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ایه کتاتخاوٍ َمزاٌ تا . تزای تزوامٍ وًیسی رتات استفادٌ ضذٌ است  arteدر ایه آمًسش اس کتاتخاوٍ 
تایذ تٍ صًرت جذاگاوٍ آن را داولًد کزد ي سپس تٍ صًرت سیز آن را در  تلکٍنمی شود متلة وصة 

.متلة فزاخًاوی کزد
.کتاتخاوٍ را در مسیز سیز کپی میکىیم

C:\Program Files\MATLAB\R2010a\toolbox
را اس   arteدر پىجزٌ تاس ضذٌ کتاتخاوٍ . را میزيیم File=>set pathي تعذ در تزوامٍ متلة مسیز 

.اوتخاب میکىیم add With subfolderطزیق گشیىٍ 
سپس تا استفادٌ اس دستًر  

>>init_lib
.می تًاویم تفُمیم کٍ آیا کتاتخاوٍ افشيدٌ ضذٌ است یا وٍ

در صًرتی کٍ کتاتخاوٍ تا مًفقیت تٍ متلة افشيدٌ ضذٌ تاضذ کذَای سیز در ادامٍ دستًر تالا تٍ ومایص 
.در می آیىذ

% ARTE (A Robotics Toolbox for Education)
% Copyright (C) 2012 Arturo Gil Aparicio, arturo.gil@umh.es
% http://arvc.umh.es/arte
%
% This program is free software: you can redistribute it and/or modify
% it under the terms of the GNU Lesser General Public License as published by
% the Free Software Foundation, either version 3 of the License, or
% any later version.



:بِ صَرت زیر است  ARTEًحَُ برًاهِ ًَیسی در هتلب با استفادُ از کتابخاًِ 
.(در ایي هقالِ قرار است با ًحَُ اًجام کارّای زیر آشٌا شَین)

رتطات ي وقطاه َطذا را    ( teachفزاخطًاوی تطا دسطتًر    )تا استفادٌ اس راتط  گزافیکطی    -1
. مطخص میکىیم

. کارتز رتات را  در وقاه مختلف اس فضای کاری کٍ مًرد ویاس خًاَذ تًد، قطزار مطی دَطذ   
.(تزای مثال، گزفته یک قطعٍ ي گذاضته آن داخل جعثٍ)
تطٍ مىوطًر اوجطای ایطه کطار، وقطاه در راتط         . وًضتٍ می ضًوذام فایل ایه وقاه در یک  -2

. گزافیکی ایجاد ي سپس آن را تٍ یک ای فایل اوتقال می دَىذ
تطا اسطتفادٌ اس   . تزوامٍ وًضت ضذٌ می تًاوذ در وطزی افطشار متلطة ضطثیٍ سطاسی ضطًد       -3

اتشارَای اضکال یاتی می تًان گای تٍ گای تزوامٍ را تحطت ووطز گزفطت ي ایطزادات آن را     
.تزطزا ومًد



ایطه کطار تطا    . تزجمطٍ کطزد    RAPIDدر وُایت، ایه تزوامٍ را می تًان تٍ یک فایطل   -4
.قاتل اوجای است  matlab2RAPIDاستفادٌ استاتع 

فایل تذست آمذٌ می تًاوذ تزای تزوامٍ ریشی یک رتات ياقعطی مطًرد اسطتفادٌ قطزار      
.گیزد

راٌ َای مختلفی تزای اوتقال ایه تزوامٍ تزجمٍ ضذٌ تٍ رتطات يجطًد دارد کطٍ میتطًان      
اضارٌ کزد ي یطا اسطتفادٌ اس تزوامطٍ َطایی کطٍ اس       Robot studioتزای ومًوٍ تٍ تزوامٍ 

.تزای اوتقال اطلاعات استفادٌ می کىىذ  FTPپزيتکل 



-abbاتتذا تا استفادُ اص دستَسات صیش ستات  irb140 سا فشاخَاًی هیکٌین.
>> init_lib
>> robot=load_robot('abb', 'IRB140');

کِ دس اسلایذ قثلی دس هَسد آى تحث شذ هحیط گشافیکی  teachسپس تا استفادُ اص دستَس 
.هَسد ًظش سا لَد هی کٌین

>> teach

.هی تَاًین ستات ّای دیگشی سا ًیض فشاخَاًی کٌین abbػلاٍُ تش ستات 
:ّستٌذ ػثاستٌذ اص arteلیست ستات ّایی کِ دس کتاتخاًِ  

