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   تصميم انسان آلي للكشف عن المتفجرات الحرارية 
  

  سماهر حسين علي 
   قسم الحاسبات–آلية العلوم  -جامعة بابل

  الخلاصة
 هو الكشف بصورة مباشرة عن المتفجرات الحرارية التي تعتمد في           هذا البحث ان الهدف من    

ذي توجد فيه تلك    على إحداثيات الموقع ال   على درجات حرارة عالية والتعرف      أسلوب تفجيرها   

المواد المتفجرة وذلك من خلال تزويد الحاسبة بخارطة تمثل المنطقـة التـي يـشك بوجـود             

متفجرات فيها وإعطاء الموقع الابتدائي الذي تبدأ عملية البحث فيه  بعدها سوف تنطلق سيارة               

  فـي تلـك المنطقـة       التي تحتوي على الدائرة المصممة والمتحسس الحراري       التحكم عن بعد  

وعندما تكشف عن موقع الخطر فإنها ستقوم بإصدار صوت تحذيري وتعيـد إلـى الحاسـبة                

ويتم الربط بـين    ) أي إحداثيات الموقع النهائي للسيارة      (إحداثيات الموقع الذي تم الكشف عنه       

  عمل السيارة وخريطة الموقع عن طريق تصميم برنامج محاكاة 

  المقدمة .1
دنا الحبيب العراق من تفجيرات واغتيالات باستخدام العبـوات         روف التي يمر بها بل    ظنظرا لل  

 للكشف عن العبوات الناسفة     التفكير ببناء هذا البحث الذي يربط بين الواقع والحاسبة        الناسفة تم   

تم تكوين خريطة تحسس حراري متكونـة        .التي تعتمد في تفجيرها على درجات حرارة عالية       

ومة متغيرة للتحكم في تحسس درجة الحـرارة و          ا ومق )NTC( من متحسس حراري من نوع    

)IC(    من نوع )lm324n  (و)led(   وتم ربط الخريطة على سـيارة   وسماعة صوت صغيرة 

 يتم حساب الإحداثيات عن طريق برنامج تم بناءه على          )متѧر 250 (تحكم عن بعد مقدر المسافة    

درجات وتـم الحـصول      على مناطق حراري مختلفة ال     منظومة المصممة تم اختبار   .  الحاسبة

 أيالتالية  وهو ان التحسس الحراري يعتمد على مقدار امتصاص المادة للحرارة             على النتائج   

 ان كلما زادة درجة الحرارة زادة سرعة الامتـصاص والعكـس هـو              أيسرعة امتصاصها   

 يالمبنالبرنامج   .  الحاسبة إلى إشارةعند تعين منطقة حرارة معينة تعطي الخريطة        .الصحيح    

 المكتشف من خلال الاعتماد على نقطة البداية و         للاماكن الإحداثياتفي لحاسبة يقوم بحساب     

والروبوت  .الإزاحة بوجود خريطة المكان المحدد    سرعة السيارة وبهذه المعلومات  يتم حساب        

بحد ذاته هو عبارة عن منظومة ميكانيكية لها مراحل مرنة مشابهة لحركـات             ) الانسان آلي (

عضاء الحية وقد يقترن اجراء هذه الحركات بدرجات من الذكاء تحسن مـن قابليـة               بعض الا 

 وسام  .د ()التميزاو المراقبة و الاستكشاف   , التعلم, التحكم(الروبورت لانجاز احد المهمات كـ      

   .)2006,و ايلاف
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تحـول  تعرف على أنها مادة كيماوية أو خليط من المواد التي يحدث لها             فالمادة المتفجرة   اما  

كيماوي فجائي بتأثير عوامل خارجية مثل الضغط والاحتكاك والحرارة أو الصدمة، ويصاحب            

هذا التحول إطلاق كمية كبيرة من الطاقة والغاز بسرعة فائقة، ما يحدث تأثيراً شديداً في البيئة               

  .)2007,ناصر.د(المحيطة

  المنظومة بناء الأدوات المستخدمة في . 2
   برنامج المحاكاة2.1

يتم من خلاله إعطاء الموقع الابتدائي لمكان التحـرك         و بلغة دلفي    تهباكت المحاكاة تم    البرنامج

