
Spike Prime
سبايك برايم

التصميم منهاج 



( قطع البناء )التعرف على مكونات حقيبة الروبوت 1.1

قطع البناء استخدام 1.2

: الاهداف 

. يصبح لدى الطالب القدرة عتلى تنصيف القطع الى مجمومات بناءً على وظائفها واستخداماتها. 1

( . LEGO)الطالب قادر على بناء بعض المجمسات باستخدام قطع الليغو . 2

( ساعات 4)الساعات التدريبية 



الاصداراتبعدوذلك،سنة16-10منللاعمارالمخصصةLEGOشركةمنالرابعالاصدارهي

RCX , NXT , EV3يرغاوممنهجةتدربيةكحصصوبرمجتهالروبوتبناءتعليمفيتستخدم

Fristكمسابقةالدوليةمنهاالمختلفةالروبوتمسابقاتفيتستخدمذلكالىبالاضافةممنهجة LEGO
LeagueوWROفئةRobo Mission. ً .STEAMمنحنىتعليمفيالوسائلكإحدىتستخدمايضا

SPIKEحقيبةمعLEGOشركةتوفر PRIMEبالحقيبةالخاصالبرنامجمعكاملتعليميمحتوى

.المشاريعخلالمنالتعلمعلىيعتمد

SPIKEحقيبةتتكون PRIMEالاساسيةهيالاولىحقيبتينمنCore Set(القطععلىتحتوي

ةالداعموالثانية(المختلفةليغووقطعوالمتحكموالمستشعراتالمحركاتمنالالكترونية

Expansion Set(اخرىليغوقطعوايضاإضافيينلونومستشعرمحركعلىتحتوي).

SPIKEحقيبةمكوناتعلىللاطلاع PRIME:

.1Core Set

.2Expansion set

Core Set

Expansion Set 

coreset_element_overview.pdf
le_spike_prime_expansion_set_element_overview.pdf


وتكونعلمهاتيجبالتيالروبوتبناءمبادئمنمجموعةخلالمنذلكويتمالروبوتجسمتصميممنلابدبداية(شكلهكانمهما)روبوتايلبناء

:وهيروبوتباي

نظامونيكقدأو.الارجلاوالعجلاتمثلالروبوتحركةنظامامايمثلميكانيكينظامعلىيحتويروبوتكلفي:الميكانيكيالتصميم1.

الروبوتنفسفيكلاهمايكونوقدالروبوتاذرعاوللرافعات

جسمليشكلابعضهمعالميكانيكيةوالانظمةوالمستشعراتالمحركاتمثلالالكترونيةالقطعيجميعالذيهوالروبوتهيكل:الهيكلتصميم2.

.(Connectors)التوصيلاتو(Beams)الجسورمثل)المختلفةالبناءقطعخلالمنذلكويتمالروبوت

من%80مناكثرتشكلانهاحيثالروبوتتصميمفيالمهمالاساسيالجزءهيالبناءقطع

.واستخداماتهاوظائفهاومعرفةمعرفتهامنلابدلذلكالروبوتتصميم

SPIKEحقيبةفي PRIMEفهاوظائعلىبناءً التاليةالمجموعاتالىالبناءقطعتصنيفيمكن:

Straight)المستقيمةالجسوروهيفرعيةمجموعاتالىوتقسم:(Beams)الجسور.1 beams
angular)بزواياتأتيالتيوالجسور( beams)الاطاراتو(Frames)الصفائحواخيرا

(panels)

المحاورو(pins)الدبابيسوهيفرعيةمجموعاتالىتقسمو:(connectors)التوصيلات.2

axles)ومثبتات and bushes)،المحاوروتوصيلات(axles connectors)،الكتلو

cross)المتقاطعة blocks).

