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ر ا ච سࢂ پا ণ ی  

 ൻ ീ تا৅ ಻ࡑ ণ پاس و  ণ و৯دী ن  ا ا భ భ یش از آن ೯د ش ر چࢁ و ঈ نده  ঻  ଒ ت॥ ن ا৯دی ঻  یایا ඟا ෘهী ࢁ ੢ऩ ه، ૙یا భ ا از ت آن ر ॣ࠽ ࣾت ห و ه ا৯د৆ سا ૏ ীه ૙୓ب  یฬ
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  ده:يچک

ند دهه اخیر ظهور پیدا کرده و اتوماسیون در بخشهاي مختلف صنعت و کارهاي تولیدي در چ کیربات

 یمصارف خانگها جدیدترین مرحله تلاش انسان جهت ربات باشد.روز به روز نیز در حال توسعه می است و

 یکیباشد. یمتحرك هوشمند م يهایند جاروبرقمان ییهانها استفاده از رباتو از جمله آ به شمار می روند

به  یستیربات با .ربات است 1خودمختار یابیاست مساله رهمتحرك مطرح  يهاکه دربحث ربات یاز مسائل

دارد وجود  نآکه درجلو حرکت  ین حال از تمام موانعیشخص حرکت کند و درعمک هدف یسمت 

ن پروژه هدف ابتدا یا درطول .دیحرکت انتخاب نما يرا برا يدیجد ریعبور کرده و مسبدون برخورد 

انواع  یادامه کار، با بررسباشد. در یها من دسته از رباتیابطه با اق در ریاب و تحقیفاصله يهاربات یبررس

به انتخاب  زریو لک یلتراسونمادون قرمز، آ يها مانند روشهادر ربات یابیفاصله يبرا يریگاندازه يسنسورها

بر  یابیفاصله يکپارچه برایستم یک سیاخت و س یت با طراحیاز پرداخته شده است. در نهاینمونه مورد ن

استفاده شده است.  يسنسور يهابهبود داده يان گذر برایلتر میف بر ی، راهکار مبتن2ک ربات متحركی يرو

مده از پردازش شده و بر اساس تابع بدست آ يزکتوسط پردازنده مر يسنسور ين پروژه ابتدا داده هایدر ا

ک ربات ید حرکت یتول يبرا يتکارتم ابیک الگورین با استفاده از آ ی، خروجیشیزماآ يداده ها يرو

  ، مورد استفاده قرار گرفته است.3متحرك همه جهته

  

                                                

1 Autonomous Navigation 

2 Mobile Robot 

3 Omnidirectional Locomotion 
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  مقدمه

  

اتوماسیون در بخشهاي مختلف صنعت و کارهاي تولیدي در چند دهه اخیر ظهور پیدا کرده است و 

که در آنها  ،از چند دهه از ظهور کارخانجات کاملاً مکانیزه بیشباشد. روز نیز در حال توسعه میبهروز

گذرد. اما در چند سال اخیر نمینی در آن نقش اجرائی ندارد، ها اتوماتیک بوده و نیروي انساتمامی پروسه

ایم که طراحی، ساخت و نحوه کار آنها واقعاً حیرت انگیز اي بودهشاهد بوجود آمدن کارخانجات مکانیزه

است. ایده و دانش کنترل اتوماتیک و استفاده از سیستمهاي مکانیزه در کارخانجات به جنگ جهانی دوم می 

  وقوع پیوسته است.هالهاي اخیر بر سما تحولات عظیم و چشمگیر آن داد رس

 يتواند برا یکه م نیماشک یف مختلف است. یجهت انجام وظا یکیمکان ياهلیا روبوت وسیربات 

ژه انجام دهد. مخصوصا آن دسته از یاعمال و يک سریا یگردد و  يزیر برنامهبه دستورات مختلف  عمل

بهتر به انجام رساندن  يبرا یکیمکان ينهاین ماشیبشر باشند. ا یعیطب يها ییتر از حد تواناکارها که فرا

د یتول يجوشکاره یشب يا اعمال تکراریو ا یاش ییجابجا ،درك نمودن، ل احساس کردنیاز قب یاعمال

ها به صورت  دانشگاه یعلم يها است که در بخش ياریبس يسال هامتحرك  يت هاربا نیمچنه شوند. یم

