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طراحی مکانیزم دستکاری



.ستگی داردوظایفی که یک ربات می تواند انجام دهد نیز بسیار متفاوت است و به طراحی آن ب•
:عناصر یک سیستم ربات تقریباً به چهار دسته تقسیم می شوند•
.بازوی مکانیکی ربات از جمله حسگرهای داخلی یا حس عمقی آن. 1•
.ابزار انتهایی یا انتهای بازو. 2•
.  حسگرها و عوامل خارجی، مانند سیستم های بینایی و غیره. 3•
کنترل کننده. 4•



طراحی بر اساس الزامات کار•
فطیدارندانجامراجهانیبرنامه ریزیقابلیتکههستندماشین هاییاسماًروبات هااگرچه

برایمکانیکیبازوهای.استمتفاوتکهاستعملیوجوییصرفهوظایف،ازایگسترده
جابجاییبهقادربزرگهایروباتمثال،عنوانبه.اندشدهطراحیوظایفازخاصیانواع

.ندارندرااینمعمولاًپوندیصدهاهایمحموله
اندازه،فقطنهدید،خواهیمکههمانطور.مداربردهایدرالکترونیکیقطعاتدادنقرارقابلیت

نوعبایهمگوای فایکنترلوسنجشفعال سازی،انواعواتصالات،ترتیباتصالات،تعداداما
.هستندمتفاوتبسیارکار



تعداد درجات آزادی•
همه . باشدتعداد درجات آزادی در یک بازوی مکانیکی باید با تعداد مورد نیاز کار مطابقت داشته

.کارها به شش درجه آزادی کامل نیاز ندارند
.رایج ترین چنین شرایطی زمانی رخ می دهد که اثر پایانی دارای یک محور تقارن باشد

بی اهمیت استت، ،ZTدر این مورد، جهت گیری ابزار نسبت به محور ابزار، . یک ابزار سنگ زنی را به دو روش مختلف قرار می دهد
را به روش های بی نهایتت  DOF-6برای اینکه بگوییم می توانیم این ربات . زیرا چرخ سنگ زنی با چند صد دور در دقیقه می چرخد

س جوشتکاری قتو. ، می گوییم که ربات برای این کار اضافی است(یک متغیر آزاد است ZTچرخش در مورد )برای این کار قرار دهیم 
انتهتایی الکتریکی، جوشکاری نقطه ای، سوراخ زدایی، چسب کاری و پرداخت نمونه های دیگری از کارهایی است که اغلب از افکت های

درجه3درجه، 5. با حداقل یک محور تقارن استفاده می کنند





در .ر برسدفضای کاردر انجام کارها، یک بازوی مکانیکی باید به تعدادی قطعه کار یا فیکسچ•
گر، در موارد دی. برخی موارد، می توان آن ها را مطابق با فضای کاری بازوی مکانیکی قرار داد

به . ب کردیک ربات را می توان در یک محیط ثابت با الزامات فضای کاری سفت و سخت نص
یاس کلی مق.فضای کاری نیز گاهی اوقات به عنوان وکیل کاری یا پاکت کار نیز نامیده می شود

ات شکل در برخی موارد، جزئی. کار، فضای کاری مورد نیاز بازوی مکانیکی را تعیین می کند
ت گاهی اوقا.فضای کاری و محل تکینگی های فضای کاری وای فای ملاحظات مهمی است

ی بسته به طراح. نفوذ خود دستکاری کننده در فضای کاری می تواند یک عامل باشد
متر یا بیشتر در سینماتیکی، کارکردن یک مانیپولاتور در یک کاربرد معین می تواند به فضای ک

واند بر محیط های محدود می ت. اطراف لامپ ها نیاز داشته باشد تا از اتصالات جلوگیری شود
انتخاب سینماتیک تأثیر بگذارد



ظرفیت بار•
ی محترک هتا و بتاری کته بتر رو. ظرفیت بار یک مانیپولاتور به اندازه اعضای ساختاری، سیستم انتقال نیرو و محرک ها بستتگی دارد

مربوط به اینرستی سیستم محرکه قرار می گیرد تابعی از پیکربندی ربات، درصد زمان تحمل بار و بارگذاری دینامیکی ناشی از نیروهای
.و سرعت است

سرعت•
د از نظتر هنگامی کته یتک راه حتل رباتیتک پیشتنهادی بایت. یک هدف آشکار در طراحی، دستکاری های سریعتر و سریعتر بوده است

بتا ایتن حتال، .داقتصادی با اتوماسیون سخت یا کارگران انسانی رقابت کند، سرعت بالا در بسیاری از کاربردها مزایایی را ارائه می دهت
ی و این متورد در متورد بستیاری از کاربردهتای جوشتکار. برای برخی از برنامه ها، فرآیند به جای دستکاری، سرعت را محدود می کند

برنامته هتای برای. یک تمایز مهم بین حداکثر سرعت اثر پایانی و زمان چرخه کلی برای یک کار خاص است.رنگ آمیزی اسپری است
و انتخاب و مکان،مانیپولاتور باید به و از محل انتخاب و قرار دادن مکان ها در داخل برختی از محتدوده هتای دقتت متوقعیتی شتتاب

.سرعت بگیرد
رعت اوج، از این رو، قابلیت شتاب، نه فقط س. اغلب، فازهای شتاب و کاهش سرعت بیشتر زمان چرخه را به خود اختصاص می دهند