Spur)منهامختلفةمجموعاتعلىتقسم:(Gears)المسننات.3 ,bevel ,worm ,rack gears)



بتشبيهايمكنحيثالروبوتاذرعاوجسمبناءفيتستخدمالتيالرئيسيةالقطعوهي،مستقيمةغيراومستقيمةتكوناشكالها(Beams)الجسور.أ

.فرعيةمجموعاتاربعإلىوتقسمالبيتبناءفييستخدمالذيالطوب

Straight)المستقيمةالجسور- Beams):الجسرثناءباستفرديةالاطوالجميع،مختلفةوالوانباطوالوتأتيدائريةفتحاتتحتوىمستقيمةجسور

.2الطولذات



مثال الاول 
قم ببناء الاشكال التالي وقم ( pins)والدبابيس ( Beams)باستخدام الجسور 

بتحريكها لتلاحظ الفرق بيتهم 



angle)بزاوياالمحاورتوصيلات Connectors)ابزوايبعضهممعمحورينلتوصيلتستخدم

(0،90،112.5،135،157،180)مختلفة

التدريب السابع

مع  axle holeقم ببناء الشكل مربع باستخدام توصيل محور بزاوية او باستخدام 

المحاور 



اساسيات تصميم الروبوت: الوحدة الثانية 

مقدمة الى تصميم الروبوت 2.1

:تصميم الروبوت الاول 2.2

نظام الدفع للروبوت-

بناء الروبوت الاول -

اختبار التصميم -

( (اللمس)اللون ، المسافة ، القوة )تركيب مستشعر -

: الاهداف 

ان يصبح لدى الطالب القدر على بناء روبوت بسيط مع نظام الدفع المناسب له 1.

المام الطالب بمفهوم التماثل والاتزان  في تصميم الروبوت 2.

( ساعتين)الساعات التدريبية 



مقدمة 

تكونالتيبوتاتالروتتحركالتيواذرعهاثابتةعلىروبوتاتاوحيواناوانسانشكلاومركباتشكلعلىمنهامختلفةباشكالتظاتيالروبوتات

تأتيالتيلمتحركةاالروبوتاتعلىونركزنتعلمسوفبالبدايةوظيفتهحسبتصميمةمبادئلهالروبوتاشكالمنشكللكل،السياراتمصانعفي

مسابقاتفيبهااركنشانيمكنوايضامختلفةمهاملتنفيذتستخدمانهاوحيثالتعليميةالروبوتاتمجالفياستخداماالاكثروهيمركباتشكلعلى

.المختلفةالروبوت

:المتحركةالروبوتاتعلىامثلةهذهالصورفينشاهدكما

الروبوتات ذات العجلات الروبوتات ذات الارجل  الروبوتات المجنزرة  الروبوتات الطائرة  الروبوتات الطائرة 

SPIKEحقيبةفي PRIMEيسلالحقيبةهذهمحركاتلان،الطائرةالروبوتاتباستثاءالروبوتاتهذهمنالانواعاوالاشكالهذهجميعبناءيمكن

وصولتمنعواداواتمواداستخداممنلابدماءفيعائمربوتتصميمعندالانتباهمع،الارضمنالروبوتجسملفرعوالقوةالسرعةمنلديها

الالكترونيةللاجهزةالماء



الروبوتات ذات العجلات . 2.1

اكنالامعلىوالعملالمناورةيمكنهاانهاحيثشيوعياالاكثرالربوتاتهي

هذاميزيت،الشوارععلىتتحركالتيالسياراتمثلالمستويةالاسطحذات

اكبرةمجموعوتنيفيذالاخرىبالانواعمقارنةبالسرعةالروبوتاتمنالنوع

منالنوعهذاولتصميمبالمهامالخاصةالاذرعاضافةبعدالمهاممن

:بـالمعرفةلديكتتوفرانيجبالروبوتات

.(Body)الخارجيوالهكيل(Chasie)الداخيالهيكلبناء.أ

.الروبوتوبالحركةبالروبوتالخاصالدفعنظام.ب

.الروبوتيحتاجهاالتيالرافعاتاوالاذرع.ج

ىحتعمليةتطبيقاتخلالمنالثلاثالمفاهيممنمفهومكلنشرحسوف

.وتطبيقهافهمهاعلىقادروتكونتسبوعبها



التصميم الأول. 2.1

:  تعليمات بناء الروبوت الاول 

لالوخبمحركيندفعنظامذوروبوتيشملالذيالتصميمهذاببناءقم

.التصميممفاهيمبعضنشرحسوفالخطوات



التصميم الأول. 2.1

: تعليمات بناء الروبوت الاول 

كما تلاحظ عند تثبيت مستشعر اللمس لابد ان يكون ظاهر ويلامس الجسم المراد لمسه باستخدام الروبوت : تثبيت مستشعر اللمس  



التصميم الأول. 2.1

دوات 3قم بتنفيذ البرنامج التالي واجعل الروبوت يلمس الجدار ثم يعود الى الخلف حتى مسافة : اختبار مستشعر اللمس  



نقل الحركة : الوحدة الثالثة

المسننات 3.1

: الاهداف 

ان يصبح لدى الطالب القدر على بناء روبوت بسيط مع نظام الدفع المناسب له 1.

