploads/Main/ArduinoMega2650Back.jpg


The Arduino Mega 2560 is a microcontroller board based on the ATmega2560 (datasheet). It has 54 digital input/output

pins (of which 14 can be used as PWM outputs), 16 analog inputs, 4 UARTs (hardware serial ports), a 16 MHz crystal

oscillator, a USB connection, a power jack, an ICSP header, and a reset button. It contains everything needed to support

the microcontroller; simply connect it to a computer with a USB cable or power it with a AC-to-DC adapter or battery to

get started. The Mega is compatible with most shields designed for the Arduino Duemilanove or Diecimila.

Schematic & Reference Design

EAGLE files: arduino-mega2560-reference-design.zip

Schematic: arduino-mega2560-schematic.pdf

Summary

Microcontroller ATmega2560

Operating Voltage 5V

Input Voltage (recommended) 7-12V

Input Voltage (limits) 6-20V

Digital I/O Pins 54 (of which 14 provide PWM output)

Analog Input Pins 16

DC Current per I/O Pin 40 mA

DC Current for 3.3V Pin 50 mA

Flash Memory 256 KB of which 8 KB used by bootloader

SRAM 8 KB

EEPROM 4 KB

Clock Speed 16 MHz

Power

The Arduino Mega can be powered via the USB connection or with an external power supply. The power source is selected

automatically.

External (non-USB) power can come either from an AC-to-DC adapter (wall-wart) or battery. The adapter can be

connected by plugging a 2.1mm center-positive plug into the board's power jack. Leads from a battery can be inserted in

the Gnd and Vin pin headers of the POWER connector.

The board can operate on an external supply of 6 to 20 volts. If supplied with less than 7V, however, the 5V pin may supply

less than five volts and the board may be unstable. If using more than 12V, the voltage regulator may overheat and damage

the board. The recommended range is 7 to 12 volts.

The Mega2560 differs from all preceding boards in that it does not use the FTDI USB-to-serial driver chip. Instead, it

features the Atmega8U2 programmed as a USB-to-serial converter.

The power pins are as follows:

http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2549.PDF
http://arduino.cc/en/uploads/Main/arduino-mega2560-reference-design.zip
http://arduino.cc/en/uploads/Main/arduino-mega2560-schematic.pdf


VIN. The input voltage to the Arduino board when it's using an external power source (as opposed to 5 volts from the

USB connection or other regulated power source). You can supply voltage through this pin, or, if supplying voltage via

the power jack, access it through this pin.

5V. The regulated power supply used to power the microcontroller and other components on the board. This can come

either from VIN via an on-board regulator, or be supplied by USB or another regulated 5V supply.

3V3. A 3.3 volt supply generated by the on-board regulator. Maximum current draw is 50 mA.

GND. Ground pins.

Memory

The ATmega2560 has 256 KB of flash memory for storing code (of which 8 KB is used for the bootloader), 8 KB of SRAM

and 4 KB of EEPROM (which can be read and written with the EEPROM library).

Input and Output

Each of the 54 digital pins on the Mega can be used as an input or output, using pinMode(), digitalWrite(), and

digitalRead() functions. They operate at 5 volts. Each pin can provide or receive a maximum of 40 mA and has an internal

pull-up resistor (disconnected by default) of 20-50 kOhms. In addition, some pins have specialized functions:

Serial: 0 (RX) and 1 (TX); Serial 1: 19 (RX) and 18 (TX); Serial 2: 17 (RX) and 16 (TX); Serial 3: 15

(RX) and 14 (TX). Used to receive (RX) and transmit (TX) TTL serial data. Pins 0 and 1 are also connected to the

corresponding pins of the ATmega8U2 USB-to-TTL Serial chip.

External Interrupts: 2 (interrupt 0), 3 (interrupt 1), 18 (interrupt 5), 19 (interrupt 4), 20 (interrupt

3), and 21 (interrupt 2). These pins can be configured to trigger an interrupt on a low value, a rising or falling edge,

or a change in value. See the attachInterrupt() function for details.

PWM: 0 to 13. Provide 8-bit PWM output with the analogWrite() function.

SPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS). These pins support SPI communication using the SPI library.

