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اگر مدل ساده شده تنظيم كننده گشتاور را با مدل موتور       
. كيب نماييم به نمودار بلوكي زير براي آن مي رسيممفاصل تر

. ثابت است,bjلازم به ذكر است فرض بر اين است كه بار در 
علاوه بر . بنابراين اين تابع تبديل فقط براي يك مفصل مي باشد

  .اين راستاي مفصل بايد با راستاي گرانشي زمين همراستا باشد
4-1-4- PD انشيهمراه گشتاور گر 

براي هر فصل  در نظر نگرفتن اثرات  PIDيكي از معايب كنترل 
براي هر  PDدر اين قسمت كنترل . باشد گشتاور گرانشي مي

شود كه اثر گشتاور گرانش را نيز در نظر گرفته  فصل بحث مي
  . است

 گشتاور محاسبه شده - 4-1-5

هاي ذكر شده تا كنون همانطور كه مشاهده  روش  
در اين . دادند ها را انجام مي ت، تحليلهاي ثاب شد براي ورودي

باشد را  متغير مي tr)(تر كه شامل ورودي قسمت حالت كلي
در اين . باشد اين يك مساله كنترل سرو مي. نماييم بررسي مي

روش استفاده مستقيم از معادله كامل حالت ديناميكي ربات براي 
كاك و ماتريس اينرسي هاي گرانشي، كوريوليس، اصط حذف ترم

  .ربات، شده است
 كنترل امپدانس -4-1-6

بخش جزييات كنترل امپدانس كنترل امپدانس مورد بحث  در اين
ها يا نيروهاي مورد نظر  كنترل امپدانس موقعيت.قرار گرفته است
كند، اما به طور نسبتاً مطلوبي روابط ديناميكي بين  رامشخص نمي

هاي مكانيكي يا  سختينيرو و موقعيت و يا به عبارت ديگر 
  ) 5شكل . (ها را معين ميكند امپدانس

 
  طراحي كنترلر -4-1-7
 

كنترلر ربات معمولا دستگاهي الكترونيكي با   
ريزپردازنده ميباشد كه ميتواند با دستورالعمل هايي براي توصيف 

كنترلر ربات همچنين . و كنترل عملكرد ربات برنامه ريزي شود 
نال را در خود جاي دهد كه به راه ميتواند تقويت كننده هاي سيگ

اندازي محرك هاي ربات يا موتورها كمك ميكند تا مطابق با  
سيگنال هاي پاسخ ، به دستورات برنامه ريزي شده عمل 

 6مطالب مورد مطالعه در اين بخش از نرم افزار مطابق شكل.كند
   [2] .مي باشد

  برنامه نويسي ربات -4-1-8
زبان : ربات را توصيف ميكنند دو نوع زبان برنامه نويسي رفتار 

مترجم ، كه برنامه را خط به خط ترجمه ميكند و معمولا به 
و زبان كامپايلر ، كه . سادگي توسط منو برنامه ريزي مي شود 

يا پاسكال را به  Cبرنامه نوشته شده در زبان سطح بالا مثل 
  .كدهاي ميانه براي اجراي آسان تبديل ميكند

  سخت افزار ربات  -4-2
  :مي باشد) 7( اصلي اين بخش از نرم افزار مطابق شكل منوي

  ساختمان انكدر -1- 4-2
وظيفه انكدر، فيدبك موقعيت ربات با توجه به فرمان هاي پالس 

  . ارسالي است
بطور مفصل ساختار يك انكدر )  8(مطالب اين بخش مطابق شكل 

  .را تشريح ميكند
   ATLASS IIربات  - 4-3

رباتيك، رباتهاي آزمايشگاهي نقش مهمي براي مطالعة مفاهيم     
و انجام  IIبا استفاده از ربات آزمايشگاهي اطلس . را بر عهده دارند