و کمک به  یتوانبخشمانند  ییهانهیدر زم یپزشکدر  ها رباتن یا از. اند گسترده مورد مطالعه قرار گرفته

تواند  یپروژه من یکنند. به طور مثال ربات ساخته شده در ایدارند استفاده م یکه مشکلات حرکت يافراد

  هوشمند استفاده شود. يلچرهایو يسازادهیپ يبرا

ف یرد، کار تعریگ یکه در آن قرار م یط خاصین هوشمند است که قادر است در شرایک ماشیربات 

ن یز ممکن است داشته باشد. با ایط مختلف را نیدر شرا يریگمیت تصمین قابلیرا انجام دهد و همچن ياشده
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که  ییف و ساخته شوند.مانند کارهایتوانند تعر یم یمختلف يکارها يها برافت رباتتوان گیف میتعر

     .ا دشوار باشدیرممکن یانسان غ يانجام آن برا

را در  لیاتومبهست که چرخ زاپاس  ی، قسمتيسازلیکارخانه اتومب  کیمثال در قسمت مونتاژ  يبرا

مثل کمر  ییهایزود دچار ناراحت یلیا انجام دهد خر ن کاریک انسان ایدهند، اگر  یعقب قرار مصندوق

 يجوشکار يا براین کار استفاده کرد و یا يبرا یکیک ربات الکترومکانیتوان از  یشود، اما م یدرد و ...م

ارات به کار یر سیاکتشاف در سا يکه برا ییهاربات نطور.یدشوار کارخانجات هم هم ير کارهایو سا

  .شوندیرممکن است استفاده میکه حضور انسان غ ییمحلهاهستند که در  ییهاروند هم از انواع رباتیم

ه) در سال یروس یجهان يها (ربات  R.U.Rشنامه یسنده نماینو  Karel Capekکلمه ربات توسط 

نمونه  يشنامه ویدر نما باشد. یکارگر م یبه معن 1یکلمه چک اسلواک ن کلمه،یا شهیابداع شد. ر ١٩٢١

ن ین ماشیش ایان نمایدر پا او. ینقاط ضعف معمولالبته بدون  ن قدرت را داشتیشتریاز انسان بن، بعد یماش

ساخته بودند که  یان مجسمه متحرکیونانیش از آن یالبته پ .استفاده شد ه سازندگان خودیمبارزه عل يبرا

ن ساخت بشر یهر ماش یبه معنامروزه معمولاً کلمه ربات  م.ینام یبوده که ما امروزه ربات م يزیه چینمونه اول

شتر یب شود. یم دهد، استفاده مشود را انجا یتوسط انسان انجام م یعیطور طب که به یا عملیکه بتواند کار 

 ين برایو همچن یکیالکترون زاتیو تجه لیمانند اتومب یساخت محصولات يها برا ها امروزه در کارخانه ربات

  رد. یگ یاستفاده قرار مگر مورد یارات دیا سیرآب یاکتشافات ز

 

                                                

1 Robot 
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  ف رباتيتعار  ١. ١

وجود داشته  بحث ف رباتیها در مورد تعرک در دانشگاهینظران و فعالان رباتن صاحبیشه بیهم

ز ین يشود و در موارد یه میاز ربات ارا یصنعت یفی، تعرید ربات، در شرکتیاوقات بر اساس تول یگاه .است

است که با  يساخت ربات در حد يفناوراکنون، ن همه یبا ا ف شده است.یتوص ينسبت به تکنولوژ ربات

از ربات  یافتنیو دست  ینیع یفیتوان تعر یم ينگرندهیآ یبا کم ه وشرفتید و پیجد يه بر تکنولوژیتک

 :ف معتبر ذکر شده استین جا چند تعریدر ا .داشت

 ه انسانها نسبت است که معمولا ب یکه قادر به انجام اعمال يله خودکاریا وسیک دستگاه ی

 است. يه هوش بشریاست که شب یتیا مجهز به قابلیشود و  یداده م

 ف یاز وظا یعیف وسیاست که ط يان خودکار چند منظورهیک ربات هوشمند ،ماشی

نداشته باشد ،همانند  یممکن است به آن شناخت کاف یکه حت یطیمتفاوت را، تحت شرا

 دهد.یمانسان انجام 

  می باشند : ریز قرارز ابطه با کلمه ربات اگر در ریدو تعریف د

  تعریفــی که توسطConcise Oxford Dic  صورت گرفتــه است؛ ماشینی مکانیکی با ظاهر یک

انسان که باهوش و مطیع بوده ولی فاقد شخصیت است. این تعریف چندان دقیق نیست، زیرا تمام 

