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 مقدمه
ربات متحرک یک زمینه جوان علم رباتیک هست که بحث ریشه ای خیلی از رشته های مهندسی و 

 علوم می باشد از قبیل مکانیک، برق و الکترونیک و کامپیوتر و حتی مهندسی اجتماعی
یک ربات متحرک . مطرح می شود    manipulatorsاین بحث در کنار بازوهای رباتیک یا 

این نوع ربات باید در یک .باشد و دارای انعطاف پذیری و هوش خوبی است  قادر به حرکت می
در این سمینار موضوعاتی از قبیل نوع . محیط واقعی و بدون ناظر کار خود را انجام بدهد 

مکانیزمی که برای ساخت یک ربات متحرک مطرح است و طرز جا به جایی و همچنین انواع 
 رباتهای متحرک بحث می شود

 کلمات کلیدی زیر آشنا می شویمو با 
Localization   محل یابی یا علم تعیین مسیر  
Locomotion   خود جا به جایی  
Navigation   رهیابی یا ناوبری  
Cognition  شناخت و درک  

Maneuverability  مانورپذیری  
Omnidirectional   تمام جهته  

 
 تاریخچه  
چک  ۰۲۹۱تخیلی کارل چاپک نویسنده دهه  – نامه علمیاز نمایش  روبوت  روبات یا  کلمه

پا به عرصه   روبوتیک صنعتی  چهل سال پس از این تکنولوژی جدید . واسلواکی اقتباس شده است
 گذاشت و امروز روبات ها دست های مکانیکی بسیار خودکارند که کامپیوتر آنها را هدایت می کند

.  
  بوتیک و کاربردهای مهم روبوتسیر تاریخی پیشرفت های تکنولوژی رو

نیمه های قرن هیجدهم جی دو وکانسون عروسکهای مکانیکی به اندازه انسان ساخت که موزیک 
  می نواختند

 
  .است یقیموس نواختن یبرا یا برنامه یدارا است شده ساخته نوزدهم قرن در که روبات نمونه ینا 
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 یا موزه در نمونه ینا .بودند   حرکت به قادر که ندشد ساخته یخودکار یها ینماش هفدهم قرن در
  .یشودم ینگهدار آلمان در

  مخترع بریتانیایی تقاضای ثبت اختراع روبوت را مطرح کرد  کن داورد -۰581
این روبوت دارای  . استانفورد ساخته شد در موسسه پژوهشی Shaky روبوت سیاری به نام شیکی

بین حساسه های لمسه کننده بود و می توانست به اطراف حرکت حساسه های گوناگون از جمله دور
  . کند
 
 

  کاربرد رباتهای متحرک
 –کشاورزی  –لوله های فاضلاب   -معدنکاری : در محیط های ساختار نیافته  استفاده های بیرونی

 آتش نشانی و اطفا حریق –جنگل ها  –فضا  –نظامی  –زیر آب  –ساختمان سازی  –آب و هوا 
حمایت و  –تمیز کردن خانه های بزرگ : و درون محیط های ساختار یافته تفاده های خانگیاس

–تحقیقات  –نظارت داشتن بر ساختمانها  –در خرید و فروش  –در موزه ها  –جلب توجه مشتری 
  در حمل و نقل و سرویس و نگهداری–سرگرمی و اسباب بازی 

 
می  (autonomos guided vehicle)مخفف  ها بودند که  AGVاز اولین رباتهای متحرک 

باشد به معنی وسایل راهنما شده خودکار که روی ریل های در کارخانجات برای حمل و تقل حرکت 
این عکس یکی . می کردند و بوسیله سیم برق متصل در کف سالن توان خود را بدست می اوردند 

  volvoاز جدیدترین آنها می باشد ساخت شرکت 

 
 

سانتی متر است که از سنسور مادون قرمز استفاده  ۹در  ۹در  ۹یار کوچک آلیس با سایز ربات بس
و یک ربات . می کند و از  یک دوربین فیلمبرداری کوچک هم برای رهیابی استفاده می کند