آزمايشات مختلف مي توان زمينه را براي طراحي و ساخت ربات 
در اين قسمت، حركات برنامه ريزي شدة ربات، به [3]. فراهم نمود

ود سيستم، جهت بهب. صورت گرافيكي شبيه سازي گرديده است
به ربات، طراحي و تهيه گرديده به  PCمدار واسطي جهت اتصال 

گونه اي كه حركات شبيه سازي شده در محيط گرافيكي را مي 
پس از مدلسازي سينماتيكي و . توان عملا توسط ربات اجرا نمود

ديناميكي ربات، مجموعه اي از آزمايشات، طراحي گرديده كه 
  . ه طور موثر آموزش مي دهدمباحث رباتيك را به كاربر ب

  
   حل مسائل - 4-4

با توجه به اينكه حل مسائل نمونه كمك زيادي به درك مفاهيم 
مي كند در اين بخش با ارائه چند مثال نمونه از مطالب مختلف 

  . كاربر را در درك هرچه بهتر مسائل رباتيك ياري مي كند
   نتيجه گيري -5

 -ت اهداف كاربرديدر اين مقاله سيستم چندرسانه اي جه
تواند ارتباط بين دانشجو و  اين نرم افزار مي. آموزشي مطرح شد

مدرس را ارتقاء بخشد از طرفي با وجود ابزارهاي كاربردي سيستم 
از قبيل بانك اطلاعاتي رباتها براي انتخاب مناسب و كارآمد يك 
ربات صنعتي، تحليل ديناميكي ربات تحت مسيرهاي مختلف 

يين گشتاورهاي راه انداز اعضاء، تعيين عملكرد سرعت براي تع
ديناميكي با توجه به پارامترهاي ساختاري آن و بدست آوردن 
نقاط بهينه طراحي، عملكرد و رفتار سه نوع ربات از قبيل ربات دو 

و ارائه نتايج  Bridgeدرجه آزادي صفحه اي، سه درجه آزادي 
اين نوع رباتها، سازمان يافتة آن بمنظور بررسي و آشنايي با 

محققين و مهندسين نيز مي توانند از اين نرم افزار براي مقاصد 
تحقيقاتي و طراحي استفاده نموده و رفتار و عملكرد ربات را قبل 



  

از ساخت آن پيش بيني نمايند و بدين ترتيب از صرف زمان و 
هزينة بيهوده جلوگيري كرده و گام موثري در جهت طراحي بهينة 

  .ارندرباتها برد
با توجه به سادگي طراحي كه در اين برنامه رعايت شده است، 
تمامي قسمتهاي برنامه را مي توان گسترده تر كرد و از تكنولوژي 

بعنوان پاره اي از . روز براي كارامد تر كردن برنامه استفاده نمود
مباحث تكميلي اين مقاله مي توان به افزايش دامنه اطلاعات 

توسعه برنامه تهيه شده در زمينه هاي مختلف مندرج در برنامه، 
، گسترش تخصصي ...مانند رباتهاي متحرك، ربات هاي فضانورد و 

و ) انيميشن(مطالب، طراحي و پياده سازي تصاوير ثابت و متحرك
 افزايش تصاوير ويديويي، افزايش كليدهاي كنترلي در برنامه مانند

Print, Search اشاره كرد . ... و.  
  
  جعمرا -6
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بر روي تخته  Compliant Motion Controlنوشتن : 1شكل

  سياه

  
  ساختمان داخلي انكدر:     2شكل

  

  
  منوي اصلي نرم افزار مولتي مديا - 3شكل 

  

  
  منوي اصلي بحث كنترل – 4شكل 
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  منوي اصاي امپدانس – 5شكل  

  

  
  منوي اصاي طراحي كنترلر ربات – 6شكل  

  

  
  منوي اصلي بخش سخت افزار ربات  نرم افزار - 7شكل 

  

  
  ساختمان انكدرمنوي اصلي بخش  - 8شكل 