The SPI pins are also broken out on the ICSP header, which is physically compatible with the Uno, Duemilanove and

Diecimila.

LED: 13. There is a built-in LED connected to digital pin 13. When the pin is HIGH value, the LED is on, when the

pin is LOW, it's off.

I2C: 20 (SDA) and 21 (SCL). Support I2C (TWI) communication using the Wire library (documentation on the

Wiring website). Note that these pins are not in the same location as the I2C pins on the Duemilanove or Diecimila.

The Mega2560 has 16 analog inputs, each of which provide 10 bits of resolution (i.e. 1024 different values). By default they

measure from ground to 5 volts, though is it possible to change the upper end of their range using the AREF pin and

analogReference() function.

http://www.arduino.cc/en/Reference/EEPROM
http://arduino.cc/en/Reference/PinMode
http://arduino.cc/en/Reference/DigitalWrite
http://arduino.cc/en/Reference/DigitalRead
http://arduino.cc/en/Reference/AttachInterrupt
http://arduino.cc/en/Reference/AnalogWrite
http://arduino.cc/en/Reference/SPI
http://wiring.org.co/reference/libraries/Wire/index.html


There are a couple of other pins on the board:

AREF. Reference voltage for the analog inputs. Used with analogReference().

Reset. Bring this line LOW to reset the microcontroller. Typically used to add a reset button to shields which block

the one on the board.

Communication

The Arduino Mega2560 has a number of facilities for communicating with a computer, another Arduino, or other

microcontrollers. The ATmega2560 provides four hardware UARTs for TTL (5V) serial communication. An ATmega8U2

on the board channels one of these over USB and provides a virtual com port to software on the computer (Windows

machines will need a .inf file, but OSX and Linux machines will recognize the board as a COM port automatically. The

Arduino software includes a serial monitor which allows simple textual data to be sent to and from the board. The RX and

TX LEDs on the board will flash when data is being transmitted via the ATmega8U2 chip and USB connection to the

computer (but not for serial communication on pins 0 and 1).

A SoftwareSerial library allows for serial communication on any of the Mega2560's digital pins.

The ATmega2560 also supports I2C (TWI) and SPI communication. The Arduino software includes a Wire library to

simplify use of the I2C bus; see the documentation on the Wiring website for details. For SPI communication, use the SPI

library.

Programming

The Arduino Mega can be programmed with the Arduino software (download). For details, see the reference and tutorials.

The ATmega2560 on the Arduino Mega comes preburned with a bootloader that allows you to upload new code to it

without the use of an external hardware programmer. It communicates using the original STK500 protocol (reference, C

header files).

You can also bypass the bootloader and program the microcontroller through the ICSP (In-Circuit Serial Programming)

header; see these instructions for details.

The ATmega8U2 firmware source code is available in the Arduino repository. The ATmega8U2 is loaded with a DFU

bootloader, which can be activated by connecting the solder jumper on the back of the board (near the map of Italy) and

then resetting the 8U2. You can then use Atmel's FLIP software (Windows) or the DFU programmer (Mac OS X and

Linux) to load a new firmware. Or you can use the ISP header with an external programmer (overwriting the DFU

bootloader). See this user-contributed tutorial for more information.

Automatic (Software) Reset

Rather then requiring a physical press of the reset button before an upload, the Arduino Mega2560 is designed in a way

that allows it to be reset by software running on a connected computer. One of the hardware flow control lines (DTR) of

the ATmega8U2 is connected to the reset line of the ATmega2560 via a 100 nanofarad capacitor. When this line is

asserted (taken low), the reset line drops long enough to reset the chip. The Arduino software uses this capability to allow

you to upload code by simply pressing the upload button in the Arduino environment. This means that the bootloader can

http://arduino.cc/en/Reference/AnalogReference
http://www.arduino.cc/en/Reference/SoftwareSerial
http://wiring.org.co/reference/libraries/Wire/index.html
http://arduino.cc/en/Reference/SPI
http://arduino.cc/en/Reference/SPI
http://arduino.cc/en/Main/Software
http://arduino.cc/en/Reference/HomePage
http://arduino.cc/en/Tutorial/HomePage
http://arduino.cc/en/Tutorial/Bootloader
http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2525.pdf
http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/avr061.zip
http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/avr061.zip
http://arduino.cc/en/Hacking/Programmer
http://github.com/arduino/Arduino/tree/master/hardware/arduino/firmwares/
http://www.atmel.com/dyn/products/tools_card.asp?tool_id=3886
http://dfu-programmer.sourceforge.net/
http://www.arduino.cc/cgi-bin/yabb2/YaBB.pl?num=1285962838


have a shorter timeout, as the lowering of DTR can be well-coordinated with the start of the upload.