يتم حساب الإحداثيات من خلال ذلك البرنامج بالاعتماد على صورة المنطقة الموجودة            كذلك  و

  .فيها منظومة الكشف وإعطاء الاحداثات للمكان المكتشف

   الخريطة الكهربائية2.2 

يطة الكهربائية التي تعتمد اساسا على المتحسس الحراري باسـتخدام          صممت الخر 

 مع المتطلبات التـي يعمـل   اسبنلكي تت) Portal Design System(البرنامج 

  .ط فول12مصدر كهربائي مقداره ب الخريطة يتم تزويدوعليها المتحسس الحراري 
     المتحسس الحراري2.3

ك أو بدون أسلاك و بأسلاك مغطاة بمادة شمعية تكون بأسلا  chipعبارة عن هو 

كما وغير مكشوفة  بدون أسلاك تكون ذات أقطاب من الفضة           ا مكشوفة   اتكون ام 

ولمعرفة المزيد عـن المتحـسس الحـراري ارجـع           موضح في شكل رقم واحد    

  .Dr. james ),2003(  الى

  

  

  

  

  

  

  

  
  Fig(1) : NTC 
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   سيارة التحكم عن بعد 2.4

اسطة جهاز التحكم عن بعد باستخدام      سيارة صغيرة يتم التحكم بها عن بعد بو       وهي  

  .  متر 250الإشارات اللاسلكية ويكون مدا الإشارة ألاسلكية 
   المقاومة المتغيرة 2.5

تعتبر المقاومة المتغيرة من الأشياء الأساسية في الخريطة الكهربائية بحيث تكون 

   )Jone  smith,2002(المقياس لدرجة الحرارة المكتشفة
  LM324 سلسلة الـ  2.6

 المدخلات تعمل على اقل من  تكون قليلة الكلفة رباعية العمليات من مختلفLm324سلسلة  

  )Hego,2003( ط فول35  الى اكثر   فولط3
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

 
  

  

   

  المنظومة المقترحة. 3
تتكون المنظومة المقترحة من خريطة كهربائية  تم تكوينها بالاعتماد على المتحسس الحراري              

السيارة باستخدام فأرة التحكم وإعطاء الإحداثيات للموقع       يتم من خلال محاكاة تحرك      رنامج  وب

مـن خـلال الـسماعة       صوت( يتم اصدار ,عند الكشف عن وجود منطقة خطرة        .المكتشف

الموجودة في الخريطة الكهربائية  وضوء احمر من خلال الضوء الموجـود فـي الخريطـة                

خريطة الكهربائية هو المتحسس الحـراري حيـث يـتم          ان أساس عمل ال   ).  ايضاً الكهربائية

الاعتماد عليه وعلى تغير المقاومة المتغيرة وذلك لتحسس درجات الحرارة  حيث يعتمد  تغير               

Fig(2): LM324
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المقاومة المتغيرة يحول المتحـسس     و   على تغير   درجة الحرارة التي نعتمد  عليها في الإنذار       

بين الفولطية الجديدة )   IC lm324(ـداخل الدرجة الحرارة الى فولتية لكي يتم المقارنة في 

 يوضـح  3والشكل رقم  ).Buzzer(والـ ) Led(والفولطية القديمة وإعطاء فولطية الى الـ 

  -:المنظومة المقترحة والتي ستوضح مكوناتها بالتفصيل فيما بعد

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
  

  

  

  

  

  

   يوضح المنظومة المقترحة:3الشكل رقم 
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  كهربائية ومكوناتهاالخريطة ال 3.1
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
  مكونات الخريطة الكهربائية 3.1.1

  
 ) NTC(المتحسس الحراري من نوع   . أ
 مقاومة متغيرة   . ب
 ك 2  مقاومة   . ت
  دايود  . ث
 )   LEAD(  ضوء   . ج
  ك 270 مقاومة    . ح
  )buzzer( سماعة صوت   . خ
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Fig(4): Electrical Map of Proposed system 
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   طريقة ربط الخريطة الكهربائية3.1.2

 IC(للــ  p4 من الجهـة الثانيـة  مـع    )  NTC(  تم ربط المتحسس الحراري من نوع .ا

lm324(والجهة الاولى  للمتحسس .  

