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 من لم يشکر المخلوق لم يشکر الخالق

 تقدیر و تشکر

نحستین سپاس و ستايش از آن خ               
وندی است که بنده کوچکش را در دریای بی   وسعت آن را از دریچه تاکران انديشه، قطره ای ساخت دا

سیده است، برخود لازم يشان پایان نامه حاضر به انجام ر های د. لذا اکنون که در سایه سار بنده نوازنشینی ناب آموزگارانی بزرگ به تماشا هاانديشه

رسید.میین پایان نامه به انجام ن اورم که اگر دست یاری گرشان نبود، هزگر آدانم تا مراتب سپاس را از بزرگانی به جا می  

صطفی یارقلیتر قای دک جناب آاز استاد گرانقدر                        چشم داشتی که ائبه و بدون هيچشبخاطر تمام تلاش و کوشش بی  ،مرا می نمای  کمال تشکر و امتنان   م

تکميل این پروژه انجام د
گاه  وتید دلسوز ی شما استاد گرانقدر و همه اسااده اید. با امید سرافرازی و سلامتی برا در تمام این مدت برای  حمتکشم در دانش

                       ز

زیزم تقدیم ر سپاس آخر را به مهربانترین همراهان زندگیم  ق ب کنم که حضورشان در فضاء زندگی میا به پدر، مادر و برادر ع  ی ریای سخاوتم مصدا

               بوده است.                                

 با سپاس فراوان



 ج

 

 چکيده : 

از کارهای خود  شدن و اینکه برای افزایش بهره وری و صرفه جویی در وقت، برای انجام بسیاریبا توجه به صنعتی       

یا انجام شود ن میمعمولا برای انجام کارهای سنگین که باعث از کارافتادگی زود هنگام انسا هانیازمند ربات هستیم ربات

ها وجود شود. نوع دیگری از رباتکارها نیست استفاده میکارهای تکراری و دقیق که معمولا انسان قادر به انجام اینگونه 

ی مسیر یاب هاربات هاکنند به اینگونه رباتمیتعریف شده کار  هادارند که در مسیر مشخص شده ای که از قبل برای آن

 میتواند یک ، این مسیرتواند در یک مسیر از قبل تعیین شده حرکت کندبات مسیریاب رباتی است که میشود رمیگفته 

واند انواع مسیرهای ربات باید بت از هر دو باشد. ترکیبیخط سیاه در زمینه سفید یا یک خط سفید در زمینه سیاه باشد. یا 

ز ربات مسیر یاب ا .موجود مانند پیچ، بریدگی، خطوط زاویه دار و مهم تر از همه حلقه را در کمترین زمان ممکن طی کند

جابجایی  به محل مشخص شده یا در بیمارستان برای افرادی که قادر به حرکت و های کتابدر کتابخانه برای جابجای

ر جاب جا شوند دهد که به وسیله ویلچمیی انجام شده در کف بیمارستان این امکان را هانیستند با استفاده از خط کشی

رد استفاده انبوده قرار یی که در آینده نزدیک موهاگیرد و یکی از کاربردمیاستفاده قرار وکاربردهای دیگر که مورد استفاده 

 ی مسیر یاب هستند.هاخواهد گرفت پارک هوشمند خودرو خواهد بود که پایه و اساس این کار ربات

ور مادون قرمز رباتی که در این پروژه بر روی آن کار و تحقیق شده است تحت عنوان ربات مسیر یاب که شامل سنس      

خط  سور برای تشخیص خط مشکی در زمینه سفید استفاده شده است، که دو سنسور وسط برای تعیینکه از چهار سن

و همچنین  ها و دور زدن استفاده شده استمشکی در هنگام حرکت رو به جلو بوده و سنسورهای کناری برای تشخیص پیچ

اشد در فاصله بنی که مانعی در مسیر حرکت استفاده از سنسور التراسونیک که برای تشخیص موانع استفاده شده است، زما

و هنگام  سانتی متری مانع توقف خواهد کرد و همچنین از یک اسپیکر برای ایجاد صدا در هنگام روشن کردن ربات 5

که میباشد که هنگامیهمچنین این ربات قادر به یافتن مسیر خود در یک حلقه  نزدیک شدن به مانع استفاده شده است.

