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 مقدمه-1

فيتعار-1-1

كيمكاترون-1-1-1

 جاديا آوريفناييدردن پرقدرتيو ارمهميبسي شاخهكيترونالك،وتريكامپ،كيمكان علمسهبيترك

 دانشباكهدينيبميرا مختلفيليوسا انواعديكن نگاه خود رامونيپ اگربه حالانيهم. است كرده

. اندشده ساخته مكاترونيك

 ...وويدراديسيو بوردكيو تالييجيدنيدوربو اسكنرو نتريپر,موس

كيربات-1-1-2

.شوديم محسوبكيمكاترون هايشاخهازكييكيربات

:است شدهليتشك اصلي شاخهسهازكيربات علم

 ربات مغز شامل:كيالكترون.1

 رباتكييزيف بدنه شامل:كيمكان.2

 رباترييگميتصمو تفكر قوه شامل: افزار نرم.3

 ربات-1-1-3

:باشد رمييزاتيخصوصيداراكه است هوشمندكييالكترومكاننيماشكي ربات

.كردزيير برنامه راًمكرراآن توانمي.1

.است كاره چند.2

.استطيمح براي مناسبو كارآمد.3

كيربات خچهيتار-1-2

 جهاني هاي ربات«شينمادرراي ربات،كلمه Karl Capekاسلواكچكسينو نامهشينما: 1920

.استآورملال كوشش معنيبه»  Robota«چكي كلمهاز جملهنيا.كرد استفاده»هيروس
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ر قابل الگوينينخست: 1938 هاي نامبهييكايآمردو توسط بود، سمپاشي دستگاهكيكهزييبرنامه

Willard pollard وRoseland Harold براي شركتDevilbiss شد طراحي.

.كردفيتعرراكيربات انهگسهنيقوانآندرو كرد منتشررا Runaroundموفيآس زاكيا: 1942

 playbackدستگاهكي سي،يمغناط ضبطاز استفاده ،باGeorge Devol:وتريكامپ ظهور: 1946

كييالكترون وتريكامپنياولJohn Mauchly. رساند ثبتبهنيماش كنترلايبر منظوره همه

(ENIAC) در.ساختايلوانيدانشگاه پنسدرراMITي منظوره همهيالتيجيد وتريكامپني، اول

(Whirl wind) كردحلرا خود مسئلهنياول.

 ريتمأمو انجامايبررا دور راهاز كنترل مفصلي بازوينياول Reymond Goertzفرانسهدر: 1951

با فرعيو اصلييبازونيبيكينمكا متقابل روابطهيكلبر مبتنيآن طراحي. كرد اي طراحي هسته

كه قرقرهو ول تسمهمتدا روشاز استفاده هم هنوز طرحنيااز برگرفتهييهانمونه بود

.شوديمدهيد اي است، هسته كوچك هاي نمونه لمسبهازينكه مواردي در

1954:George Devol  ر قابل رباتنياول  ابداعراونياتوماسنيجها عبارتو طراحيرازييبرنامه

.شد ندهيآدر Unimationبه شركتنيا گذاري نام براياينهيزم اين امر. كرد

1959:Marvin Minsky  وJohn McCarthy دررا مصنوعي هوش شگاهيآزماMIT نهادند بنا.

1960:Unimation  شركت توسطCoudoc آغازآن هاي ربات ستميس توسعهوشد دارييخر 

 شكلاي استوانهتربانيلاوو شدند شناختهآنازپس AMFمانند تراشه ساخت كارخانجات.ديگرد

 بود، فروش شده طراحي Veljkomilen kovic&Johnson Harryتوسطكه Versatranنام به

.رفت

 خودديتولخطدرراآنو كرد دارييخر Unimationازرا صنعتي رباتنياول موتور جنرال: 1962

.داد قرار

1963 :John Mccarthy ازيد مصنوعي هوش شگاهيآزما .كرد بنا تنفورداس دانشگاه گري

،)SRI(استنفورد قاتييتحق ،مؤسسات MITدر مصنوعي هوش قاتييتحق هايشگاهي آزما: 1964

و دانشگاه .افتيشيگشا نبرگياد دانشگاهاستنفورد



٨

.شد گذاريهيپا D&Cكيربات: 1964

.كردسيتأسرا خودكيربات مؤسسه Carnegie Mellonدانشگاه: 1965

به ربات حركات نحوه شناختدر ( Formation Homogeneous Trans)كنواختي حركت: 1965

.دارد وجودكيربات اساسيهينظر عنوانبه امروزه روشنيا.كاررفت

.كرد دارييخرAMFازرا)شد وارد ژاپنبهكه رباتينينخست( Verstranربات ژاپن: 1965

 ژاپندرراآنديلتوو گرفت Unimationازراكيدروليهيهاربات طراحي مجوز كاوازاكي: 1968

.آغازكرد

1968:SRI  ،Shakey )را)اتاقكي اندازهبه وتريكامپكيبا كنترلويينايبتيقابلبااريس رباتكي

