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درس روباتیک

مشخصات فنی روبات ها
.باشدمیمرتبطولیمتفاوتبخش5شاملحداقلمعمولبطورروباتیک
:شدهمفصلمکانیکیسیستم-1
وستهپیوبهممجموعهیکدرکهبودهمکانیکینهاییمجريومفاصلبازوها،ازمتشکلسیستماین
.اندشدهجمعمرتبط
:عملگرها-2
شدهصلمفمکانیکیسیستمبرايدقیقوشدهکنترلشرایطسريیکتحترالازمتوانبخشاین
.کندمیفراهم
:انتقالهايسیستموابزارها-3
شدهراهمفتوانطریقبدین.کندمیمتصلشدهمفصلمکانیکیسیستمبهراعملگرهامجموعه،این
فراهممفصلهربرايراحرکتامکانمجزاايگونهبهوشدهمنتقلمکانیکیبخشبهعملگرهاتوسط
دهشتولیدتوانامدادگر،روباتدرمثالبعنوان.نوعنداینازهادندهچرخوداردندههايتسمه.آوردمی
نتقلمسختشرایطدرروباتحرکتجهتهاچرخبقیهبهداردندهتسمهتوسطموتورهاالکتروتوسط
.شودمی
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مشخصات فنی روبات ها
.باشدمیمرتبطولیمتفاوتبخش5شاملحداقلمعمولبطورروباتیک
:سنسورها-4

عناصرایرسکناردرکهغیرهیانوريالکتریکی،ايلامسهابزارهايازمتشکلهستندقطعاتیسنسورها
شرایطوروباتمفاصلموقعیتازاطلاعتیکسبالمانهااینوظیفه.کنندمینقشایفايالکترونیکی
.باشدمیمحیطدرموجودهايهدفوگرمانور،مانندمحیطی
5-CPU)روباتمغز(:
وظیفهردیگعبارتبه.باشدمیروباتگیريتصمیموگرفتندستوربرايمحلیعنوانبهبخشاین

درودموجهايبرنامهتوسطوظیفهاینکهاستبخشاینبرعهدهسنسورهاازدریافتیاطلاعاتپردازش
.رسدمیانجامبهکامپیوترحافظه



14

درس روباتیک

پارامترهاي مهم در طراحی یا انتخاب روبات
حملقابلبار
رسیاینازحاصلباروممانوزن،اساسبرحملقابلبار.کندمیتعیینراروباتحملقابلظرفیتمشخصهاین

باريتحتکهروباتیک.باشدمیروباتانتخابزماندرپارامترهامهمترینازیکیحملقابلبار.شودمیمحاسبه
ابلیتقامادهد،انجامراکارتواندمیابتدادراوقاتگاهیشود،گرفتهکاربهشدهتعیینحملقابلبارازبیشتر
دهد،شافزایآنرااطمینانقابلیتتواندمیروباتبهشدهاعمالبارکاهشهمچنین.کندمیافتبشدتآناطمینان
رلرکنتمداروموتورهاکاريدمايویابدمیکاهشهایاتاقانوهاچرخدندهمثلقطعاتیبهشدهاعمالتنشکهچرا
.یابدمیافزایشقطعاتعمرنتیجهدرودهدمیکاهشرا

کاريسیکلانجامزمان
یکسیکل،طیدر.دهدانجامرامشخصکاریکتاداردنیازروباتکهاستزمانهاییمجموعسیکل،انجامزمان
وماکزیممسرعتروبات،شتابگیريزمانازتابعیسیکلیکانجامزمان.شودمیمتوقفوگرفتهشتاببارهاروبات
.باشدمیپردازندهسرعتووقفزمانهاي
اطمینانقابلیت
دنشخراببارهربینمتوسطزمانازاستعبارتکهاستروباتاطمینانقابلیتروباتیک،درمهمپارامتریک
.روبات



15
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پارامترهاي مهم در طراحی یا انتخاب روبات
تکرارپذیريقابلیت
:ازعبارتندیريپذتکرارخطايمنابع.گویندمیتکرارپذیريقابلیتراقبلینقطهبهروباتیکبازگشتدقتمیزان

روباتمحرکهسیستمدرلقی•
اصطکاك•
حرارتیانبساط•
روباتابعاد•

دقت
:دقتبرموثرعوامل.شودنزدیکفضادرمشخصنقطهیکبهتواندمیروباتیککهاستمقداريدقت
باشدمیماشینکاريدقتازبرگرفتهکهمفاصلساختدقت.
دارندنقشسینماتیکیمحاسباتدرکهاتصالاتوبازوهادقیقطول.
روباتسازهصلبیت.
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بازوي مکانیکی روبات
شودمیگرفتهدرنظرمکانیکیبازوينوعدوبطورکلی

:)هالینکاتصالوچیدمانبراساسبنديتقسیم(
سریالبازوهاي•

موازيبازوهاي•
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بازوي مکانیکی روبات
موازيوسریالبازوهايترکیب•
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روبات سریال

جیرهزنیکواندشدهمتصلهمبهکهشدهتشکیلعضوتعداديازمکانیکیسریالبازويیک
.دهندمیتشکیلسینماتیکی

مفصل ها
اتصال دهنده عضوها
دریافت کننده تحریک

پنجه
انجام دهنده وظیفه ربات

وظایفازخطرناكهايمحیطدرکاروپاشیرنگوجوشکاريها،قطعهجاییبهجاهمچونکارهایی
.استهارباتمعمول
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روبات موازي

موازيکانیکیمبازويدیگر،بیانبه.دهندمیرابستهزنجیرهیکتشکیلهمدیگربابازوهاروباتها،ایندر
روباتهااینهنتیجدر.باشدمیروباتانتهايبهپایهيکنندهمتصلسینماتیکیزنجیرهچندیادوداراي
بستهزنجیرهتحالبدلیل.دارندسریالپیکربنديبامقایسهدربیشتريساختارياستحاموصلبیتداراي
بردهايمونتاژوپروازسازشبیهدرمثالبعنوان.باشندمیمحدودتريکاريفضايدارايبازوها،

.دارندکاربردالکترونیکی