 وی خط مشکی نباشد رو به عقب کار میکند تا مسیر خود را پیدا کند.سنسورها ر

درصد مسیر  45سیکل وظیفه دار استفاده شده بود توانست با گیربکس DCاز دو موتور و این ربات با توجه به اینکه       

 تعیین شده را طی کند.
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 پيش گفتار-1-1

اند، همواره این سوال مطرح بوده که آیا ربات قرار است ها شدهبه شکل جدی وارد زندگی روزمره انسان هااز اولین روزی که ربات     

ها است که ربات نآترسناک باشد، اما آنچه مشخص است میدشوار و شاید حتی کمیجای انسان را بگیرد؟ شاید پاسخ به این سوال ک

    ارگرها دو چندان شده است.ی صنعتی امنیت جانی کهاها را آسان تر کرده و در محیطنروز زندگی انساروزبه

در بخشهای مختلف صنعت و کارهای تولیدی در چند دهه اخیر ظهور پیدا کرده است و روز به روز نیز در حال توسعه  1اتوماسیون  

اتوماتیک بوده و نیروی انسانی در آن نقش  هاه از ظهور کارخانجات کاملًا مکانیزه که در آنها تمامی پروسهمی باشد. بیش از چند ده

اجرائی ندارد، نمی گذرد. اما در چند ساله اخیر شاهد بوجود آمدن کارخانجات مکانیزه ای بوده ایم که طراحی، ساخت و نحوه کار 

کنترل اتوماتیک و استفاده از سیستمهای مکانیزه در کارخانجات به جنگ جهانی دوم می  آنها واقعاً حیرت انگیز است. ایده و دانش

پس از زنگ جهانی دوم، با صدمات شدیدی که کشورهایی نظیر آلمان متحمل شدند، صنعت میل شدیدی به افزایش سرعت رسد.

شد و جمعیت نسل جوان این میان ناپذیری رشد خود پیدا کرد. هر کشوری که مستقیماً درگیر جنگ شد بود، دچار خسارات جبر

عوارض جنگ به نوعی جوامع پیشرفته و در حال توسعه را به سمت بهره گیری هر چه میکشورها به شدت کاهش یافته بود، تما

 ها بودند.ی رو به رشد عصر رباتهاداد و یکی از داغ ترین فناوریمیبیشتر از فناوری سوق 

ی کار آمد در حوزه صنعت ها، سرمایه زیادی از کشورهای پیشرفته به سمت تحقیق و ساخت رباتهاکارخانه ها بهبا ورود ربات      

نمودند. همه میی نظاهاتزریق شد. اندکی بعد کشورهایی نظیر آمریکا و روسیه حتی مبالغی صرف تحقیق بر روی امکان سنجی ربات

د که آیا قرار تا جایی که امروزه این سوال مطرح شوکرده، میپیشرفت عظی هااین اتفاقات موجب شد که در طی چندین سال ربات

 جایگزین انسان شوند؟ هااست که ربات

 هاخواهیم رفت تا با آن هاای از رویدادهای علم رباتیک خواهیم پرداخت. سپس به سراغ انواع رباتدر ابتدا در فصل اول به تاریخچه   

ی پژوهش در زمینه هامزیت بیابیم. در ادامه قصد داریم در رابطه با هادار را در میان دیگر انواع رباتآشنا شویم و جایگاه ربات چرخ 

 کنیم.مین ربات امکان صنعتی سازی را بررسی ها و مشخصات ای. و با بررسی مولفهربات مسیر صحبت کنیم

                                                      
1 Automation 
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بررسی انواع یاب به دست خواهیم آورد و سپس به ی مسیرهاتربا و هاانواع ربات ه بادر فصل دوم، اطلاعات بیشتری در رابط       

نحوه ارتباط ربات مسیر یاب  به بررسی مکاترونیک واین ربات خواهیم پرداخت. در بخش بعدی از فصل دوم  در هاسنسورها و موتور

 کز کنترل و فرمان( خواهیم پرداخت.)مر 1با سرور

 ت با یکدیگر پرداختهده و با شرح مقدمه ای کوتاه، به نحوه ارتباط اجزاء مختلف رباسوم روش تحقیق خود را تبیین کردر فصل      

 است. که به نحوه ساخت و امکانات مورد نیاز برای ساخت این ربات پرداخته شدهپردازیم میبه بررسی ربات مسیریاب 

نحوه استفاده از این قطعات برای ساخت ربات و ها و قطعاتی که در ساخت ربات مسیر یاب 2قصد داریم ماژول چهارمدر فصل      

 یی از ربات و برنامه نویسی قرار داده شده است.هار از این فصل عکسدر اختیار شما قرار دهیم و در بخشی دیگ ،انجام گرفته

 ای علم رباتیک پرداخته شده است.های پیش رو بربه پیشنهادات و پیشرفتدر فصل پنجم نیز      

                                                      
1 Server 

2 Module 
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 هاربات -2-1

نجام دهد و گیرد، کار تعریف شده ای را امیربات یک ماشین هوشمند است که قادر است در شرایط خاصی که در آن قرار     

