
تکنولوژی ساخت ربات ىا     

علی اکبر شاه حسینی            
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انٌاع ربات 

(اتوماسیون.)بیشتر خودکاری .صنعتی 

2

(اتونوموس.)بیشتر خوداختیاری. غیرصنعتی 
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ربات ىای صنعتی 
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سیستم ىای ميم در ربات ىای صنعتی 

سینماتیک

کنترل

قوای محرکه
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سیستم ىای ميم در ربات ىای صنعتی 

چگونگی حرکت نسبی بین اجزای مختلف .  سینماتیک

چهار .ربات و نحوه قرارگیری آنها را مشخص میکند 

نوع حرکت اساسی در ربات ها صنعتی وجود دارد
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سینماتیک

نحوه اتصال و      دکارتی(1

یاتاقان بندی اجزا به گونه 

ایست که تکه دوم بازو 

قابلیت حرکت درسه راستای 

طولی عرضی و ارتفاع را 

.دارد 
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سینماتیک

تشکیل شده استوانه ای    (2

از یک صفحه ثابت و یک 

روی .ستون گردان هستند

ستون گردان بازویی نصب 

شده که قابلیت حرکت در 

جهت عمود بر ستون را دارد 

و با ترکیب حرکات فوق بازو 

را میتوان به هر نقطه ای در 

فضا سه بعدی هدایت کرد
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سینماتیک

یک تیر که کروی (3

بصورت تلسکوپی باز و 

بسته میشود و با اتصال 

کاسه ساچمه ای به یک 

صفحه ثابت متصل شده 

   .است 
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سینماتیک

این سیستم الهام گرفته از بازوی انسان است حرکت بازویی (4

    .بازو بصورت دو تکه و یا بیشتر ساخته میشود
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سیستم ىای کنترل 

  

10

سیستم کنترل ربات یک تسلسل منطقی برای ربات ایجاد  

برای مثال جهت . میکند که ربات ملزم به اجرای آن است 

کنترل حرکت ربات سیستم کنترل مختصات مورد نظر که 

ربات باید در هر لحظه به آن دست یابد را با مختصات واقعی 

مقایسه میکند سپس با استفاده از این اختلاف فرمان های 

اصلاح حرکت صادر می گردد   
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انٌاع سیستم ىای کنترل

سیستم حرکت نقطه به نقطه  

مختصات نقاط  در این سیستم

شروع و پایان حرکت به ربات 

داده میشود و سپس سیستم 

کنترل بهترین مسیر بین دو 

نقطه را انتخاب می نماید 
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سیستم حرکت پیوسته   

زمانیکه بخواهیم ربات 

مسیری از پیش تعیین شده 

را بصورت تعداد زیادی 

نقطه مجاور یکدیگر طی 

کند و در حین کار ربات 

نقاط فوق را تعقیب میکند

مانند ربات جوشکار
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(servo position (home position

12

servo inverter

قٌای محرکو
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Encoder
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LINEAR ROTURY
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Drives

14

DCAC(inverter)

STEPPERSERVO
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Drives
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SERVO NET
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SERVO POSITION (TEACH MODE)
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 Servo Positionبا  PLCربات مبتنی بر کنترلر 
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  PLC  ًPCربات مبتنی بر کنترلر 
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Opreation panel

20www.mecha.blog.ir



Opreation panel
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ىا  PLCبرنامو نٌیسی با 

PLCمعرفی انواع •

•Siemens

•Allen Breadlly

•…..
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Siemens PLC   

23

LOGO (micro plc)   S7_200( mini plc)   

S7_400( power plc)   S7_300 (plc)   
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SIEMENS

CONTROLLER

Power plc

S7_400

SIMATIC 
MANAGER

SOFT WARE

فرایند هاي بزرگ

   

PC ADAPTOR

CABLE

Plc

S7_300

SIMATIC 
MANAGER

SOFTWARE

كارخانه هاي كوچك یا 
منطقه اي از یك 
كارخانه بزرگ

PC ADAPTOR

CABLE

Mini plc

S7_200

MICRO WIN

SOFTWARE

فرایند هاي كوچك یا 
بخشي از فرایند بزرگ

PPI CABLE

Micro plc

LOGO

LOGO

SOFTWARE

براي فرایندهاي كوچك

LOGO CABLE

S7 سري

كنترلرهاي زیمنس
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الگٌریتم ساخت یک ربات غیر صنعتی
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دستو بندی اجزای تشکیل دىنده ربات

مکانیک( 1•

الکترونیک( 2•

برنامه نویسی( 3•
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مکانیک

طرحًابستو بو نٌع 

این قسمت از ربات وظیفه نگهداری تمام اجزا . بدنه یا شاسی •
..(طلق -چوب –آلومینیم .)را دارد که بر روی آن بسته میشوند 

(چرخ پا ریل )سیستم های حرکتی •

(هماهنگی با سرعت موتور) اندازه قطر چرخ (1•

(اصطکاک)اندازه عرض چرخ ( 2•

اصطکاک (3•
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الکترًنیک 

( (PCBتهیه برد های الکترونیکی ( 1

(خروجی سیستم..)موتورها و –عملگرها  رله ها (2

(ورودی سیستم.... )کلیدها –سنسورها ( 3
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برای انتخاب موتور موارد زیر در نظر گرفته شود 

در دسترس بودن تغذیه (1

سرعت عملکرد خوب(2

پیچیدگی کنترل(3

مشخصه شتاب (4

بازده مناسب در بار اسمی( 5

توانایی اضافه بار (6

جریان و ولتاژ نامی( 7

   RPMدور بر دقیقه ( 8

ظاهر مکانیکی مناسب( 9
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انٌاع مٌتٌر در ربات ىا

آىنربای دائمی مغناطیس دائمی تٌلید میکند ً رًتٌر               DCمٌتٌر1)

داخل آن میچرخد     
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انٌاع مٌتٌر در ربات ىا

(نحٌه کنترل)   DCمٌتٌر
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کنترلی DCسرً مٌتٌر  یا مٌتٌر  2)
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برنامو نویسی با میکروکنترلر ىا

35

معرفی میکرًکنترلرىا

8051
PIC

AVR
Z80

ARM
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AVR
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 AVR  بیتی  8یک میکروکنترلرCMOS   میباشد.

دستور 130

بیتی 8رجیستر  32

بیتی 8شمارنده و تایمر 

بیتی  16شمارنده و تایمر 

PWMکانال 

ازتباط سریال
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برنامو نٌیسی با کنترلر ىا
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برنامو نٌیسی با کنترلر ىا
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