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  ساختار روباتها

 ريشه واژه ربات 

باشد.  هاي دنيا با همين تلفظ داراي معناي واحدي مي لغت ربات در اكثر زبان

اي با نام  در نمايشنامه 1930تا  1920هاي  بار در خلال سال اين لغت اولين

"RUR (Rossmuse Universal Robot)"  نويسنده  "كارل كاپك"نوشته

د. در اين نمايشنامه بازيگران نقش موجوداتي كار برده ش  اسلواكي به چك

طور مطلق تحت  كردند، كه به مصنوعي و كوچك شبيه انسان را بازي مي

كردند. اين  مو اجرا مي به فرمان صاحب خود قرار داشته و دستوراتش را مو

شدند كه ريشه آن از لغت اسلاو (يعني  ناميده مي رباتموجودات 

  است. "كارگر اجباري"عناي به م Robotaيايي!)  اسلواكي

   

  قوانين ربوتيك ·
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را به شرح زير تبيين  Roobticsسه قانون  Issac Assimov،1940در سال 

  كرد: 

يك ربات موجودي است كه نبايد به انسان آزار برساند و اجازه ندهد به . 1

  چيزي ضرر برسد. 

  داشته باشد.  كه با قانون اول مغايرت  بايد از انسان اطاعت كند، مگر اين. 2

كه با قانون  بايد خودش را در برابر خطر و ضرر محافظت نمايد، مگر اين. 3

  اول و دوم مغايرت داشته باشد. 

   

  ها بندي ربات دسته· 

قابليت "و  "تنوع در عملكرد"ها در سطوح مختلف داراي دو خاصيت  ربات

   )automated adapting( "تطبيق خودكار با محيط

  گيرد.  ها انجام مي بندي ربات اساس اين دو خاصيت دستهباشند. بر  مي

  ) به شرح زير است: jiraهاي ژاپني( بندي اتحاديه ربات دسته
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  شود.  اي كه توسط دست كنترل مي وسيله. 1

  ربات براي كارهاي متوالي بدون تغيير. 2

  هاي متوالي متغير ربات براي كار. 3

  ربات مقلد. 4

  ربات كنترل. 5

  هوشربات با. 6

، 6تا  3هاي دسته  )، فقط ماشينRIAبندي موسسه رباتيك آمريكا( كه در دسته

  شوند.  ربات محسوب مي

  ساختار عمومي يك ربات·

  باشد: بخش متفاوت ولي مرتبط مي 5طور معمول حداقل شامل  يك ربات به

   

a .Articulated Mechanical system : AMS   

  :(سيستم مكانيكي مفصل شده)
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ها، اتصالات و عوامل نهايي مكانيكي بوده كه  م متشكل از بازوها، مچاين سيست

  اند.  در يك مجموعه به هم پيوسته و مرتبط جمع شده

   

b .Actuators   

  :ها) كننده (تحريك

اين بخش توان لازم را تحت يك سري شرايط كنترل شده و دقيق، براي 

  كند.  ) فراهم ميAMSسيستم مكانيكي مفصل شده(

    باشد.  ان از انواع الكتريكي، هيدروليكي و يا نيوماتيكي* مياين تو

   

c .Transmission system   

  :هاي انتقال) (ابزارها و سيستم

دهد. بدين طريق توان فراهم  اتصال مي AMSرا به  Actuatorsاين مجموعه 

اي مجزا  گونه ها به بخش مكانيكي منتقل شده و به كننده شده توسط تحريك
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 دار هاي دنده آورد. تسمه ركت را براي هر مفصل فراهم ميامكان ح

                        ها از اين نوعند. دنده چرخ و

   

d .Sensors   

  :ها) (حسگر

اي الكتريكي يا نوري كه  ها قطعاتي هستند متشكل از ابزارهاي لامسه سنسور

ها كسب  لمانكنند. وظيفه اين ا ايفاي نقش مي در كنار ساير عناصر الكترونيكي

اطلاعاتي از موقعيت مفاصل ربات و شرايط محيطي مانند نور و گرما و 

  باشد.  هاي موجود در محيط مي هدف

   

e .CPU   

  : (مغز ربات)
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باشد.  گيري ربات مي عنوان محلي براي دستور گرفتن و تصميم اين بخش به

هده اين ها بر ع دريافتي از سنسور عبارت ديگر، وظيفه پردازش اطلاعات به

هاي موجود در حافظه كامپيوتر به  بخش است كه اين وظيفه توسط برنامه

  افزار هم مربوط به اين قسمت است.  رسد. بخش نرم مي انجام

   