.ساخت

 ساختار. كرد طراحيرا استاندارديبازو استنفورد دانشگاهاز Victor Sheinmanپروفسور: 1970

.است معروف استاندارد بازويبههمهنوزاوب حركتييترك

1973 :Cincinnate Milacron صنعتي رباتهايباكه تجاري استفاده قابل وتريكامپنييمنياول 

) Richard Hohnتوسطيطراح(.كرد عرضهرا)T3(شدكنترل مي

، بازوي سازنده،Victor Scheinman پروفسور: 1974 كي فروش جهترا Inc Vicarm استاندارد

.شدمي كنترل وتريكامپنييمكيباديجد بازوي.ساخت صنعتي كاربردهاي نسخه براي

1976 :Vicarm Inc درهم وتريكامپ كرويمكي.شد استفاده2و1نگيكيواييفضا كاوشگردر

.رفت كاربه vicarmطراحي

دو (ASEA)يي اروپا ربات شركتكي: 1977  عرضهرا صنعتيكييكترال قدرتمند تهاي ربااز اندازه،

.كردندمي استفاده خود عملكردزيير برنامه براي وتريكامپ كرويم كنترلركياز ربات هردوكه كرد

1977 :Unimation vicarm Inc, فروخترا.
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1978 :unimation تكنولوژياز استفادهبا (Vicarm puma ) مونتاژ برايزيير برنامه قابلنيماش

(puma ) توانمي همچنان امروزه. داد توسعهراpuma قاتييتحق هاي شگاهيآزمااز ارييبسدررا 

.افتي

.شدديتول Brooksخودكارنيماش: 1978

1978 :SANKYO وIBMمفصليو كننده جمع كننده، انتخاب بازويبا ربات(SCARA) دركه

ر ژاپن Yamanashiدانشگاه .دفروختنرا بود، شدهديتولوزييبرنامه

1980 :Cognex شدديتول.

.شد عرضه CRSتهاي ربا گروه: 1981

1982 :Fanuc در موتور جنرالو ژاپنازGM Fanuc قراردادكايآمر شمالدر ربات فروشيبرا 

.بستند

.شد عرضه Adeptتكنولوژي: 1983

1984 :Joseph Engelberger هايربات نامآنازپسو كرد آغازراكيرباتدر راتييتغ جاديا 

 (developed service Robots)افتهي توسعه خدماتي هايرباتبه (Helpmate)كمكي

.افتيرييتغ

را خودكييالكتر هايرباتديتولخط، كاوازاكي Unimationساخت مجوز افتني خاتمهبا: 1986

.داد توسعه

.ديخر Westing houseازرا Staubli ،Unimationگروه: 1988

.شد عرضه Sensableتكنولوژي: 1989

 نمونهايبررا آلاسكادر آتشفشانكي CMUكيربات مؤسسهازپاشش متحرك رباتكي: 1994

.كرد كاوش آتشفشاني ازگازهاييبردار
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 رباتو ضبطرا جهانازرييتصاوشدخيمر وارد رباتكه زمانياز ناساخيمرابيهرا ربات: 1997

.كرد ارسالرا دور هاي ارهيسبهشيسفرهاازرييتصاو Sojournerاريس

1998 :Honda ازاي نمونهP3)آغاز 1986دركه) انسانهيشب طراحي پروژهدر نمونهنيهشتم 

.كرد را عرضه بود شده

2000 :Honda كرد عرضهرا انسانهيشب هايربات سرياز بعدي نسلمويآس نمونه.

2000 :Sony لقبكه خود انسانهيشب رباتاز( Sony Dream Robots ) SDR پرده گرفت،را 

.برداري كرد

2001 :Sony سگ هايرباتاز نسلنيدومAibo كرد عرضهرا.

)يي فضا ايستگاهدور راهاز كنترل ستميس: 2001 SSRMS) كيربات مؤسسه توسطMDكانادادر 

.كرد آغازرا المللينيبييفضا ستگاهياليتكماتيعملوشد پرتاب مداربهتيبا موفقو ساخته

شگاهها،يآزماها،كارخانهدركهييرباتها عنيي هستند، صنعتييرباتها رباتها،%90 امروزه،

.شوندمي كارگرفتهبه مشابه بخشهايو مارستانها،يروگاهها،بيانبارها،ن

 امروزه ولي شدند،مي كارگرفتهبه خودروسازي هاي كارخانهدر صنعتي رباتهاي اكثر قبل،يسالها در

