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 :چکیده 

پروژه کارشناسی تحت عنوان )) طراحی ، ساخت و کنترل بازوی آرتیکولار (( می باشد که در سه فصل این 

تهیه شده است ، فصل اول به بررسی تعاریف خاصی که در زمینه رباتیک وجود دارد و همچنین موضوعات 

. در فصل دوم ده استشمرتبط با آن مانند تاریخچه رباتیک ، انواع رباتها ، دسته بندی رباتها  پرداخته 

. در فصل سوم ، ساختن بازوی آرتیکولار گرفته استکاربرد رباتها و همچنین اجزاء رباتها را مورد بررسی قرار 

و برنامه ربات، نحوه کار و استفاده از  شبیه سازی در محیط سیمولینک نرم افزار متلب، شرح عملکرد بازو، 

 نرم افزارهای مورد نیاز و همچنین تصاویری از ربات قرار داده شده است .

که حرکت  هاییمفصل شوند که به وسیله  های صلبی تشکیل میاز رابط (Manipulator) بازوهای مکانیکی

اند. بازوهای مکانیکی توانایی انجام سازند، به یکدیگر اتصال یافتههای مجاور را ممکن مینسبی رابط

ایع مختلف دارند. بازوهای مکانیکی ماهر در طی نریزی شده  متنوعی را در صعملیات از پیش برنامه

ها و نیز تعمیر و اند. کارکردن با آنپیشرفت کرده ای تکمیل یافته وهای اخیر به شکل قابل ملاحظهسال

ها ایجاد پذیری و مهارت آنای میان توان، کنترلتر شده و ارتباط متناسب و بهینهشان آساننگهداری

 .استگشته

های تشکیل دهنده بازوی مکانیکی مجری نهایی وجود دارد که بر حسب کاربردی در انتهای زنجیره رابط

 و جوشکاری ،برشکاری لوازمتواند گیره یا چنگک یا ابزارهای دیگری از جمله رود مینتظار میکه از ربات ا

های وسیعی و متفاوتی از نظیر آن باشد. از این لحاظ بازوهای مکانیکی ماهر متنوعی وجود دارند که گونه

های متنوع دهند. این کاربردها شامل انجام فعالیتکاربردهای صنعتی و نیز تحقیاتی را را پوشش می

 - ربات زیرآبی درنظیر نصب  –مونتاژ، برشکاری و جوشکاری در خطوط تولید تا انجام عملیات متنوع زیرآبی 

ای چون برقراریِ های پیچیدهکردن کابل یا سیم، و یا محبوس کردن اجسام یا نمونهرفتن و دنبالمانند گ

 .ای خطوط الکتریکی یا هیدرولیکی هستندهاتصال

 

https://fa.wikipedia.org/wiki/%D9%85%D9%81%D8%B5%D9%84
https://fa.wikipedia.org/w/index.php?title=%D8%A8%D8%B1%D8%B4%DA%A9%D8%A7%D8%B1%DB%8C&action=edit&redlink=1
https://fa.wikipedia.org/w/index.php?title=%D8%A8%D8%B1%D8%B4%DA%A9%D8%A7%D8%B1%DB%8C&action=edit&redlink=1
https://fa.wikipedia.org/wiki/%D8%AC%D9%88%D8%B4%DA%A9%D8%A7%D8%B1%DB%8C
https://fa.wikipedia.org/wiki/%D8%AC%D9%88%D8%B4%DA%A9%D8%A7%D8%B1%DB%8C
https://fa.wikipedia.org/wiki/%D8%B1%D8%A8%D8%A7%D8%AA_%D8%B2%DB%8C%D8%B1%D8%A2%D8%A8%DB%8C
https://fa.wikipedia.org/wiki/%D8%B1%D8%A8%D8%A7%D8%AA_%D8%B2%DB%8C%D8%B1%D8%A2%D8%A8%DB%8C
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 مقدمه:

اتوماسیون در بخشهای مختلف صنعت و کارهای تولیدی در چند دهه اخیر ظهور پیدا کرده است و روز      

به روز نیز در حال توسعه می باشد. بیش از چند دهه از ظهور کارخانجات کاملًا مکانیزه که در آنها تمامی 

گذرد. اما در چند ساله اخیر شاهد  ها اتوماتیک بوده و نیروی انسانی در آن نقش اجرایی ندارد، نمیپروسه

 حیرت انگیز است. 
ً
بوجود آمدن کارخانجات مکانیزه ای بوده ایم که طراحی، ساخت و نحوه کار آنها واقعا

ایده و دانش کنترل اتوماتیك و استفاده از سیستمهای مکانیزه در کارخانجات به جنگ جهانی دوم می 

 لهای اخیر بوقوع پیوسته است.ما تحولات عظیم و چشمگیر آن در ساارسد. 