ABB
ADEPT
EPSON
MITSUBISHI
FANUC
KUKA
STÄUBLI
UNIMATE

.قاتل دستشس ّستٌذ arte => robotsایي ستات ّا اص آدسس 



.ساتط گشافیکی تِ صَست شکل صیش تاص هی شَد teachتؼذ اص اجشای دستَس 



.ًقاط ّذف سا هشخص هیکٌین ’Target points‘جْت هشخص کشدى ًقاط حشکت ستات اص قسوت  



(رابط گرافیکی کٌترل بازٍّای ربات) teachتَضیح قسوت ّای هختلف پٌجرُ 

Load Robot 
دس ایٌجوا ستوات   . تشای فشاخَاًی ستات هَسد ًظش تِ هحیط شثیِ ساص استفادُ هی شوَد 

کووِ دس ایٌجووا هووا تووا اسووتفادُ اص دسووتَس . هووی تاشووذ abb –irb140هووَسد ًظووش هووا 
load_robot ایي کاس سا کشدین.

load end tool (effector )
کاسگیشّای هختلفوی دس   .تشای اًتخاب کاسگیش هٌاسة اص ایي گضیٌِ استفادُ هی کٌین

ٍجووووووَد داسًووووووذ کووووووِ هیتَاًیووووووذ اص  شیوووووو  آدسس      arteکتاتخاًووووووِ 
arte/robots/equipment/end_tools تِ آًْا دستشسی پیذا کٌیذ.

.سا فشاخَاًی ًواییذ parameters.mتشای اًتخاب کاسگیش هَسد ًظش شوا تایذ فایل 
الثتِ تذٍى ستات . )تؼذی ًوایش دادُ هی شَد 3تؼذ اص فشاخَاًی کاسگیش سٍی هحیط 

گضیٌوِ   teachتشای هشواّذُ کواسگیش سٍی ستوات تایوذ اص پٌجوشُ       -abb-ir140–اصلی 
refresh سا تضًیذ.

.تصَیش هَجَد دس اسلایذ تؼذی اتصال کاسگیش تِ ستات سا ًشاى دادُ است





Load equipment
.ایي گضیٌِ تشای آٍسدى تجْیضات هکول ٍ کوکی تِ هحیط کاس ستات است 

.قاتل دستشس ّستٌذ /arte/robots/equipment/bodyworkایي تجْیضات اص هسیش 



.ًحَُ آٍسدى یک هیض تِ هحیط شثیِ ساص دس شکل صیش ًوایش دادُ شذُ است



استفادُ   load a piceتشای آٍسدى یک قطؼِ کَچک کِ ستات تتَاًذ آى سا جاتجا کٌذ اص گضیٌِ 
.هیکٌین







.برای تغییر مختصات قطعه کار از دستور زیر استفاده میکنیم
>> robot.piece.T0(1:3,4)=[-0.1 -0.5 0.2]';

Tool Center Point (TCP)
.مختصاتی است که کارگیر باید در آن نقطه قطعه مورد نظر را بردارد

.  موقعیت و جهت نوک ابزار است که در آنجا  جوش می زندTCPبرای مثال در یک ابزار نقطه جوش زن، 



تؼذ اص آٍسدى قطؼات هَسد ًیاص تِ هحیط شثیِ ساصی هی تایست کاسگیش ستات سا تِ ًقطِ هَسد ًظش 
.  تثشین

.اًجام پزیشد move jointsٍ یا   move end effectorایي کاس تا استفادُ اص هٌَّای 



اًتخواب   linerسا  kind of movmentاگش گضیٌِ  move end effectorدس هٌَی 
تغیش جْت کواسگیش توِ صوَست خطوی      ..., +x+,y+,zکٌین تا کلیک سٍی گضیٌِ ّای  

.خَاّذ تَد
.اًتخاب کٌین حضکات تِ صَست چشخشی خَاّذ تَد movementاها اگش آى سا 

ػلاٍُ تش گضیٌِ ّایی کِ دس تالا ششح دادُ شذ هیتَاى اص قسوت
direct / inverce kinematic  تذیي صوَست کوِ هختصوات    . ّن استفادُ ًوَد

هوی ًَیسوین ٍ سوپس دکووِ      px,py,pzجایی کِ کاسگیش تایذ تشٍد سا دس قسووت  
move to  هیثیٌین کِ  تاصٍّای ستات تِ صَست خَدکاس توِ سووت آى   . سا هیضًین

