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' Robot

* Karel Capek

* Rossum’s Universal Robots
*Joseph Engelberger

® Robot Institute of America

° Manipulator
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' Teleoperators
* Numerically Controlled Milling Machines
* Computer Numerical Control

* Japanese Industrial Robot Association
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' Embedded Systems

* Robotics
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* Autonomous Guided Vehicle
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’ Light Detection and Ranging



P oo Ob gzmadld

Sy 095 0395 ollsloiT b 9 wikigo OULLIS LS 4 ol S ol (o 4y (g ywd Cager

Ao 8 dx>1 0



& ln

[1] S. G. Tzafestas, Introduction to Mobile Robot Control, Elsevier, London, 2014.

[2] R. Siegwart, I.R. Nourbakhsh and D. Scaramuz, Introduction to Autonomous
Mobile Robots, MIT Press, Cambridge, MA, second edition, 2011.

[3] T. Brdaunl, Embedded Robotics: Mobile Robot Design and Applications with
Embedded Systems, Springer-Verlag, Heidelberg, third edition, 2008.

[4] E. Williams, Make: AVR Programming, Maker Media, Sebastopol, CA, 2014.

[5] R. Toulson and T. Wilmshurst, Fast and Effective Embedded Systems Design -
Applying the ARM mbed, Elsevier, Oxford, 2012.

[6] M. W. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, Robot Modeling and Control,
Wiley, New York, 2005.

[7] G. McComb, Robot Builder’s Bonanza, McGraw-Hill, New York, fourth edition,
2011.

[8] A. Noureldin, T. B. Karamat, and J. Georgy, Fundamentals of Inertial Navigation,

Satellite-based Positioning and their Integration, Springer-Verlag, Heidelberg, 2013.

VY



	سپاسگزاری
	فهرست مطالب
	فهرست شکل‏ها
	چکیده
	1 مقدمه
	1-1 ربات چیست؟
	1-2 ربات سیار و کاربردهای آن
	1-3 چرا باید ربات بسازیم؟
	1-4 روند ساخت یک ربات
	1-4-1 تعریف وظایف
	1-4-2 طراحی سازه‏ی مکانیکی
	1-4-3 ساخت سازه‏ی مکانیکی
	1-4-4 طراحی و پیاده‏سازی مدارات الکترونیکی
	1-4-5 برنامه‏نویسی و پیاده‏سازی وظایف


	2 سازه‏ی مکانیکی
	2-1 مقدمه
	2-2 طراحی سازه
	2-3 ساخت سازه

	3 مدارات الکترونیکی
	3-1 مقدمه
	3-2 پردازنده‏ی مرکزی
	3-3 طراحی و پیاده‏سازی مدارات
	3-3-1 برد مرکزی
	3-3-2 برد تغذیه
	3-3-3 برد انکودرها


	4 حسگرها
	4-1 مقدمه
	4-2 دسته‏بندی حسگرها
	4-3 دریافت اطلاعات از حسگرها
	4-4 انکودرها
	4-5 فاصله‏یاب‏های اولتراسونیک
	4-6 ژایروسکوپ و IMU

	5 هدایت و جابجایی
	5-1 مقدمه
	5-2 عملگرها
	5-3 هدایت موتورهای DC
	5-4 مفهوم PWM
	5-5 انتخاب موتور
	5-6 جابجایی ربات‏های چرخدار

	6 کنترل و ناوبری
	6-1 مقدمه
	6-2 چرخ‏های مکانوم
	6-3 حرکت همه‏جهته
	6-4 سینماتیک
	6-5 کنترل سرعت چرخ
	6-6 تنظیم ضرایب PID
	6-7 مکانیابی نسبی
	6-8 ناوبری
	6-9 برنامه‏نویسی

	7 آزمایش و نتیجه‏گیری
	7-1 مقدمه
	7-2 نتایج کنترل سرعت موتور
	7-3 محیط آزمایش ربات
	7-4 آزمون حفظ فاصله از دیوار
	7-5 آزمون تعقیب دیوار
	7-6 آزمون ناوبری نقطه به نقطه
	7-7 آزمون ناوبری پیوسته
	7-8 نتایج و منابع خطا

	ضمائم
	الف) طرح‏های دوبعدی قطعات اصلی سازه‏ی مکانیکی ربات
	ب) نحوه‏ی اتصال پایه‏های هدربرد LPC1768 به بخش‏های مختلف ربات

	مراجع