 تواند برای عمل بهکه می ماشینجهت انجام وظایف مختلف است. یک  مکانیکیای ت وسیلهارُبات یا روب

گردد و یا یک سری اعمال ویژه انجام دهد. مخصوصا آن دسته از کارها که  ریزیبرنامهدستورات مختلف 

های طبیعی بشر باشند. این ماشینهای مکانیکی برای بهتر به انجام رساندن اعمالی از از حد تواناییفراتر 

 شوند.تولید می جوشکاریقبیل احساس کردن درک نمودن و جابجایی اشیا یا اعمال تکراری شبیه 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ú©Ø§Ù�Û�Ú©
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ú©Ø§Ù�Û�Ú©
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ø§Ø´Û�Ù�
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ø§Ø´Û�Ù�
http://fa.wikipedia.org/w/index.php?title=%D8%A8%D8%B1%D9%86%D8%A7%D9%85%D9%87%E2%80%8C%D8%B1%DB%8C%D8%B2%DB%8C&action=edit
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ø¬Ù�Ø´Ú©Ø§Ø±Û�
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ø¬Ù�Ø´Ú©Ø§Ø±Û�
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 رباتها ، تاریخچه و انواع آنها:  فصل اول   
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 ربات تعریف : 1-1

 : باشند می زیر قرار از ربات کلمه با رابطه در موجود تعریف دو

ظاهر  با مکانیکی ماشینی است؛ گرفته صورت . Concise Oxford Dic توسط که تعریفی:  1-1-1

دقیق  چندان تعریف این . است شخصیت فاقد ولی بوده مطیع و باهوش که یک انسان

 نیز وجود امری چنین به تمایل و نبوده انسانی ظاهری دارای موجود رباتهای تمام زیرا نیست،

 .ندارد

 زیاد که عمل دقت با ای وسیله است؛ گرفته صورت آمریکا ربات مؤسسه توسط که تعریفی: 1-1-2

قطعات،  مواد، حمل برای و دارد را کار چند انجام توانایی و بوده مجدد ریزی برنامه قابل

 و شده است ریزی برنامه مختلف حرکات دارای و شده طراحی تخصصی های سیستم یا ابزارها

 .باشد می گوناگون وظایف انجام آن ساخت از هدف

 رباتها بندی دسته :  1-2

 : باشند می دارا را مشخص خاصیت دو مختلف سطوح در رباتها

 عملکرد در تنوع -1

 محیط با خودکار تطبیق قابلیت -2

 دسته سه .باشیم مختلف آنها انواع تشخیص و تعریف به قادر که است لازم رباتها بندی دسته منظور به

 رباتیک مؤسسه بندی دسته ژاپنی، رباتهای بندی اتحادیه دسته .دارد وجود رباتها مورد در مختلف بندی

 .صنعتی رباتهای اتحادیه فرانسوی بندی دسته و آمریکا

 ژاپنی رباتهای اتحادیه بندی دسته : 1-3

 : کند می تقسیم زیر گروه شش به را رباتها ژاپن، صنعتی رباتهای انجمن
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 متعدد درجات آزادی دارای که است ای وسیله : کند می کار اپراتور توسط که مکانیکی دست یک  -1

 .کند می کار انسانی عامل توسط و بوده

 حالت یک این در .شوند می طراحی ثابت ترکیبات با رباتها دسته این : ثابت ترکیبات با ربات  -2

 به سادگی و دهد می انجام شده تعریف متوالی قدمهای با را مکانیکی کارهای مکانیکی دست

 .نیست تغییر قابل کارها ترتیب

 ترتیب و با متوالی قدمهای با را تکراری کارهای که مکانیکی دست یک : متغیر ترکیبات با ربات  -3

 .است تغییر قابل سادگی به ترتیب این و دهد می انجام شده، تعریف

 باید که کاری را ربات کنترل یا هدایت با دستی صورت به امر ابتدای در اپراتور : آموزش قابل ربات -4

 لازم که وقت هر .کند می ضبط حافظه در را وظیفه انجام مراحل ربات و دهد می انجام شود، انجام

 را شده درخواست ربات وظیفه و نمود درخواست ربات از را شده ضبط اطلاعات توان می باشد،

 .دهد می انجام خودکار بصورت

 و نماید تفهیم می او به کامپیوتری برنامه یک توسط را ربات وظیفه اپراتور : عددی کنترل با ربات  -5

 برنامه با است که رباتی عددی، کنترل با ربات درواقع .نیست ربات دستی هدایت به نیازی

 .کند می کار کامپیوتری

 و محدوده شرایط در تغییر به توجه با کار انجام استعداد و محیط از درک ربات این : باهوش ربات  -6

 .دارد را کار عمل

 آمریکا رباتیک مؤسسه بندی : دسته 1-4

 صنعتی رباتهای فرانسوی اتحادیه بندی دسته : 1-5

 : است کرده تقسیم زیر شکل به را رباتها فرانسوی، صنعتی ربات مؤسسه

 . شود می کنترل دور راه از یا دست توسط که دستگاهی : A نوع

 . قبل از شده محاسبه سیکل یک با خودکار کننده حمل : وسیله B نوع
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 . کنترل خود توانایی با و ریزی برنامه قابل دستگاهی : Cنوع 

 معروف ربات باهوش عنوان به و بیاورد بدست را محیط از معینی اطلاعات است قادر که : دستگاهی Dنوع 

 . است
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