. هختصات حشکت هی کٌذ ٍ دس ًقطِ هَسد ًظش هی ایستٌذ

دقت شَد چٌاًچِ هختصات دسج شذُ صحیح ًثاشٌذ ستات ّیچگًَِ حشکتی ًخَاّذ 
.کشد





دس ًْایت تا اًتقوال کواسگیش توِ توالای سوش      
قطؼِ هختصوات ًقطوِ اٍل تذسوت هوی     

.آیذ



کلیک   ”Save current target as“تؼذ اص ایٌکِ کاسگیش سا تِ ًقطِ هَسد ًظش سساًذین سٍی گضیٌِ 
.هیکٌین

.تشای ّش ًقطِ هی تایست ایي کاس سا اًجام دّین ٍ هختصات آى سا رخیشُ کٌین
.هختصات ًقطِ اٍل سا دس هَقؼیت صیش دس ًظش هیگیشم



مختصات نقطه سوممختصات نقطه دوم



مختصات نقطه پنجممختصات نقطه چهارم



تشای سسیذى . هختصات ًقطِ پٌجن ّواى ًقطِ ششٍع است کِ اص آًجا حشکت ستات ششٍع هی شَد
.سا تضًین reset allتِ ایي ًقطِ هی تَاًین دکوِ 

.تا کلیک سٍی ایي گضیٌِ تاصٍّای ستات دس ّش کجا کِ تاشٌذ تِ حالت اٍلیِ خَد تاص هی گشدًذ



کلیک هی  save tps to fileدس ًْایت تؼذاص ایٌکِ هختصات ًقاط هختلف تذست آهذ سٍی گضیٌِ 
.کٌین

.دس صفحِ جذیذ پَشِ ای سا جْت رخیشُ کشدى  ایي هختصات اًتخاب هی کٌین
.ایجاد شَدام فایل یؼٌی یک . تاشذ m.دقت شَد کِ فشهت فایل رخیشُ شذُ تایذ تِ صَست 



.تؼذ اص رخیشُ ساصی هی تَاًین آى فایل سا تاص کٌین ٍ هختصات دسج شذُ دس آى سا تثیٌین
.آًْا سا رخثشُ کشدین target pointهختصات رخیشُ شذُ ّواى ًقا ی ّستٌذ کِ دس قسوت 

ٍاقغ دس هسیش  practice_1_programming.mدس هشحلِ تؼذ ایي هختصات سا دس فایل  
arte\RAPID\programs\  کپی هی کٌین.

.تشای فشاخَاًی فایل تالا کافیست دس هتلة قطؼِ کذ صیش سا تایپ کٌین
>> edit practice_1_programming.m 

.دس تصاٍیش هَجَد دس اسلایذ تؼذی هکاى کپی کذّا هشخص شذُ است





غیش اص ساُ تالا کِ هختصات ًقاط ّذف سا دس یک فایل اص پیش تؼشیف شذُ کپی  
.هیکشدین هی تَاًین خَدهاى آى فایل سا ایجاد کٌین

.ًَشت fonctionقطؼِ کذ کِ دس اسلایذ تؼذی آٍسدُ شذُ است سا تایذ دس یک 
\file\newتایذ هسیش  functionتشای ایجاد  function سا تشٍین.

کذّایی کِ تا سًگ صسد ّای لایت شذُ اًذ ّواى هختصات ًقاط کاسگیش ّستٌذ کِ 
.دس هشحلِ قثل آًْا سا رخیشُ کشدین

دس ٍاقغ تِ غیش اص کذّای ّای لایت شذُ تقیِ کذّا ّوَاسُ ثاتت ّستٌذ ٍ آى ّا 
.سا تغییشی ًوی دّین





ًوام اًتخواتی توشای ایوي فایول سا      . )تؼذ اص ًَشتي کذّا فایل سا رخیشُ هوی کٌوین  
test_1.m هی گزاسین).

دس )حال تشای ایٌکِ کذّای تذست آهذُ تِ تشًاهِ ای قاتل خَاًش تَسوط ستوات   
تثذیل شَد هی تایست توا اسوتفادُ اص دسوتَس صیوش     (  abbایٌجا ستات ّای ششکت 

.تثذیل کشد rapidکذّا سا تِ صتاى 
>> matlab2RAPID
تا تایپ ایي کذ دس هحیط هتلة پٌجشُ ای تواص هوی شوَد کوِ هوی تایسوت فایول        

test_1.m سا اًتخاب کشد.
.تؼذ اص اًتخاب فایل هتَى صیش دس صفحِ هتلة ًوایش دادُ هی شًَذ

Converting Matlab into RAPID lenguaje...
Sink_name =
test_1.prg

هی تاشذ ٍ هی تَاًین تِ ٍسویلِ   rapidتذست آهذُ تِ صتاى  test_1.prgفایل 
.آى سا تِ کٌتشلش ستات اًتقال دّین FTPًشم فضاس ّای 

دس ّواى هسیش ٍ پَشِ ای رخیوشُ هوی شوَد کوِ فایول       test_1.prgفایل : تَجِ
test_1.m  سا اًتخاب کشدین.