المام الطالب بمفهوم التماثل والاتزان  في تصميم الروبوت 2.

( ساعات 6)الساعات التدريبية 

تثبيت المسننات  3.2
3.3 Gear Raito 
اتجاه الدوران  3.4
نقل الحركة  3.5

تطبيق عملية على تصميم الروبوت باستخدام المسننات  3.6



نقل الحركة : الوحدة الثالثة 

دم لنقل هي قطع بمجملها دائرية تحتوي على اسنان او تروس تعرف بشكل التروس و عددها ، تستخ: المسننات  3.1

: ـ الحركة من المحركات الى الاذرع او الرافعات او في حركة الروبوت ونقل الحركة من خلال المسننات يستخدم ل

.  وتكون العلاقة بين السرعة والعزم عكسية ( اما بزيادة او النقصان )تغيير السرعة او العزم 1.

(من اتجاه الى اخر)تغيير زاوية الدوران 2.

تغيير الدوران من دائري الى خطي 3.

نقل الحركة من نقطة الى نقطة اخرى 4.

.   الحصول على اكثر من مصصدر حركة في المحرك الواحد 5.



تثبيت المسننات  3.2

هناككانحالفيزمالعاوالسرعةفيتغييربدونالحركةنقلهناتكونالمسنناسنانعددنفساستخدمناحالفيمستقيمبخطجسرعلىبعضهامعتثبت

التاليةالتصاميمبتركيبقم.المسننينبينوالعزمالسرعةتتغيرالاسنانبعدداختلاف

helical gears-المجموعة الاولى

.مستقيمجسرعلىالمسنناتمنالاخرىالانواعتركيبلايمكن



تثبيت المسننات  3.2

helicalمسنناتمعويستخدمالعزملزيادةالمسننهذايستخدم gears.التاليةالتصاميمبتركيبقم

Worm gears :



تثبيت المسننات  3.2

:التاليةتصاميمالبتركيبقمالدوران،زوايةتغييرفيالمستخدمةالاخرىالانواعمناكثرعاليثباتذاتوهوالدورانزاويةلتغييريستخدم

Tooth Gears



3.3 Gear Raito 
Motion source 

Motion source 

𝑔𝑒𝑎𝑟 𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜 =
40

24
= 1.6 𝑛𝑒𝑤 𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑 = 1.6 × 50

𝑑𝑒𝑔

𝑠𝑒𝑐
= 80

𝑑𝑒𝑐

𝑠𝑒𝑐

𝑔𝑒𝑎𝑟 𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜 =
36

12
×
12

20
= 1.8 𝑛𝑒𝑤 𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑 = 1.8 × 50

𝑑𝑒𝑐

𝑠𝑒𝑐
= 90

𝑑𝑒𝑔

𝑠𝑒𝑐

:السرعةفيتغيير

ثم(الحركةمصدر)المحركخلالمنويتحرككبيرمسننتركيبعند

.تزيدالسرعةفانالكبيرالمسننيحركهصغيراخرمسنن

50تساويكانتالسرعةمثلا dergees\second
Gear)تغييرفيالنسبةنوجدالجديدالسرعةلحساب ratio)

السرعةفيالتغييرنحسبثم

𝑔𝑒𝑎𝑟 𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜 =
1𝑠𝑡

2𝑛𝑑
×
2𝑛𝑑

3𝑟𝑑
……𝑒𝑡𝑐.

𝑛𝑒𝑤 𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑 = 𝑔𝑒𝑎𝑟 𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜 × 𝑜𝑙𝑑 𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑

مصدر الحركة 

مصدر الحركة 

هو المسنن الذي يتحرك من خلال المحرك : مصدر الحركة 

امثلة 



نقل الحركة  3.5

لنقلنناتالمسمنمجموعةاستخداميمكنحيثالتاليالمثاليفيكماالمسنناتمنمجموعةباستخداماولااخرىنقطةالىنقطةمنالحركةنقليمكن

عندالمحركمناتجالنالعزمنقصانوبالتاليالمسنناتبينالاحتكاكزيادةالىالمسنناتمنكبيرعدداستخدامعندالطريقةهذهسلبيةتعتبرالحركة