برای کارهای  هاتوان گفت رباتمیهمچنین قابلیت تصمیم گیری در شرایط مختلف را نیز ممکن است داشته باشد. با این تعریف 

 وند.مانند کارهایی که انجام آن برای انسان غیرممکن یا دشوار باشد.توانند تعریف و ساخته شمیمختلفی 

دهند، میقرار  کارخانه اتومبیل سازی، قسمتی هست که چرخ زاپاس ماشین را در صندوق عقب  برای مثال در قسمت مونتاژ یک    

توان از یک ربات الکترومکانیکی میشود، اما مییی مثل کمر درد و ...هارا انجام دهد خیلی زود دچار ناراحتی اگر یک انسان این کار

 برای این کار استفاده کرد و یا برای جوشکاری و سایر کارهای دشوار کارخانجات هم همینطور.

ه حضور انسان غیرممکن کیی هستند که در جاهایی هایی که برای اکتشاف در سایر سیارات به کار میروند هم از انواع رباتهاربات      

 شوند.میاستفاده  است

ابداع شد. ریشه این کلمه، کلمه چک  1921در سال  های جهانی روسیهروباتنویسنده نمایشنامه  1کارل کَپک کلمه ربات توسط

 باشد.به معنی کارگر می 2 رباتنیک اسلواکی

عمولی او، بیشترین قدرت را داشت و در پایان نمایش در نمایشنامه وی نمونه ماشین، بعد از انسان بدون دارا بودن نقاط ضعف م     

 این ماشین برای مبارزه علیه سازندگان خود استفاده شد.            

 نامیم.البته پیش از آن یونانیان مجسمه متحرکی ساخته بودند که نمونه اولیه چیزی بوده که ما امروزه ربات می      

شود طور طبیعی توسط انسان انجام میمعنی هر ماشین ساخت بشر که بتواند کار یا عملی که بهامروزه معمولاً کلمه ربات به        

 شود. را انجام دهد، استفاده می

                                                      
1 Karel Capek 
2 Robotnic 
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ها برای ساخت محصولاتی مانند اتومبیل؛ الکترونیک و همچنین برای اکتشافات زیرآب یا در ها امروزه در کارخانهبیشتر ربات        

 گیرد. ستفاده قرار میسیارات دیگر مورد ا

دستورات مختلف  تواند برای عمل بهکه می ماشینجهت انجام وظایف مختلف است. یک  مکانیکیای یا روبوت وسیله  رُبات    

های طبیعی بشر باشند. از حد تواناییگردد و یا یک سری اعمال ویژه انجام دهد. مخصوصا آن دسته از کارها که فراتر  ریزیبرنامه

این ماشینهای مکانیکی برای بهتر به انجام رساندن اعمالی از قبیل احساس کردن درک نمودن و جابجایی اشیا یا اعمال تکراری 

 شوند.تولید می جوشکاریشبیه 

 

  

 

 

 

 

 

 تعاریف ربات1-2-1-

بحث در مورد تعریف ربات وجود داشته است، گاهی اوقات بر  هاهمیشه بین صاحب نظران رباتیک و فعالان رباتیک در دانشگاه    

شود و در مواردی نسبت به تکنولوژی می اس تولید آن شرکت از ربات ارائهاساس تولید ربات، در شرکتی، تعریفی صنعتی و بر اس

 توصیف شده است. ربات

 جوشکار و مسیر یاب ربات نمونه ای از -1-1شکل  

http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ú©Ø§Ù�Û�Ú©
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ú©Ø§Ù�Û�Ú©
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ø§Ø´Û�Ù�
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ù�Ø§Ø´Û�Ù�
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/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/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�
http://fa.wikipedia.org/wiki/Ø¬Ù�Ø´Ú©Ø§Ø±Û�
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آینده میی و با کبا این همه در زمان کنونی فناوری ساخت ربات در حدی است که با تکیه بر تکنولوژی جدید و پیشرفته کنون    

 توان تعریف عینی و دست یافتنی از ربات کرد.مینگری 

 :در این جا چند تعریف معتبر ذکر شده است

 شود و یا مجهز به میبه انجام اعمالی است که معمولا به انسانها نسبت داده  یک دستگاه یا وسیله خود کاری که قادر

 قابلیتی است که شبیه هوش بشری است.