This setup has other implications. When the Mega2560 is connected to either a computer running Mac OS X or Linux, it

resets each time a connection is made to it from software (via USB). For the following half-second or so, the bootloader is

running on the Mega2560. While it is programmed to ignore malformed data (i.e. anything besides an upload of new

code), it will intercept the first few bytes of data sent to the board after a connection is opened. If a sketch running on the

board receives one-time configuration or other data when it first starts, make sure that the software with which it

communicates waits a second after opening the connection and before sending this data.

The Mega2560 contains a trace that can be cut to disable the auto-reset. The pads on either side of the trace can be

soldered together to re-enable it. It's labeled "RESET-EN". You may also be able to disable the auto-reset by connecting a

110 ohm resistor from 5V to the reset line; see this forum thread for details.

USB Overcurrent Protection

The Arduino Mega2560 has a resettable polyfuse that protects your computer's USB ports from shorts and overcurrent.

Although most computers provide their own internal protection, the fuse provides an extra layer of protection. If more

than 500 mA is applied to the USB port, the fuse will automatically break the connection until the short or overload is

removed.

Physical Characteristics and Shield Compatibility

The maximum length and width of the Mega2560 PCB are 4 and 2.1 inches respectively, with the USB connector and

power jack extending beyond the former dimension. Three screw holes allow the board to be attached to a surface or case.

Note that the distance between digital pins 7 and 8 is 160 mil (0.16"), not an even multiple of the 100 mil spacing of the

other pins.

The Mega2560 is designed to be compatible with most shields designed for the Uno, Diecimila or Duemilanove. Digital

pins 0 to 13 (and the adjacent AREF and GND pins), analog inputs 0 to 5, the power header, and ICSP header are all in

equivalent locations. Further the main UART (serial port) is located on the same pins (0 and 1), as are external interrupts

0 and 1 (pins 2 and 3 respectively). SPI is available through the ICSP header on both the Mega2560 and Duemilanove /

Diecimila. Please note that I2C is not located on the same pins on the Mega (20 and 21) as the Duemilanove / Diecimila

(analog inputs 4 and 5).

http://www.arduino.cc/cgi-bin/yabb2/YaBB.pl?num=1213719666/all
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  HX711 

TEL: (592) 252-9530 (P. R. China)  AVIA SEMICONDUCTOR 
EMAIL: market@aviaic.com   

24-Bit Analog-to-Digital Converter (ADC) for Weigh Scales

DESCRIPTION 
Based on Avia Semiconductor’s patented 

technology, HX711 is a precision 24-bit analog-
to-digital converter (ADC) designed for weigh 
scales and industrial control applications to 
interface directly with a bridge sensor. 

The input multiplexer selects either Channel A 
or B differential input to the low-noise 
programmable gain amplifier (PGA). Channel A 
can be programmed with a gain of 128 or 64, 
corresponding to a full-scale differential input 
voltage of ±20mV or ±40mV respectively, when 
a 5V supply is connected to AVDD analog power 
supply pin. Channel B has a fixed gain of 32. On-
chip power supply regulator eliminates the need 
for an external supply regulator to provide analog 
power for the ADC and the sensor. Clock input is 
flexible. It can be from an external clock source, a 
crystal, or the on-chip oscillator that does not 
require any external component. On-chip power-
on-reset circuitry simplifies digital interface 
initialization. 

There is no programming needed for the 
internal registers. All controls to the HX711 are 
through the pins. 