  نويسي در ربات برنامه·

  شود. انجام مي Offlineو  Onlineبرنامه نويسي در ربات به دو صورت 

كارگيري  ترين روش در به ولكه امروزه به عنوان معم Onlineنويسي  برنامه

هاي مورد نظر را به ربات  هاي صنعتي استفاده مي شود، اپراتور حركت ربات

طور خودكار  تواند بدون كمك و به اي كه ربات بعدا مي گونه دهد، به آموزش مي

انجام نويسي به دو صورت  ها را تكرار كند. اين نوع از برنامه همان كار

  آموزش از طريق هدايت.  -2آموزش دستي  - 1شود:  مي
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در روش دستي با كمك يك جعبه كنترلي، ربات را به نقاط مورد نظر هدايت 

شود و به اين  ها در حافظه كامپيوتري ربات ثبت مي كرده و مختصات آن

ترتيب براي دفعات بسيار قابل تكرار است. در روش هدايت، عامل نهايي را با 

در مسير دلخواه حركت داده و وضعيت پيوسته هر يك از محورها در  دست

  شود.  حافظ ربات ثبت مي

نويسي سطح بالا موسوم  كه به برنامه Offlineنويسي  اما در مورد برنامه

است، اين نكته اهميت دارد كه وقتي انجام كارهاي پيچيده مورد نظر است و يا 

ت دارد، بايد از زبان هاي سرعت واكنش ربات به وقايع خارجي اهمي

ها علاوه بر وجود دستورات  ها استفاده كرد. در اين زبان ربات "كننده كنترل"

معمولي از قبيل كنترل حلقه و يا عبارات شرطي، دستوراتي براي حركت و 

نويسي امكان  ها هم در نظر گرفته شده است. اين نوع برنامه جايي ربات جابه

  آورد.  ا فراهم ميتر با ربات ر ارتباط آسان
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 ها بندي تاريخي ربات تقسيم

a.        هاي نسل صفر ناپذير يا ربات هاي برنامه ربات  

b.        ها داراي  هاي نسل اول: اين نوع ربات پذير يا ربات هاي برنامه ربات

اند كه توان تكرار يك برنامه را به اين ترتيب دارا  هاي قابل كنترل محرك

ها در كاربردهاي صنعتي مانند خطوط مونتاژ ساده  اتهستند. از اين رب

  شود.  استفاده مي

c.         ها به سيستم  هاي نسل دوم: اين ربات هاي آداپتيو يا ربات ربات

افزارهاي خاص كه توانايي  كارگيري نرم بينايي نيز مجهزند و عملا با به

براي  مصنوعي هاي ميكروپروسسوري را دارند، نوعي هوش پردازش داده

پذير  ها امكان گيري براي آن سازند كه قابليت تصميم ربات فراهم مي

  شود.  مي

   

  سنسورها در ربات: 
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كه درآن يك ماشين وظيفه  )Hard Automationدر اتوماسيون سخت(

دهد، نيازي به  گونه كه در صنعت مورد نياز است انجام مي مشخص را همان

يدن به اتوماسيون هوشمند هوشمند بودن سيستم نيست. اما براي رس

)Intelligent Automation( مصنوعي و  به دو جز كليدي نيازمنديم: هوش

  سيستم سنسوري. 

هاي صنعتي با كاربردهايي در نقاشي،  توان به ربات به كمك اين دو مي

نقل و مونتاژ رسيد كه قدرت انجام كارهاي پيچيده،  و جوشكاري، حمل

  . تشخيص و تفكيك را دارا هستند

سنسورها اغلب براي درك اطلاعات تماسي، تنشي، مجاورتي، بينايي و صوتي 

گونه است كه با توجه به تغييرات  روند. عملكرد سنسورها بدين كار مي به

فاكتوري كه نسبت به آن حساس هستند، سطوح ولتاژي ناچيزي را در پاسخ 

وان اطلاعات ت هاي الكتريكي مي كنند، كه با پردازش اين سيگنال ايجاد مي

  ها استفاده نمود. هاي بعدي از آن گيري دريافتي را تفسير كرده و براي تصميم
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هاي متفاوتي تقسيم كه  هاي مختلف به دسته توان از ديدگاه سنسورها را مي 

  آيد: در ذيل مي

a.   سنسور محيطي: اين سنسورها اطلاعات را از محيط خارج و وضعيت

  نمايند.  مياشياي اطراف ربات، دريافت 

b.    سنسور بازخورد: اين سنسور اطلاعات وضعيت ربات، از جمله موقعيت

ها و نيروي وارد بر درايورها را دريافت  بازوها، سرعت حركت و شتاب آن

  نمايند.  مي

c.     سنسور فعال: اين سنسورها هم گيرنده و هم فرستنده دارند و نحوه

وسط سنسور ارسال و سپس ها بدين ترتيب است كه سيگنالي ت كار آن

  شود.  دريافت مي
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d.     سنسور غيرفعال: اين سنسورها فقط گيرنده دارند و سيگنال ارسال

تر،  همين دليل ارزان   كنند، به شده از سوي منبعي خارجي را آشكار مي

  تر و داراي كارايي كمتر هستند.  ساده

       