ن تنها .شوندمي گرفته كاربه خودروسازي كارخانه هايدرايدندر موجود رباتهايازمييحدود

را خطرناكو سخت كارهايتا است گسترش حالدر سرعتبه زندگي انسان ابعاد همهدر رباتها مصارف

مي استفادهتربااز رآكتورها داخليتيوضع بررسيايبر امروزه مثال براي. دهند انجامي انسانجا به

.نزند صدمه انسانهابهويواكتيتشعشعات رادتا شود
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 ربات انواع-1-3

: ربات هابه صورت زير است بنديميتقس كلي طور به

 مسابقاتي هاي ربات�

 اكتشافيو قاتييتحق هاي ربات�

 صنعتي هاي ربات�

 مسابقاتي هاي ربات-1-3-1

 بردن بالاوشيافزا هاييتيفعالنيچن انجاماز منظور. شودمي ساخته امروزه مسابقاتي هاي ربات انواع

ايند سراسرنيمهندسو دانشجوهانيبدركيربات دانش انتشارونهيضمنيايهاآوري وفنيتكنولوژ

. نباشد خاصي بخشارياختدر دانش منحصراًنياتا باشدمي

 اكتشافيو قاتييتحق هاي ربات-1-3-2

و هاي گازو ناكخطرطيشرادر قاتييتحقو اكتشافي هايتيفعال انجام براي هايرباتاين ييايميشسمي

يكردن بعض راحت كلاًو آورانيزو سخت هايكار انجامايو انسان توسط وروداي عبور قابلريغ مناطقو

. شودميشيآزماو ساختههاكار از

 هاي صنعتيربات-1-3-3

.رديگميقرار استفاده مورد صنعتي هايپروسهترقيدقوترعيسر انجام براي صنعتي ربات

. پاشي رنگو كاري جوشايبر خودرو مونتاژخط سازيخودروعيصنا هايربات آنها براي مثالنيتربارز

يم استفادهكيالكترون قطعاتقيدقوعيسر مونتاژيبرا آنهااز گرييد انواعازهمكيالكترونعيدرصنا

.شود
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 ربات ساختار-1-4

:باشديمريز بخشهاي شامل رباتكي ساختار

و سنسورو مگنت,ها مفصل,ربات بازوها قدرت انتقال ستميس, موتورها:كيمكان-1  ...ها

 ...و گناليسديتول,ها كنندهتيتقو, ورهايدرا:كيالكترون-2

بليدر, اجسامب پرتا, اجسام برداشتن, موانعاز دوري, خاص جهتكيدر حركت:رييگميتصم-3

 ...و خطوطبيتعق,زدن

 ...ريمس كنترل, نظر مورد جهت, نظر مورد سرعت موتورها براي هايگشتاورو روهاين كنترل: كنترل-4

 موفيآس توسط شده مطرحكيربات قانون-1-5

.بزنند صدمه نسانهاابه چگاهيهدينباها ربات.1

با ربات.2 .كنند اجرا اول قانونازيجيسرپ بدونرا انسانها دستوراتديها

.كنند محافظت خوداز دومو اول قانون نقض بدونديباها ربات.3

 ربات مزاياي-1-7

راتمحصولاتيفيكو بهرهد،يتول زانيم مني،يا توانندمي موارداز ارييبسدرونياتوماسوكيربات.1

.دهندشيافزا

.دهند نجاترا انسان هزاران جان كارنياباو كنند كار خطرناك هايتيموقعدر توانندمي رباتها.2

 رباتها.ندارد مفهومي آنها براي انساني ازهايينو ندارند توجه خود اطرافطيمح راحتيبه رباتها.3

.شوندخسته نمي چگاهيه
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مايلييمحددر آنها است انسانهااز شتريبلييخ رباتها دقت.4 .دارند دقتنچياكرويحتي

 انجام كاركي تنها لحظهكيدر انسانها ولي دهند انجامهمبارا كار چند لحظهكيدر توانندمي رباتها.5

.دهندمي

هارباتبيمعا-1-8

اريبس تواندميبمطلنياكه ندارند مناسبييپاسخگوييتوانا اضطراري تهاييموقعدرها ربات.1

.باشد خطرناك

.هستندبرنهيهزها ربات.2

.دهندمي انجامرا اند شده ساختهآن برايكه كاري فقط عنيي دارند محدود هايتيقابل.3
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و ماخذ :منابع

و راهنماي ساخت ربات با استفاده از ميكرو كنترولر-1 جان آيووين:نويسنده PICاصول

 1388ارات كانون نشر علوم چاپ سوم مهدي مشاقي طبري انتش:مترجم

نص:نويسنده AVRمرجع كامل ميكروكنترولر-2  محمد مهدي پرتوي فر انتشارات
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