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و  حات و مشخصات مذكوريك را با توجه به توضيربات يك بازوي يستيم ها بايام از تن رقابت ها هر كديجهت شركت در ا

 يعمل يت ساخت و اجرايم طراح قابلينانه بوده و تيواقع ب يستيصورت گرفته با يطراح. دينما يطراح ت مشخص شدهيمورمأ

  .آن را داشته باشد

ك و انتخاب اجزاء آن و نحوه كنترل مورد آزمون يربات يبازو يراحم ها در طيت يين مرحله، صرفا توانايان ذكر است كه در ايشا

  .خواهد بود يبعد يساخت بازو موضوع آزمون ها. ستيبه ساخت بازو ن يازيرد و نيگ يقرار م

 همراه داشته باشند، و به ارائه طرح به در روز آزمونه نموده و يته  ل رايموارد ذ يستيم ها بايهر كدام از ت :&"> ;"�:�

  .پيشنهادي خود بپردازند و به سوالات داوران پاسخ مناسب ارائه دهند

  .شده يك  طراحيربات يبارو) configuration( يكربندينقشه پ )1

 :ا انتخاب شدهيو  يطراح يت اجزاء و مشخصات بخشهاسيل )2

  يتعداد، جنس و مشخصات هندس): links(رابط ها ) الف

  هتعداد، نوع و هندس) :  joints(مفاصل ) ب

  ...)ان نحوه كنترل و يتوان، گشتاور، حداكثر جر( تعداد، نوع و مشخصات ) : actuators(محرك ها )ج

  ك و روش نصب به مچ با زو و كنترليزم، نحوه تحريمكان: پريگر) د

  ) manual(و مشخصات ماژول راديويي  جهت كنترل دستي  ك بازويناميك و دينماتينحوه كنترل س:  ييويكنترلر و ماژول راد) و

  .مشخصات باطري هاي انتخابي جهت تغذيه محرك ها و بخش هاي كنترلي: منبع تغذيه) ه

  وزن تقريبي كيه اجزاء ربات و وزن كل بازو: جدول مشخصات وزني )3

 . ربات) work space(ترسيم فضاي كاري  )4

سازي كامپيوتري از بازوي  رباتيك ارائه يك شبيه . (ساير اطلاعاتي كه مي تواند در دفاع از طرح  پيشنهادي  كمك كند )5

 .)طراحي شده مي تواند امتياز مثبت در بر داشته باشد

م اقدام به حركت ياز اعضاء ت يكيت يبا هدا يستيتست با يسكو يك پس از نصب بر رويربات يبازو: مأموريت بازوي رباتيك

ه مراحل يانجام كل. مكان مشخص شده قرار دهند برداشته و در ييرا از مكان ها ييايت مشخص ، اشيمأمورنموده و مطابق 

(  يري، حمل جسم تا محل قرارگ)grasping(پر ي، گرفتن جسم توسط گر) reaching(بازو به جسم  يدسترس

manipulation (ن ي، قرار دادن جسم در مكان مع)placing(  و رها كردن جسم)dropping (ت انجام هر كدام از يفيو ك

ت مشخصات يبازو و رعا يكيو الكترون يكيمكان ين نحوه نصب و طراحيو همچن )رتعاشات و لرزشحداقل ا( ن مراحليا

  .   باشند يم اهميت  ين شده  داراييتع
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با استحكام بالا  يصفخه فلز يبر رو يستيك بايربات يبازو

سوراخ . نصب گردد 1و مشخصات مندرج در شكل شماره 

ن شكل جهت نصب   آن در روز يمشخص شده در ا يها

  . باشد يتست ربات م يسكو يآزمون بر رو

  1شكل شماره 

  

�;0 C=� �)arm base(  D  

 3مناسب بازو در فضا  يجهت انجام پروژه مذكور و تسترس

  .باشد يم يكاف يدرجه آزاد

مجاز بدون احتساب  يحداكثر درجات آزاد

  .باشد يستيبا 4پر يگر
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)DOFs(  

E  

توانند از انواع مفاصل  ين بازو ميمفاصل ا  

) revolute(  يو چرخش) prismatic( ييكشو

  . باشند

FG�H�  

)Joints(  

I  

شود رابط ها در حد ممكن سبك و صلب  يسع يستيبا

  .باشند

بازو بدون احتساب  يحداكثر تعداد ربط ها

  . تواند باشد يم 3پر يگر
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)links(  

K  

پرها يگر يت بازو ، استفاده از انواع ضنعتيبا توجه به مأمور

  .باشد يپر مجاز ميا ساخت  گريو 

از  يستيمچ بازو با يپر نصب شده بر رويگر

  . باشد يكينوع فعال و با محرك الكتر
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)gripper(  
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 30اء تا شعاع يقادر به گرفتن اش يستيبازو با  .شوند يبازو قرار داده م يرواء روبيه اشيكل

 32ه ربات و تا ارتفاع  يپا  يمتر يسانت

متر  يسانت 3( ن ياز سطح زم يمتريسانت

  . باشد) ه رباتينتر ازپاييپا
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)Reach(  

O  

   Servoو  DC ياستفاده از انواع موتور ها  

  .باشد يز مبازو مجا يدر محل مفصل ها

�. P"@�  

)Actuators(  
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 يتواند از باطر يربات م يستم كنترليبازو و س يمحرك ها

  .نديآمپر استفاده نما 3ه يا منبع تغذيو  يداخل

ا يو  DC  ،6  ،12از نوع  يستيه بازو بايتغذ

  . ولت باشد 24
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)Power(  

T  

م و يسيتواند به صورت ب يربات م ين مرحل از آزمون بازويدر ا

  .رديم جورت كيا با سي

  كانال  9 يزيقابل برنامه ر ييوياستفاده از كنترل راد(

9 Channel Programmable 2.4 GHz. Radio  
  .)گردد يشنهاد ميپ

 يم) manual( يكنترل بازو به صورت دست

  . باشد
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)Controller(  

V  

 ايارد و يگلف، بل يتواند انوع توپ ها يم ياء كروياش

ا چوب خواهد يك و يجنس مكب ها از پلاست. س باشديتن

  . بود

  ييايقادر به گرفتن اش يستيپر ربات بايگر

متر  و مكب با يسانت 10 يال 2به قطر  يكرو

.   متر باشديسانت 10 يال 2به طول  ياضلاع  
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)objects size(  

DX  

با وزن  ييايقادر به حمل اش يستيربات با  

  . گرم باشد 300حداكثر 
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)pay load(  

DD  

ها و  يژگيبا  و يياز محل ها يستياء بايه اشيكل  

 3و  2شماره  يمشخصات مندرج در شكل ها

  . ا قرار داده شونديتوسط بازو برداشته شده و 
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)platforms and bins(  
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 FZ&D: باشند يمتر م يابعاد به سانت(نصب ربات  ه يپا(  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  FZ&E .اءياش يريقرار گ  يمشخصات مكان ها.  



  

  

  FZ&I .اءياش يريقرار گ يمشخصات سكو ها.  

  

  

  