  .یکی از کارهای آن هم فیلمبرداری بوسیله دوربینی است که روی آن نصب می شود. خودکار است
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 فصل اول
 

 شنایي با رباتهاآ
 

 تعریف ربات
گیررد، کرار ربات یک ماشین هوشمند است که قادر است در شررایط خاصرک کره در آن قررار     مرک 

تعریف شده اي را انجام دهد و همچنین ممکن است قابلیرت تصرمیم گیرري در شررایط مختلرف را نیرز 
فک تعریف و ساخته مرک شروند، با این تعریف مک توان گفت ربات ها براي کارهاي مختل. داشته باشد

 .مانند کارهایک که انجام آن براي انسان غیرممکن، دشوار ِیا اکراه آور باشد
براي مثال در قسمت مونتاژ یک کارخانه اتومبیل سازي، قسمتک هست که چرخ زاپاس ماشین را در 

اراحتک هرایک را انجرام دهرد خیلرک زود دچرار نر دهند، اگر یک انسران ایرن کرارصندوق عقب قرار مک
مثل کمر درد مک شود، اما مک تروان از یرک ربرات الکترومکرانیکک برراي ایرن کرار یرا جوشرکاري و 

ربات هایک که براي اکتشاف در سایر سیارات به کار . سایر کارهاي دشوار کارخانجات استفاده کرد
ت اسرتفاده   روند هم از انرواع ربرات هرایک هسرتند کره در جاهرایک کره حضرور انسران غیررممکن اسرمک

 .مک شوند
در سال ( هاي جهانک روسیه ربات)  R.U.Rنویسنده نمایشنامه   Karel Capekکلمه ربات توسط 

در . باشرد بره معنرک کرارگر مک( Robotnic)ریشه ایرن کلمره، کلمره چرک اسرلواکک. ابداع شد ۰۲۹۰
و بیشرترین قردرت را نمایشنامه وي نمونه ماشین بعد از انسان بدون دارا بودن نقاط ضعف معمرولک ا
البتره پریش از آن . داشت و در پایان نمایش این ماشین براي مبارزه علیره سرازندگان خرود اسرتفاده شرد

 .نامیم یونانیان مجسمه متحرکک ساخته بودند که نمونه اولیه چیزي بوده که ما امروزه ربات مک

 
 نمونه اي از یک ربات متحرک با چرخهای خاص -1-1شکل 

طور طبیعک  ولاً کلمه ربات به معنک هر ماشین ساخت بشر که بتواند کار یا عملک که به امروزه معم
جهرت  مکرانیککاي  ربات یا روبروت وسریله. شود شود را انجام دهد، استفاده مک توسط انسان انجام مک
گرردد یرا یرک  ریزي برنامرهتوانرد برراي عمرل بره دسرتورات مختلرف  است که مک انجام وظایف مختلف

هراي طبیعرک بشرر  آن دسته از کارها که فراتر از حد توانایکمخصوصا . سري اعمال ویژه انجام دهد
ایرن ماشرینهاي مکرانیکک برراي بهترر بره انجرام رسراندن اعمرالک از قبیرل احسراس کرردن، درک . باشرند

 .شوند تولید مک کاريجوشنمودن و جابجایک اشیا یا اعمال تکراري شبیه 

http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ú©Ø§Ù�Û�Ú©
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�
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 :علم رباتیک از سه شاخه اصلک تشکیل شده است
 (شامل مغز ربات)الکترونیک 
 (شامل بدنه فیزیکک ربات)مکانیک 
 (شامل قوه تفکر و تصمیم گیري ربات)نرم افزار 

اگر یک ربات را به یک انسان تشبیه کنیم، بخشهایک مربوط به ظاهر فیزیکک انسان را متخصصران 
مک سازند، مغز ربات را متخصصران الکترونیرک توسرط مردارهاي پیچیرده الکترونیرک مرک مکانیک 

سازند و کارشناسان نرم افزار قوه تفکر را به وسیله برنامه هاي کامپیوتري براي ربات شبیه سازي 
 .مک کنند تا در موقعیتهاي خاص، فعالیت مناسب را انجام دهد