FEATURES 
•   Two selectable differential input channels 
•   On-chip active low noise PGA with selectable gain 

of 32, 64 and 128 
•   On-chip power supply regulator for load-cell and 

ADC analog power supply 
•   On-chip oscillator requiring no external 

component with optional external crystal 
•   On-chip power-on-reset 
•   Simple digital control and serial interface: 

pin-driven controls, no programming needed 
•   Selectable 10SPS or 80SPS output data rate 
•   Simultaneous 50 and 60Hz supply rejection 
• Current consumption including on-chip analog 

power supply regulator: 
         normal operation < 1.5mA, power down < 1uA 
•   Operation supply voltage range: 2.6 ~ 5.5V 
•   Operation temperature range: -40 ~ +85℃ 
•   16 pin SOP-16 package 

APPLICATIONS 
•   Weigh Scales 

•   Industrial Process Control 

2.7~5.5V

VBG

PGA
Gain = 32, 64, 128

24-bit Σ∆
ADC

Input 
MUX

Digital 
Interface

Analog Supply Regulator

Internal 
OscillatorBandgap Reference HX711

XI XO

DOUT

PD_SCK

RATE

BASE VSUP DVDD

INB-

INB+

INA-

INA+

To/From 
MCU

AVDD

AGND

Load cell

Fig. 1  Typical weigh scale application block diagram

VFB

R2 R1

0.1uF

10uF

S8550VAVDD VSUP
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Pin Description 

SOP-16L Package

VSUP

Analog Ground 

BASE

Analog Power AVDD

Ch. A Negative Input 

VFB

Ch. A Positive Input 

AGND

Regulator Power 

VBG

Regulator Control Output 

INNA

INPA

Output Data Rate Control Input

Crystal I/O and External Clock Input 

DVDD

RATE

XI

XO

DOUT

PD_SCK
INPB

INNB

1

2

3

4

5

6

7

8

16

15

14

13

12

11

10

9

Regulator Control Input 

Reference Bypass

Ch. B Negative Input

Ch. B Positive Input 

Serial Data Output

Power Down and Serial Clock Input 

Digital Power 

Crystal I/O

 

Pin # Name Function Description 

1 VSUP Power Regulator supply: 2.7 ~ 5.5V 
2 BASE Analog Output Regulator control output（NC when not used） 
3 AVDD Power Analog supply: 2.6 ~ 5.5V 
4 VFB Analog Input Regulator control input（connect to AGND when not used） 
5 AGND Ground Analog Ground 
6 VBG Analog Output Reference bypass output 
7 INA- Analog Input Channel A negative input 
8 INA+ Analog Input Channel A positive input 
9 INB- Analog Input Channel B negative input 

10 INB+ Analog Input Channel B positive input 
11 PD_SCK Digital Input Power down control (high active) and serial clock input 
12 DOUT Digital Output Serial data output 
13 XO Digital I/O Crystal I/O (NC when not used） 
14 XI Digital Input Crystal I/O or external clock input, 0: use on-chip oscillator 
15 RATE Digital Input Output data rate control, 0: 10Hz; 1: 80Hz 
16 DVDD Power Digital supply: 2.6 ~ 5.5V 

Table 1 Pin Description 
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KEY ELECTRICAL CHARACTERISTICS 
 

Parameter Notes MIN TYP MAX UNIT
Full scale differential 
input range V(inp)-V(inn)   ±0.5(AVDD/GAIN)   V 

Common mode input   AGND+1.2   AVDD-1.3 V 

Internal Oscillator, RATE = 0   10   Hz 
Internal Oscillator, RATE = 
DVDD   80     
Crystal or external clock, 
RATE = 0   fclk/1,105,920     

Output data rate 
 

 

 
Crystal or external clock, 
RATE = DVDD   fclk/138,240    

Output data coding 2’s complement 800000   7FFFFF HEX 

RATE = 0   400   ms Output settling time (1) 
  RATE = DVDD   50     

Gain = 128   0.2   mV Input offset drift 
  Gain = 64   0.4     

Gain = 128，RATE = 0   50   nV(rms)Input noise 
  Gain = 128，RATE = DVDD   90     

Input offset（Gain = 128）   ±6   nV/℃Temperature drift 
  Gain（Gain = 128）   ±5   ppm/℃
Input common mode 
rejection Gain = 128，RATE = 0   100   dB 

Power supply rejection Gain = 128，RATE = 0   100   dB 
Reference bypass
（VBG）     1.25   V 
Crystal or external clock 
frequency   1 11.0592 20 MHz 

DVDD 2.6   5.5 V Power supply voltage 
  AVDD，VSUP 2.6   5.5   

Normal   1400   µA 
Analog supply current 
(including regulator) 
 Power down   0.3     

Normal   100   µA 
Digital supply current 
  Power down   0.2     

（1）Settling time refers to the time from power up, reset, input channel change and gain change 
to valid stable output data. 