:الشكلهذابتصميمقمالان.قليلةلمسافةالحركةنقلعندالطريقةهذهاستخداميفضللذلكالنهاية



ينبسباقلعملالفصلطلاببينتحديعمليمكنالسباقلاجراءمخصصروبوتوهوالوحدةهذهفيالاولالروبوتببناءنقومسوفالان

.الروبوتات

spikeفيالمحركاتسرعةانتعلمكما primeمحركالسرعةزيادةيمكنالمسنناتاستخدامكيفيةتعلمناوبعدالانالدقيقةفيدورة120عنتزيدلا

.لهالسرعةزيادةتمتروبوتلبناءالبناءخطواتبتتبعنقومسوف

تطبيق عملية على تصميم الروبوت باستخدام المسننات  3.6



تطبيق عملية على تصميم الروبوت باستخدام المسننات  3.6

Fast robot 



تطبيق عملية على تصميم الروبوت باستخدام المسننات  3.6

Robot with gear box 



تطبيق عملية على تصميم الروبوت باستخدام المسننات  3.6

Robot with gear box 



تصميم الرافعات : الوحدة الثالثة

مفهوم تصميم الرافعات 4.1

امثلة عملية على الرافعات 4.2

روبوت مع رافعة 4.3

: الاهداف 

ان يصبح لدى الطالب القدرة على تصميم الرافعات 1.

( ساعات 6)الساعات التدريبية 



مفهوم تصميم الرافعات4.1

لتنيذاليهااجوتحتمكانالىمكانمنالاخرىالاجسامجمعاولنقلتستخدمانهاحيثالروبوتتصميممنمهمجزءالميكانيكةوالاذرعالرافعاتتعتبر

.الروبوتمنالمطلوبةالمهام

زوايةلتغييراماةالرافعتصميمفيالمسنناتنستخدمقدوايضاالحركةالذراعاوالرافعةاكسابوظيفتهالرافعةلتصميممحركالىتحتاجعامبشكل

.العزمزيادةاوالحركةشكلاوالدوران

اوالحاجةسبحذلكويكونمجساتللجمعمثلاافقيةدورنيةحركةتكونقدأومستقيمخطياوالاسفلاوللاعلىللرفعدورانياماالرفعةحركةنظام

.الذراعاوالرافقةمنالغرض

.بتصميمهافكرثمالرافعةحركةتكونكيفلتعرفيدكاباستخدامالرافعةحرةبتنفيذبدايةقمرافعةايتصميمدائما

.الميكانيكةوالاذرعالرافعاتلتصميمالافكاراهمالوحدةهذهفينستعرضسوف



امثلة عملية على الرافعات 4.2

:الاولىالرافعة

:التاليالمثالفيكماالاسفلاوللاعلىللرفعدائريةحركتهاوتكونشكلمنباكثرتأتيواستخدامشيوعاالاكثرهي

الرافعةهذهبتصميمقم



:الخطيةالرافعةامثلة عملية على الرافعات 4.2
Mechanical Zippers 

9



Rubber





امثلة عملية على الرافعات 4.2

دونبامساكهيقومسمللمجيصلوعندمالروبوتجسماومتحركةالذراععلىتركيبهيتميحثالحلقاتذاتالمجسماتلخذلتنزيليستخدمبالعادة:القفل

.منهبالافلاتللجسميسمحولاواحدباتجاهيتحركعملهمبداحيثافلاته



2x

11

2x



روبوت مع رافعة 4.3

drivingروبوتبناءخطواتننتبعسوفالان baseبرمجيةخلالمنالبناءملفاتفتحيمكنكالرافعةتركيبمعspikeالمرفقاتخلالمناو

.الدليلهذافيالموجودة

ميموتصللرافعةمحركاضافةلفهمتصميمهذايعتبر

.البسيطةالرافعة

:الاخيرالتدريب

وتروبتصميممنكالمطلوبالتصميمهذاتجريببعد

.وخلفيةاماميةرافعةعلىيحتويافكاركمنجديد



تصميم المتقدم: الوحدة الخامسة 

مهارات التصميم 5.1

عمليات التصميم الهندسي 5.2

WROتصميم الروبوت لمسابقات 5.3
 FLLتصميم الروبوت لمسابقات 5.4

: الاهداف 

ان يصبح لدى الطالب القدرة الروبوتات الخاصة بمسابقات الروبوت الدولية 1.