سا توِ هحویط شوثیِ سواصی     ... ػلاٍُ تش ایٌکِ تا استفادُ اص هحیط گشافیکی هی تَاى اتضاسّا ٍ کاسگیش ٍ
.آٍسد تا استفادُ اص دستَسات صیش ّن هیتَاى ایٌکاسّا سا اًجام داد

%   A) بارگذاری یک ربات

%       robot = load_robot('abb','irb140');
%       OR
%       robot = load_robot('abb','irb52');
%   B) بارگذاری تجهیزات

%       robot.equipment = load_robot('equipment','tables/table_two_areas');
      %

%   C) بارگذاری کارگیر

%       robot.tool= load_robot('equipment','end_tools/parallel_gripper_0');
%   D) بارگذاری قطعه کار

%       robot.piece=load_robot('equipment','cylinders/cylinder_tiny');
%

%   E) اگر لازم بود تغییر موقعیت قطعه کار

%
%       robot.piece.T0= [1 0 0 -0.1;

0 1 0 -0.5;
0 0 1 0.2;
0 0 0 1];



.دس حیي اجشای شثیِ ساصی هی تَاى اص دستَسات صیش استفادُ کشد

% during the simulation, call simulation_open_tool; to open the tool and 
% simulation_close_tool; to close it.
%
% To grip the piece, call simulation_grip_piece; and
% simulation_release_piece to release it.
%
% The call to each function must be in a correct, otherwise, the result may be
% undesired, thus, typically the correct sequence is:
% simulation_open_tool;
% (approach the piece to grab with MoveL or MoveJ)
% simulation_close_tool;
% simulation_grip_piece; --> the piece will be drawn with the robot
%
% move to a different place with MoveJ or MoveL
% simulation_open_tool;
% simulation_release_piece
%
% In RAPID, consider the use of ConfJ on, or ConfJ off, or ConfL on, or ConfL off



تِ  َس کلی اگش شوا تخَاّیذ تواهی ایي هشاحل گفتِ شذُ تشای شثیِ ساصی حشکت ستات جْت 
تشداشتي یک قطؼِ اص یک هحل ٍ گزاشتي آى دس هحلی دیگش سا شثیِ ساصی کٌیذ کاسّای صیش سا 

.اًجام دّیذ
فایل صیش سا تاص هیکٌین -1 

arte/RAPID/programs/practice_1_programming.m.
سپس . سا فشاخَاًی هی کٌین IRB 140تا استفادُ اص دستَسی کِ دس اسلایذ ّای قثلی تَد ستات  -2

.هحیط گشافیکی سا لَد هی کٌین teachتا استفادُ اص دستَس 
>>init_lib;

>>robot = load_robot('abb','irb140');
>>teach

دقت شَد هسیش کاسگیش تِ صَست .اًتخاب هیکٌین  Load end Toolکاسگیش سا اص  شی  گضیٌِ  -3
.صیش است

arte/robots/equipment/end_tools/parallel_gripper_0 
.  هیض سا اص هسیش صیش تِ هحیط شثیِ ساص هی آٍسین  Load equipmentتا کلیک سٍی گضیٌِ  -4

arte/robots/equipment/tables/table_two_areas 
.ٍ هسیش صیش هی آٍسین  Load a pieceقطؼِ کاس سا ًیض تا استفادُ اص گضیٌِ  -5

arte/robots/equipment/cylinders/cilynder_tiny 
سشاًجام تا کلیک سٍی گضیٌِ            دس ًَاس اتضاس هی تَاًین شاّذ حشکت شثیِ ساصی شذُ ستات  -6

.تشای تشداشتي قطؼِ اص هَقؼیت الف ٍ گزاشتي آى دس هَقؼیت ب هی تاشذ



تشای حزف هحَسّای هختصات تشای ایٌکِ شلَغی کاس سا کاّش دّین تا استفادُ اص دستَسات صیش 
.هٌحٌی ّا سا حزف هیکٌین

>> robot.graphical.draw_axes=0;
>> drawrobot3d(robot,[0 0 0 0 0 0])
>> teach



...سپاس از تَجِ شوا