 
 دهند؟ ها چه کارهایي انجام مي ربات
ها براي ساخت محصولاتک مانند اتومبیرل، تجهیرزات الکترونیکری  ها امروزه در کارخانه شتر رباتبی

 .گیرند و همچنین براي اکتشافات زیرآب یا در سیارات دیگر مورد استفاده قرار مک
 

  شوند؟ ها از چه ساخته مي ربات
 :ها داراي سه قسمت اصلک هستند ربات

 . مغز که معمولاً یک کامپیوتر است
 ... ها و ها، چرخ دنده محرک و بخش مکانیکک شامل موتور، پیستون، تسمه، چرخ

توانرد از انرواع بینرایک، حسری، صروتک، تعیرین دمرا، تشرخیص نرور، تماسرک یرا حرکترک  سنسور کره مک
 . باشد

ربات یک . تر شود تواند با اثرپذیري و اثرگذاري در محیط کاربردي با این سه قسمت، یک ربات مک
ن الکترومکانیکک هوشمند است که مک توان آن را مکرراً برنامه ریزي کرد و کارآمد و مناسب ماشی

 براي محیط است، 
، (برراي شناسرایک محریط)حسگرها  وسایل مکانیکک و الکتریکک شامل شاسک، موتورها، منبع تغذیه،

، (مرال لازمبراي انجرام اع)، عملکردها Ultrasonic، سنسورهاي Sonarدوربین ها، سنسورهاي 
، حرکرت در (برنامره اي برراي تعیرین اعمرال لازم)بازوي ربات، چرخها، پاها، قسمت تصمیم گیرري 

برراي راه انرردازي و بررسررک )یرک جهررت خراص، دوري از موانررع، برداشرتن اجسررام و قسرمت کنترررل 
 .می باشد( حرکات ربات

 
 مزایاي رباتها

د ایمنررک، میررزان تولیررد، بهررره وری و رباتیررک و اتوماسرریون در بسرریاري از مرروارد مررک تواننرر
 .کیفیت محصولات را افزایش دهند

رباتها مک توانند در موقعیت هاي خطرنراک کرار کننرد و برا ایرن کرار جران هرزاران انسران را 
براي مثال امروزه براي بررسک وضعیت داخلک رآکتورها از ربات استفاده مک . نجات دهند

همچنین رباتهرا در کراوش یرک آتشفشران . ها صدمه نزندشود تا تشعشعات رادیواکتیو به انسان
 .مورد استفاده قرار می گیرند

رباتها به راحتک به محیط اطرراف خرود توجره ندارنرد و نیازهراي انسرانک برراي آنهرا مفهرومک 
نررردارد مرررثلا رباتهرررا هیچگررراه خسرررته نمرررک شررروند و فقرررط مررردتی از روز را بررررای تعمیررررات و 

 . در مقایسه با کارگران شیفتی زمان بسیار کمی است نگهداری آنها اختصاص داد که
 . دقت رباتها خیلک بیشتر از دقت انسانها است

رباتها در یک ایستگاه کاری می توانند زمان انجام فعالیت و هزینه کلری محصرول را کراهش 
 .دهند
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  :نکاتی که در ساخت ربات باید مد نظر داشت
 
 تمام شده   هزینه -۰
 هاي مورد نظر  ها و قابلیت اندازه و ابعاد مطلوب با توجه به نیازمندي -۹
 تکنولوژي موجود و در دسترس  -3
 توان و قدرت مورد نیاز  -4
 ابعاد  -5
 وزن  -6
 بار مفید قابل حمل حداکثر  -7
 کاربرد  -5
 چند منظوره بودن  -۲
 ایمنک  -۰۱
 پذیري  اطمینان -۰۰
 ( در صورت لزوم)ثبت مسیر حرکت  -۰۹
 قابلیت تعمیر و نگهداري  -۰3
  هاي دردسترس این سیستم هاي واسط جهت هدایت و راهبري و قابلیت اجزا و سیستم -۰4
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