. ن پرهزینه استتکرارپذیری و دقت تکرارپذیری و دقت بالا، اگرچه در هر بازوی ربات مطلوب است، اما دستیابی به آ.بسیار مهم است
آن به عنوان مثال، طراحی یک رنگ پاشی پوچ خواهد بود دقت یک مدل خاص از ربات صنعتی تا حتد زیتادی بته جزئیتات ستاخت

دازه گیری هتای ان. به دست می آید( و سایر پارامترها)دقت بالابا داشتن دانش خوب از پارامترهای پیوند . بستگی دارد تا به طراحی آن
.دقیق پس از ساخت یا توجه دقیق به تلورانس ها در طول ساخت امکان پذیر می شود



پیکربندی حرکتی

ربندیپیکیکبایدشد،گیریتصمیمآزادیدرجاتنیازموردتعدادمورددرکههنگامی•
کیسینماتیپیوندهایبرای.شودانتخابهاآزادیاینتحققبرایاتصالاتازخاص
یگونه ابهبازوهااکثر.استلازمآزادیدرجهتعدادبابرابرمفاصلتعدادسریال،

nمفصلآخرینکهشده اندطراحی - راهمدیگرمچنقطهدرمفاصلومحورهایباشد3
کنندقطع



دکارتی

باهاییباترپیکربندیاین.باشدداشتهراپیکربندیترینسادهشایددکارتیبازوییک•
توانندمیبزرگبسیارهاینتیجه،رباتیکعنوانبه.کندمیتولیدسفتبسیارساختار
بههشبیشوند،مینامیدهایدروازههایرباتاغلبکهبزرگهایرباتاین.شوندساخته

راخودروهاکلاوقاتگاهیایدروازههایرباتسقفیایدروازههستندجرثقیلهم
اینازیدکارتروباتبازویدیگرمزایای.کنیدبازرسیراهواپیماکلکنندیامیدستکاری

نماتیکیسیهایتکینگیازوکندمیترسادهراآنهاطراحیامراینکهمی شودناشیواقعیت
.میکندجلوگیریاولمفصلسهازناشی



















اندازه گیری های کمی ویژگی های فضای کار•

کوچک بودنکارایی طراحی از نظر ایجاد فضای کاری•

طراحی فضاهای کاری با شرایط مناسب     دور از نقاط تکین•

وسسازه های اضافی و زنجیره بسته      محدودیت درعملکرد، اسانی حل معادلات معک•

میکرومانیپلاتورها و سایر موارد اضافی درجه آزادی•
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زبان های برنامه نویسی ربات•







.در این فصل،  شروع به بررسی رابط بین کاربر انسانی و ربات صنعتی می کنیم

.در واقع، بیشتر چالش های طراحی و استفاده از ربات های صنعتی بر این جنبه از مشکل متمرکز است•
.که به معنای قابل برنامه ریزی است"انعطاف پذیر"تفاوت اتوماسیون ثابت                          •
وجود حسگرها، شرایط متفاوت، سناریوهای متفات•
.که یک کامپیوتر کنترل مرکزی می تواند جریان کلی کارخانه را کنترل کند•

سه سطح برنامه نویسی ربات•
آموزش از طریق نمایش. 1•

(VAL,Alplc)زبانهای صریح برنامه نویسی. 2•
کتابخانه ربات برای یک زبان رایانه موجود•
.کتابخانه روبات برای یک زبان همه منظوره جدید•
ت باید انجام این زبان ها به کاربر اجازه می دهند تا به جای مشخص کردن جزئیات هر اقدامی که ربا:زبانهای برنامه نویسی عملیاتی. 3•

.دهد، مستقیماً به اهداف فرعی کار مورد نظر دستور دهد







الزامات یک زبان برنامه نویسی ربات

قادر به توصیف حرکت باشد•

چهارچوب های استاندارد•

مشخصات حرکتی•

(تولید مسیر، فضای کاری)•



هاماتریس چرخشتوانایی انجام ریاضی بر روی انواع ساختار یافته مانند فریم ها، بردارها و •
ا همراه ب-توانایی توصیف موجودات هندسی مانند قاب در چندین مختلفنمایش راحت . •

.توانایی تبدیل بین بازنمایی ها
برای مثال، بسیاری از -حرکت خاصتوانایی ایجاد محدودیت در مدت یا سرعت یک . •

تر به کاربر سیستم ها به کاربر اجازه می دهند تا سرعت را روی کسری تنظیم کندحداکثر، اما کم
اجازه می دهد مدت زمان مورد نظر یا دلخواه را مشخص کندحداکثر سرعت مشترک به طور

مستقیم؛
دهتوسط توانایی تعیین اهداف نسبت به فریم های مختلف، از جمله چارچوب های تعریف ش. •

(.مثلاً روی نوار نقاله)کاربر و قاب های در حال حرکت 



ترتیب اجرای برنامه

ندتست و انشعاب، حلقه زدن، فراخوانی به زیر روال ها و حتی وقفه ها به طور کلی هست•
ودبیشتر از بسیاری از برنامه های کامپیوتری، پردازش موازی به طور کلی انجام می ش•
محیط برنامه نویسی•
تجمیع سنسورها و عملگرهای ربات                       بینایی ماشین•
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