 حتی  ماشین خودکار چند منظوره ای است که طیف وسیعی از وظایف متفاوت را، تحت شرایطی که ،یک ربات هوشمند

 آن را انجام دهد. همانند انسان،ممکن است به آن شناخت کافی نداشته باشد

 دو تعریف دیگر در رابطه با کلمه ربات از قرار زیر می باشند :

است؛ ماشینی مکانیکی با ظاهر یک انسان که باهوش و مطیع بوده  گرفتــهصورت  1دیکشنری آکسفورد تعریفــی که توسط

ارای ظاهری انسانی نبوده و تمایل به چنین ولی فاقد شخصیت است. این تعریف چندان دقیق نیست، زیرا تمام رباتهای موجود د

 امری نیز وجود ندارد.

مجدد بوده و  تعریفی که توسط مؤسسه ربات آمریکا صورت گرفته است؛ وسیله ای با دقت عمل زیاد که قابل برنامه ریزی -1

رای حرکات ه و دای تخصصی طراحی شدهاتوانایی انجام چند کار را دارد و برای حمل مواد، قطعات، ابزارها یا سیستم

 مختلف برنامه ریزی شده است و هدف از ساخت آن انجام وظایف گوناگون می باشد.

  علم رباتيک 2-2-1-

هجری شمسی در شهر الجزری واقع در شمال عراق  515ابو العز بن اسماعیل بن الرزاز الجزری در سال  ،دانشمند مسلمان کردتبار    

و در شهر دیاربکر واقع در ترکیه امروزی مشغول به تحصیل و فرا گیری علم شد و تا آخر عمر در امروزی پا به این جهان گذاشت .ا

لازم به ذکر است در آن دوره الجزری و دیاربکر جزئی از سرزمین  . هجری شمسی درگذشت 585دیاربکر زندگی کرد و در سال 

به این علت او به عنوان پدر علم مهندسی  . در اواخر عمرش ساختریزی انسان نما را الجزری نخستین ربات قابل برنامه ایران بود.

های ی مصنوعی موسیقی برای مراسم و برنامه یک قایق آبی بود که در آن چهار نوازنده ،اختراع او . شودمیرباتیک جهان شناخته 

                                                      
1 Concise Oxford Dic 



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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 یهاارتش کند احتمال داردمیهمانطور که پنتاگون پیش بینی  .گیرند عهده بر نیز را پزشکی آزمایشات سلامتی و صورت دادن

 .باشند ربات میدان نبرد حاضر هستند در که زانیسربا درصد 30 که دارد استفاده کنند، یعنی این امکان وجود هاربات از آینده

ی خدمتکار های دنیا رباتهابسیاری از خانه 2030دهند. در سال میهای سیار شخصی و خدماتی سطح رفاه اجتماعی را ارتقاء ربات

پیش خدمت و یا مستخدم توانند با افراد تعامل کرده و کارهایی را که از یک میشخصی خودشان را خواهند داشت. این خدمتکاران 

  .رود انجام بدهندمیخانه انتظار 

 

 نتيجه گيری و پيشنهاد -2-5

از طبیعت برای حل  هاطراحان ربات ی اخیر یک روند رو به رشد در آموزش رباتیک ایجاد شده است و به موجب آنهادر سال     

 ی مرتبط با آن مانندهاشاخهه از علم زیست شناسی و بسیاری با استفاد یهارباتگیرند به ویژه میپیچیده بهره  مشکلات

 مندان به رباتیک قرار دارد رفتارکه مورد توجه علاقمییکی از علو .شوندمیطراحی وساخته   ...شناسی و شناسی ، ماهیحشره

 .گیردمیاین علم رفتار حیوانات در محیط طبیعی زندگی شان مورد بررسی قرار .حیوانات استدر  شناسی

طریق ممکن به رفتار شناسی یا سایر  کنید ، موضوع را از هرمیرا بررسی  های طراحی رباتهاکه روشمیشود هنگامیتوصیه       

مطالعه کنید و ابعاد ربات میرود در آن کار کند کمیکه از ربات انتظار ی ابتدا درباره محیط .ی زیست شناسی نزدیک کنیدهاشاخه

با استفاده از این روش ،  .نمایید یی که ربات باید آنها را انجام دهد تهیههااب کنید . سپس لیستی از فعالیتمتناسب با آن انتخ را

، چیهای نظافتی فوتبالیست ، رباتهاموفق ربات طراحی .یابدمیافزایش  طراحی محدودتر شده و احتمال اجرای موفقیت آمیز پروژه

 .باشدمیاص ، تنها از طریق مطالعه پیست و محیط کار ربات امکان پذیر اهداف خ با های جنگجو و رباتهاربات

 

 با تشکر حمید حاجی زاده
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