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 אורָן ליבנה , שיר אידלסון

 תודות

 רומן שמסוטדינוב –המנחה •

 ראובן כץ' פרופ –ראש מגמת תכן ויצור •

 משה גולן ואורלי לוצקי, יעקב האוזר –בית המלאכה •

 אלכס ציאר ואסף פוקס –מעבדה לאלקטרוניקה •

 כפיר כהן   –מעבדה לתכן ויצור •

 

 

 מטרת הפרויקט ואפיון סביבת הפעולה

 :מטרת הפרוייקט

המאפשר תנועה בטוחה בסביבה  , בניית מערך חיישנים למניעת התנגשות של כיסא גלגלים ממונע

 .הביתית 

 

 :איפיון פעולת הכיסא וסביבת המכשולים

, דלתות, מכשולים כגון קירות –הביתית סביבת העבודה אליה מתוכנן הכיסא היא הסביבה •

 .  משקופים ופחות דגש על מכשולים קטנים שעלולים להימצא במסלול התנועה של הכיסא

ובמידת הצורך , על החיישנים להתריע מספיק זמן מראש ולאפשר למשתמש להגיב בהתאם•

 .התנגשותלעצור את הכיסא כדי למנוע 

 

 תקציר

 :בעל שלושה חלקים, י חיישנים הינו חלק מפרויקט גדול יותר"כסא גלגלים מוגן ע

 מערכת נהיגה ובקרת תנועה1.

 .שליטה באמצעות המוח – EEGהפעלת כיסא הגלגלים על ידי 2.

 .מערכת חיישנים להגנה למניעת התנגשות של הכסא3.

 
מטרת הכיסא היא לאפשר לבעלי מוגבלויות מוטוריות קשות להתנייד בצורה קלה ובטוחה 

 .באופן עצמאי, בסביבה הביתית
 

  המחוברים חיישנים 8 של מערך .מעבד-מיקרו באמצעות מתבצעת הגלגלים בכיסא השליטה
  מאפשרים ,הרץ 2 של בתדירות הכיסא סביבת את בודקים אשר הכיסא סביב היקפית בצורה
 מכשול על למשתמש קולית האהתר לתת וכך ,סביבו הפזורים המכשולים את אמת בזמן לדעת

 .הגלגלים כיסא את ולעצור הנהיגה מערכת על להשתלט אף הצורך ובעת ,מתקרב
  
 

 י החיישנים"אופן קריאת המרחק ע

 
 :על החיישן

              ,  החיישנים המורכבים על הכיסא הם חיישני מרחק הפועלים על גלי קול
 .𝑀𝐵1000מדגם   MaxBotixשל חברת 

 :נתונים

 
 

 
 

 :אופן הפעולה
 

 :  קריאת מדידת החיישנים מתבצעת באופן הבא
                                       , י מדידת זמן העליה וזמן הירידה"ע. צורת האות שמוציא החיישן הוא גל ריבועי

 ,  הינו פורפורציוני למרחק, (𝑇𝑜𝐹), רוחב הפולס. מחושב רוחב הפולס
 . מ"י טבלת כיול למרחק בס"מומר עו
 

 :כיול החיישנים
 

 בעזרת אוסצילוסקופ נמדד רוחב הפולס בשניות   –בוצע כיול של החיישן 
 .י החיישן ובאמצעות סרגל"כאשר נמדדו מרחקים שונים ע

 .  מ"בוצעה רגרסיה ומתוכה נמצא קבוע ההמרה לס
 

 ,י המיקרומעבד מתבצעת באמצעות שעון פנימי"מדידת רוחב הפולס ע
 ,  𝜇𝑠-אשר שומר את ערכי העליה וירידה ומחשב את רוחב הפולס ב

 לפי תדר השעון של המיקרומעבד

 
 
 

 הגנה על החיישן וחיבור לכיסא
 
 

 

 י חיישנים"הגנת כיסא גלגלים ע

 המנחה

 רומן שמסוטדינוב

 הלקוח

 ראובן כץ' פרופ

 אלגוריתם הפעולה

 :נציג את עיקרי קוד הפעולה של הכיסא בעת פעולתו

 קבל כיוון נסיעה מהמשתמש1.

 בדוק קריאות של החיישנים הרלוונטים, בהתאם לכיוון הנסיעה2.

 שלח התראה למשתמש, אם קיים מכשול בכיוון אליו מכוון החיישן מתחת למרחק מוגדר3.

 .עצור –אם לא זוהתה התרחקות מהמכשול 4.

 .המשך בדיקה של חיישנים בהתאם לכיוון ההתקדמות5.

 מיקומי החיישנים
 :מיקומי החיישנים

 

 

Resolution: 2.54 𝑐𝑚  

Sampling rate:  𝑢𝑝 𝑡𝑜 20 𝐻𝑧  

Output options: 𝑎𝑛𝑎𝑙𝑜𝑔, 𝑃𝑊𝑀 

 חיבור החיישן לכיסא הגנת החיישן

 ארבעת החיישנים האחוריים
 חיישן מותקן על הכיסא

סביבת הכיסא –מבט על   