 , 1 ك رقم    10تم ربط  مع المقاومة المتغيرة ويتصل الجهة الثانية المتحسس مع المقاومة             . ب

  والجهة الاولى من المتحسس

 مع 1 ك رقم 10وترتبط مع الجهة الثانية للمقامة )  IC lm324( لل  p3ترتبط ايضا مع . ت

  .)IC Lm324( لل P2 و الاثنان من نفس الجهة يرتبطان بال 2ك رقم 10المقامة 

من الدايود و  A  وبالجهة 2 الجهة الثانية للمقاومة رقم ـللمقاومة المتغيرة بال p2 يرتبط  . ث

p2 من ال)Buzzer (  و جهة K  من ال)led (,ـال  P1 ـمن ال) IC Lm324 (  يتصل مع

 p1 ـمن ال) Buzzer ( و الجهة k  من الدايود والجهةA ـ من ال) led(.  

   

  برنامج المحاكاة 3.2

  yوالاحداثي  x حداثيمتمثلة بـ الا(  Input Boxيتم ادخال الاحداثيات الابتدائيةعن طريق 

بالاسـتخدام فـأرة      المتفجرات بها    يتم التحرك على الخريطة المراد الكشف     و) )1998,اسراء(

ي رسم  وعند  يقوم الشكل الدائري بالتحرك على المسار الذ startى التحكم  وعند الضغط عل

 الكود البرنـامجي    فيما يلي صوت للتنبيه و  اعطاء  يتم اعطاء الاحداثيات و   الوصول الى النهاية    

  .بعملية المحاكاة قومالذي ي
unit URobot; 
{TrackEater - The robot eats the track as it follows it} 
interface 
uses 
  Windows, Messages, SysUtils, Classes, Graphics, Controls, Forms, Dialogs, 
  ExtCtrls, StdCtrls, jpeg, MPlayer; 
const 
  maxpoints=10000;   {maximum track length} 
type 
  TForm1 = class(TForm) 
    StartBtn: TButton; 
    Image1: TImage; 
    Robo: TShape; 
    m1: TMediaPlayer; 
    procedure Paintbox1MouseDown(Sender: TObject; Button: TMouseButton; 
Shift: TShiftState; X, Y: Integer); 
    procedure Paintbox1MouseMove(Sender: TObject; Shift: TShiftState; X,Y: 
Integer); 
    procedure Paintbox1MouseUp(Sender: TObject; Button: TMouseButton;Shift: 
TShiftState; X, Y: Integer); 
    procedure FormActivate(Sender: TObject); 
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    procedure StartBtnClick(Sender: TObject); 
    procedure FormCreate(Sender: TObject); 
  private 
    { Private declarations } 
  public 
    { Public declarations } 
    Drawing:boolean; {Flag set by mousedown, tested by Mousemove, reset by 
Mouseup} 
    saved:array of TPoint; {saved track points} 
    count:integer; {Current nbr of points} 
    ex,ey:integer; 
  end; 
var 
  Form1: TForm1; 
 implementation 
{$R *.DFM} 
procedure TForm1.FormActivate(Sender: TObject); 
{Initialization} 
begin 
  drawing:=false; 
  setlength(saved,maxpoints); 
  count:=0; 
  doublebuffered:=true;  {to prevent flicker} 
end; 
procedure TForm1.Paintbox1MouseDown(Sender: TObject; Button: 
TMouseButton; 
  Shift: TShiftState; X, Y: Integer); 
{User pushed mouse button} 
begin 
  Drawing:=true;  {Set flag} 
  canvas.moveto(x,y);   {move pen position to the point} 
  canvas.pen.width:=2;  {make a fairly wide track} 
  inc(count); 
  saved[count]:=point(x,y); 
end; 
procedure TForm1.Paintbox1MouseMove(Sender: TObject; Shift: TShiftState; 
X,Y: Integer); 
{Called when mouse moves} 
begin 
  If drawing then 
 { while( point(x,y)<> 10) do } 
  Begin 
   canvas.lineto(x,y);  {draw a line segment} 
    sleep(10);           {wait 10 ms} 
    inc(count);          {save the new point} 
    saved[count]:=point(x,y); 
    ex:=x; 
    ey:=y; 
  end; 
end; 
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procedure TForm1.Paintbox1MouseUp(Sender: TObject; Button: 
TMouseButton; Shift: TShiftState; X, Y: Integer); 
{Called when mouse button is released} 
begin 
  Drawing:=false;  {stop drawing} 
  Robo.left:=saved[1].x-Robo.Width div 2;  {move robot to start point} 
  Robo.top:=saved[1].y-Robo.Height div 2; 
end; 
procedure TForm1.StartBtnClick(Sender: TObject); 
{Robot master clicked the start button} 
var 
  i:integer; 
  s:string; 
begin 
  {Move the robot around the path} 
  for i:= 2 to count do 
  Begin 
    Robo.left:=saved[i].x-Robo.width div 2; 
    Robo.top:=saved[i].y-Robo.height div 2; 
    application.processmessages; 
    sleep(10); 
  end; 
  count:=0; 
  s:=  'x='+inttostr(ex)+',y='+inttostr(ey)   ; 
  ShowMessage (  s  ); 
end; 
procedure TForm1.FormCreate(Sender: TObject); 
var 
l,k:integer; 
begin 
{m:=strtoint(InputBox ('entering the number of bomb','eneter ','  ')); 
for f:= 1 to m do 
begin 
h:=strtoint(InputBox ('entering the values of bomb','eneter x',' ')) ; 
p:=strtoint(InputBox ('entering the values of the bomb ','eneter y',' ')); 
canvas.Pixels(h,p)=10 ; 
 end ; 
 } 
l:=strtoint(InputBox ('entering the values','eneter x',' ')) ; 
k:=strtoint(InputBox ('entering the values','e robo.Visible := true; 
neter y',' ')); 
 Robo.Left :=l; 
 Robo.Top :=  k; 
End;  
End. 
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  النتائج. 4
ان .  ان البحث قد يكون الاول من نوعه ولكنه يمكن اجراء تطورات وتحويرات كثيرة عليـه              