Table 2 Key Electrical Characteristics 
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Analog Inputs 
Channel A differential input is designed to 

interface directly with a bridge sensor’s 
differential output. It can be programmed with a 
gain of 128 or 64. The large gains are needed to 
accommodate the small output signal from the 
sensor. When 5V supply is used at the AVDD pin, 
these gains correspond to a full-scale differential 
input voltage of ±20mV or ±40mV respectively. 

Channel B differential input has a fixed gain of 
32. The full-scale input voltage range is ±80mV, 
when 5V supply is used at the AVDD pin. 

Power Supply Options 
Digital power supply (DVDD) should be the 

same power supply as the MCU power supply. 

When using internal analog supply regulator, 
the dropout voltage of the regulator depends on 
the external transistor used. The output voltage is 
equal to VAVDD=VBG*(R1+R2)/ R1 (Fig. 1). This 
voltage should be designed with a minimum of 
100mV below VSUP voltage. 

If the on-chip analog supply regulator is not 
used, the VSUP pin should be connected to either 
AVDD or DVDD, depending on which voltage is 
higher. Pin VFB should be connected to Ground 
and pin BASE becomes NC. The external 0.1uF 
bypass capacitor shown on Fig. 1 at the VBG 
output pin is then not needed. 

Clock Source Options 
By connecting pin XI to Ground, the on-chip 

oscillator is activated. The nominal output data 
rate when using the internal oscillator is 10 
(RATE=0) or 80SPS (RATE=1). 

If accurate output data rate is needed, crystal or 
external reference clock can be used. A crystal 
can be directly connected across XI and XO pins. 
An external clock can be connected to XI pin, 
through a 20pF ac coupled capacitor. This 
external clock is not required to be a square wave. 
It can come directly from the crystal output pin of 
the MCU chip, with amplitude as low as 150 mV. 

When using a crystal or an external clock, the 
internal oscillator is automatically powered down. 

Output Data Rate and Format 
When using the on-chip oscillator, output data 

rate is typically 10 (RATE=0) or 80SPS 
(RATE=1). 

When using external clock or crystal, output 
data rate is directly proportional to the clock or 
crystal frequency. Using 11.0592MHz clock or 
crystal results in an accurate 10 (RTE=0) or 
80SPS (RATE=1) output data rate. 

The output 24 bits of data is in 2’s complement 
format. When input differential signal goes out of 
the 24 bit range, the output data will be saturated 
at 800000h (MIN) or 7FFFFFh (MAX), until the 
input signal comes back to the input range. 

Serial Interface 
Pin PD_SCK and DOUT are used for data 

retrieval, input selection, gain selection and power 
down controls. 

When output data is not ready for retrieval, 
digital output pin DOUT is high. Serial clock 
input PD_SCK should be low. When DOUT goes 
to low, it indicates data is ready for retrieval. By 
applying 25~27 positive clock pulses at the 
PD_SCK pin, data is shifted out from the DOUT 
output pin. Each PD_SCK pulse shifts out one bit, 
starting with the MSB bit first, until all 24 bits are 
shifted out. The 25th pulse at PD_SCK input will 
pull DOUT pin back to high (Fig.2).  

Input and gain selection is controlled by the 
number of the input PD_SCK pulses (Table 3). 
PD_SCK clock pulses should not be less than 25 
or more than 27 within one conversion period, to 
avoid causing serial communication error. 