  چنین امري نیز وجود ندارد.هاي موجود داراي ظاهري انسانی نبوده و تمایل به ربات
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 اي با دقت عمل زیاد که قابل تعریفی که توسط مؤسسه ربات آمریکا صورت گرفته است؛ وسیله

یا سیستم  ریزي مجدد بوده و توانایی انجام چند کار را دارد و براي حمل مواد، قطعات، ابزارهابرنامه

ده است و هدف از ساخت آن ریزي شبرنامه هاي تخصصی طراحی شده و داراي حرکات مختلف

 انجام وظایف گوناگون می باشد.

  

  ک يعلم ربات  ٢. ١

در شهر  یشمس يهجر 515در سال  يالجزر الرزازبنلیاسماعبنالعزتبار ، ابو رددانشمند مسلمان کُ    

 يه امروزیاربکر واقع در ترکین جهان گذاشت .او در شهر دیپا به ا يواقع در شمال عراق امروز يالجزر

 یشمس يهجر 585کرد و در سال  یاربکر زندگیعلم شد و تا آخر عمر در د يریگل و فرایمشغول به تحص

ن ینخست يالجزر ران بود.ین ایاز سرزم یئاربکر جزیو د يلازم به ذکر است در آن دوره الجزر . درگذشت

 ین علت او به عنوان پدر علم مهندسیبه ا . نما را در اواخر عمرش ساختانسان يزیرهربات قابل برنام

 یقیموس یمصنوع ي  بود که در آن چهار نوازنده یق آبیک قایاختراع او ،  . شود یک جهان شناخته میربات

ها به زکردند ، سا ینواختند و حاضران را سرگرم م ی، آهنگ میلطنتجشن س يها مراسم و برنامه يبرا

 یدانستن "با نام  یکتاب یشمس يهجر 585. او در سال شدیم يزیرک و با کمک آب برنامهیدرولیصورت ه

انتقال آب و  يزم موتورین ربات انسان نما و چند مکانینوشت . ا "هوشمند  يهازمیدر رابطه با مکان ییها

  .باشد ین کتاب میاو در ا ين طرحهایباتریعت از زچند سا

  ل شده است :یتشک یک از سه شاخه اصلیعلم ربات    
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 ک ( شامل مغز ربات)يالکترون  

 ربات) يکيزيک (شامل بدنه فيمکان  

 ربات) يريگمينرم افزار (شامل قوه تفکر و تصم 

انسان را متخصصان  یکیزیظاهر فمربوط به  يم، بخشهایه کنیک انسان تشبیک ربات را به یر اگ    

سازند و یم یکیده الکترونیچیپ تک توسط مدارایسازند، مغز ربات را متخصصان الکترونیک میمکان

کنند تا در یم يه سازیربات شب يبرا يوتریامپک يهاله برنامهیافزار قوه تفکر را به وسکارشناسان نرم

  ت مناسب را انجام دهد.یخاص ، فعال يتهایموقع

  

  کيهدف ربات  ١. ٢. ١

 یک در اکثر مواقع در حوزه مهندسیباشد. ربات یک اتصال هوش از ادراك به رفتار میهدف ربات

ک بوده یربات يت کننده هاین هدایکنترل کننده ها اول.دارد انه کاربردیرا یک و مهندسیمکان یبرق، مهندس

ک است. چرخه حس، یتیبرنیلم سده ، موضوع عیچیپ يت سامانه هایکنترل در هدا ياند. استفاده از تئور

باشد، در  یستم ها میت هوشمند سیهدا يک برایتیبرنیاز علم س يتوسعه ا یطرح و عمل در هوش مصنوع

ن یدر ا .ن خطاستیا ياز خطا بکار رفته است و هدف آن حداقل ساز يتر یف عمومین چرخه تعریا

فه اخذ دانش یدرباره جهان ، وظ یدانش ل آن بهیربات تبد يفه گرفتن اطلاعات از حسگر هایچرخه حس وظ

فه انجام اوامر را بر عهده یاجرا و عمل وظ يبرا يد اوامریو تول يریم گی، استدلال ، تصمیو حصول آگاه

  .دارد



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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