فعند إعطـاء الإحـداثيات     ). 1(رقمالنتائج التي تم الحصول عليها تكون موازي الى الجدول          

بينما يمثل بكرة صغيرة    الأولى للبرنامج يتم وضع الجسم الذي يعتبر السيارة المتحركة بالواقع           

خريطة بالموقع في ال على   من الصورة يتم رسم خط X,Yعلى الموقع في برنامج المحاكاة 

مسار تحرك الـسيارة     ك الخط   ذليمثل  البرنامج بحسب احداثيات الموقع التي تمر بها السيارة         

 موقع  المتفجرات المكتشفة  عند الـضغط علـى             نقطة توقف السيارة تمثل      وان نقطة النهاية  

start وعند اكتشاف سابقاً  على الخط  الذي تم رسمه )الممثل بالكرة الصغيرة( يتحرك الجسم 

وقع الحقيقي للسيارة  للمنطقة الخطرة  يمكن حساب الم X,Yالمنطقة الخطرة تعطى إحداثيات 

  . بالاعتماد على مقياس الرسم في الخرائط

  )1(جدول رقم 

   

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  الاستنتاجات. 5 
المتفجرات المـستخدمة فـي     وهي  تم تجربة المنظومة على انواع بسيطة من المتفجرات         لقد  

النتائج التي حصلنا   عند النظر إلى    و ,الميلاد وذلك لتوفرها في الاسواق     واعياد   الالعاب النارية 

 درجـات   ا بشكل جيد في المناطق التي تكون فيه       اؤدي المطلوب منه  عليها نرى ان المنظومة ت    

ف الإحداثيات  وإعطاء إشارة تكون فعالة بشكل        الحرارة ليست متذبذبة وان القدرة على اكتشا      

جيد جدا او ممتاز في بعض الأحيان وهذا يعتمد على دقة الخريطة للموقع الذي يراد الكـشف                 

  .فيه عن مواقع خطرة
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  منظومـة   هي عدم توفر المواد التي تمكن من انشاء او تكـوين           نها الصعوبات التي واجه   اما

 اعتمـاد البرمجـة الذاتيـة للـسيارة مـن خـلال              لنواحي فيجب مـثلا   امتكامل  من جميع     

microprocessor           او متحسسات معدن   واعتماد اكثر من متحسس  مثلا متحسسات ضوئية, 

 بدلاً من الاعتماد على جهاز التحكم       فيها من خلال الحاسبة بشكل مباشر     ربط السيارة والتحكم    
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