PD_SCK Pulses Input 
channel Gain 

25 A 128 

26 B 32 

27 A 64 

Table 3 Input Channel and Gain Selection 
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DOUT

PD_SCK 1 2

MSB LSB

24 25 Next Conversion：CH.A, Gain:128 

Current Output Data Next Output Data

3 4

PD_SCK 1 2 24 25 Next Conversion：CH.B, Gain:323 4 26

PD_SCK 1 2 24 25 Next Conversion：CH.B, Gain:643 4 26 27

Fig.2 Data output, input and gain selection timing and control

T1

T2 T3

T4

One conversion period

 
Symbol Note MIN TYP MAX Unit 

T1 DOUT falling edge to PD_SCK rising edge 0.1   　µs 

T2 PD_SCK rising edge to DOUT data ready   0.1 　µs 

T3 PD_SCK high time  0.2 1 50 　µs 

T4 PD_SCK low time 0.2 1  　µs 

Reset and Power-Down 
When chip is powered up, on-chip power on 

rest circuitry will reset the chip. 

Pin PD_SCK input is used to power down the 
HX711. When PD_SCK Input is low, chip is in 
normal working mode. 

60µ s

Power down:

PD_SCK

Power down Normal

 
Fig.3 Power down control 

When PD_SCK pin changes from low to high 
and stays at high for longer than 60µs, HX711 
enters power down mode (Fig.3). When internal 
regulator is used for HX711 and the external 
transducer, both HX711 and the transducer will be 

powered down. When PD_SCK returns to low, 
chip will reset and enter normal operation mode. 

After a reset or power-down event, input 
selection is default to Channel A with a gain of 
128.  

Application Example 
Fig.1 is a typical weigh scale application using 

HX711. It uses on-chip oscillator (XI=0), 10Hz 
output data rate (RATE=0). A Single power 
supply （2.7～5.5V） comes directly from MCU 
power supply. Channel B can be used for battery 
level detection. The related circuitry is not shown 
on Fig. 1. 
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Reference PCB Board (Single Layer) 

 

Fig.4 Reference PCB board schematic 

 
Fig.5 Reference PCB board layout 
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Reference Driver (Assembly) 
/*------------------------------------------------------------------- 

Call from ASM:      LCALL   ReaAD  

Call from C:    extern unsigned long ReadAD(void); 

                   . 

                   . 

                  unsigned long data; 

            data=ReadAD(); 

       . 

       . 

----------------------------------------------------------------------*/ 

PUBLIC        ReadAD 

HX711ROM      segment  code 

rseg          HX711ROM 

 

sbit   ADDO = P1.5; 

sbit   ADSK = P0.0; 

/*-------------------------------------------------- 

 OUT:   R4, R5, R6, R7   R7=>LSB 

---------------------------------------------------*/ 

ReadAD: 

    CLR    ADSK              //AD Enable（PD_SCK set low） 

    SETB   ADDO              //Enable 51CPU I/0 

    JB     ADDO,$            //AD conversion completed? 

    MOV    R4,#24 

ShiftOut:    

    SETB   ADSK              //PD_SCK set high（positive pulse）  

    NOP 

    CLR    ADSK              //PD_SCK set low 

    MOV    C,ADDO            //read on bit 

    XCH    A,R7              //move data 

    RLC    A 

    XCH    A,R7 

    XCH    A,R6 

    RLC    A 

    XCH    A,R6 

    XCH    A,R5 

    RLC    A 

    XCH    A,R5 

    DJNZ   R4,ShiftOut        //moved 24BIT? 

    SETB   ADSK                

    NOP 

    CLR    ADSK 

    RET 

END 
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Reference Driver（C） 
//------------------------------------------------------------------- 
sbit   ADDO = P1^5; 

sbit   ADSK = P0^0; 

unsigned long ReadCount(void){ 

  unsigned long Count; 

  unsigned char i; 

  ADDO=1;            

  ADSK=0; 

  Count=0; 

  while(ADDO); 

  for (i=0;i<24;i++){ 

    ADSK=1; 

    Count=Count<<1; 

    ADSK=0; 

    if(ADDO) Count++; 

  } 

  ADSK=1; 

  Count=Count^0x800000;  

  ADSK=0; 

  return(Count); 

} 
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Package Dimensions 

10.10
9.70

6.20
5.80

1.27 0.48
0.39

1.60
1.20

SOP-16L Package

Unit: mm
MAX

MIN
Typ

6.00

9.90
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3.70
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