( ساعات 8)الساعات التدريبية 



مهارات التصميم 5.1

لديهيكونانلابدروبوتمصمموايالروبوتبناءفيوالعمليةالعلميةالمهاراتاستخدامعلىتعتمدهندسيةعمليةهي:الروبوتتصميمعملية

:التاليةالعلومفيمعرفة

الهياكلبناء1.

والحركةالدفعانظمة2.

الحركةنقل3.

والاذرعالرافعاتوبناءتصميم4.

.العلوملهذهاستعينالزيادةالعمليةالتطبيقاتعلىنركزسوفالوحدةهذافيالعلومهذهعلىتعرضناالسابقةالوحداتفي



مهارات التصميم 5.1

هيكلةقطعخلالمنالبعضبعضهامعمجموعةوالمتحكموالمحركاتالمستشعراتعلىيحتويالابعادثلاثيمجسمالروبوت:الهياكلبناء.1

.وخارجيةداخليةهياكلمنالروبوتيتكونعاموبشكل.الروبوتمجسملدينايصبححتىمختلفةوتجميعية

:للروبوتالداخليالهيكل

للهيكلتوصيلنقاطعلىويحتويالدفعونظامالحركةنقلوانظمةوالاسلاكوالمتحكموتالمستشعراتالمحركاتيجمعالذيالداخليالجزءهو

.الميكانيكيةوالاذرعللرفاتالتروسصندوقعلىويحتويالخارجي



مهارات التصميم 5.1

:والدفعالحركةانظمة.2

اوعالدفنظام،الروبوتتصميمفيالمستخدمةالحركةانظمةمنمجموعةهناكوفيهنظاممناكثريجمعوقدبهخاصةدفعنظاملهروبوتكل

هذهومنبوهوعيمميزاتهمنهاولكلالمختلفةالحركةانظمةمنالعديدهناكويوجدالروبوتاداءعلىيؤثرلانهالروبوتتصميمفيجداً مهمالحركة

:الانظمة

A- Driving wheels with a motor B- Driving wheels with two motors

C - Caster wheels D- Crawlers

E- Suspended wheels F- Steering

نظام الدفع بمحرك واحد  نظام الدفع بمحركين 

العجلات المساندة  النظام الدفع المجنزر 

المساعدات نظام التوجيه 



عمليات التصميم الهندسي 5.2

الروبوتلتصميمالمخططهذاعلىالاعتماديمكنكالتصميمعمليةفي

DEFINE  PROBLEM

تحديد المشكلة 

REQUIREMENTS- المتطلبات

INITIAL  DESIGN-التصميم المبدئي

TEST DESIGN – تحليل التصميم اختبار التصميم-DESIGN ANALYZE  

REDESIGN – اعادة التصميم

DESIGN SYSTEM-نظام التصميم 

evaluate designتقييم التصميم -

FINIAL DESIGN 

التصميم النهائي 



عمليات التصميم الهندسي 5.2

قم بتصميم روبوت لتتبع الخط باستخدام مستشعرين حركة ابعاد الروبوت الطول والعرض 

قم بعملية التصميم ضمن مخطط . سم  واستخدم محركين فقط للدفع 20والارتفاع  لاتتجاوز 

. عمليات التصميم الهندسي 

(1)تدريب 

دقيقة 60الوقت المحدد 



WROتصميم الروبوت لمسابقات 5.3

متصميالفرقمنيطلبعامبشكل،المختلفةالفئاتمنمجموعةوتتضمنالعالمحولدولة90مناكثرفيتقامدوليةمسابقةWROمسابقة

ROBOفئةالمسابقةهذهفئاتاشهرمنمعينتحديحلعلىقادرروبوتوبرمجة Missionالفئةحسبفئاتثلاثالىايضاتنقسموالتي

نتعرفحتىللمسابقةنموذجتصميمعلىوسوفالتحديلحلSPIKEالروبوتاستخداميمكنالفئةهذهفي.والمتقدمالمتوسطوالمبتدئالعمرية

.المسابقةفئاتلاحدالتحديميدانتوضحادناهالصورة،المسابقةلهذهالروبوتتصميماليةعلى



WROتصميم الروبوت لمسابقات 5.3

الروبوتقاعدةلتصميمالخطواتتتبع
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