
یـنعتت صربا
Industrial Rrobot

مهندس محمدرضا مهربان فر
Mohammad reza Mehrabanfar



فهرست مطالب

1صفحه.......................................................................................................مقدمهفصل اول:

آشنایی با ربات و علم روباتیک

تاریخچه ربات

گروه بندي ربات ها

مزایاي ربات

کیربوتنیقوان

6صفحه.......................................................................................................ربات صنعتی:دومفصل 

 ربات صنعتی

اجزاء ربات صنعتی

درجات آزادي ربات

دستگاه هاي مختصات ربات

مشخصات ربات

فضاي کاري ربات

زبان هاي برنامه نویسی ربات

ي برنامه سازي رباتروشها

پیکربندي ربات ها

ربات صنعتی پوما

oویژگی ربات صنعتی پوما

oمقایسه پوما وربات هاي صنعتی دیگر

oکاربردهاي ربات هاي صنعتی

oسازندگان ربات هاي صنعتی

24صفحه.......................................................................................................محرکه هاي ربات:سومفصل 

 محرکه هاي رباتانواع

مقایسه سیستم هاي محرکه

oمحرکه هاي روغنی

oمحرکه هاي بادي

oموتورهاي الکتریکی

oمحرکه هاي فلزي با حافظه شکل

oمحرکه هاي مغناطیسی تغییر اندازه

29صفحه.......................................................................................)Servomotor( موتورسروو:چهارمفصل 



فصل اول:

مقدمه
آشنایی با ربات و علم روباتیک

تاریخچه ربات

گروه بندي ربات ها

مزایاي ربات

کیربوتنیقوان



1ربات صنعتی

ربات چیست؟

هر دو تعداد زیادي رابط هاي مکانیکی دارند که جرثقیل) مقایسه کرد.بالابر یا ربات را می توان با بازوي ماهر مکانیکی روي خودرو (

مجري نهایی یا همان گیره یا چنگک ند و توسط نوعی نیروي محرکه به حرکت در می آیند .ابصورت پشت سر هم به یکدیگر وصل

در فضا حرکت می کنند و می توانند در محل مورد نظر و در فضاي کاري سیستم قرار گیرند. و با کنترل کننده  مرکـزي  ، در هر دو 

اما فرق اساسی آنها در نوع کنترل کننده مرکزي آنهاست. یکی توسط انسان کنترل می شوند.که کنترل محرکه ها را بر عهده دارد ،

قابل انعطاف است و بسادگی با تغییر برنامه ، برنامه سازي می شـود امـا بـالابر یـا     لذا ربات د. ویکی دیگر توسط رایانه کنترل می شو

دارد.نیاز جرثقیل به حضور مستمر انسان 

تفاوت رباتیک با مکاترونیک:

کیرباتاست . وتریکامپیو مهندسکیالکترونی، مهندسکیمکانیمهندسي، شامل رشته هایچند تخصصيرشته کیکیمکاترون

در آن یبوجود آمده است . تفاوت اصلوتریکامپیک و مهندسیالکترونی، مهندسکیمکانیهندسماز سه رشته کیهمانند مکاترونزین

یدر حال،شده و شناخته شده است) فیها از قبل تعريفراهم شده است (تمام ورودشانیهايورودیکیمکاترونيهاستمیاست که س

 ـیو راننـدگ ییراهنمـا . به عنـوان مثـال چـراغ    ندینماافتیدرطیها را از محيخودشان وروددیبایکیرباتيهاستمیکه س نیو ماش

یمرییدهد رنگ چراغ تغیرا فشار ميانسان دکمه ایوقتیو رانندگییهستند . در چراغ راهنمایکیمکاترونيهاستمی، سییلباسشو

قـرار  اردر حالت خودکیو رانندگییچراغ راهنمایوقتی... به آن داده شده است. حتآب ، زمان ويدماییلباسشونیکند و در ماش

شیهـا يشـود چـون ورود  ی شناخته میکیمکاترونستمی. هنوز به عنوان سدینمای، کار ميبه فشردن دکمه اازیو بدون نردیگیم

متفاوت شود . آن چه گفته شد یمدهی) نامکیکار (اتوماتد، خوندیفرانیاست . ادهیفراهم گردشی(زمان روشن بودن هر رنگ) برا

و عبـور کننـد   ابانیخواهند از عرض خیکه میمردمصیجهت تشخنیدوربکیيدارایو رانندگییراهنماراغکه چیاست با حالت

 ـدهد. آن چه گفته شـد  رییتغتیجمعیرنگ چراغ را با توجه به فشردگ  ـرباتسـتم یسکی  ـاسـت . ا کی  ـیفرانی يرا خودمختـار دن

)Autonomousندی) گو.

 ـبایکیرباتيهاستمیکه سیفراهم شده است در حالشانیهايورودیکیمکاترونيهاستمی* س  ـ يخودشـان ورود دی طیهـا را از مح

.ندینماافتیدر

خودمختار هستند.یکیرباتيهاستمیکه سیخودکار هستند در حالیکیمکاترونيهاستمی* س

فکر انسان ها از ازمندینیکیمکاترونيهاستمیسیانسان ها (فکر و محاسبات بشر) ندارند ، در حالدیبه ديازینیکیباتريهاستمی* س

باشند.یهمزمان مایقبل 
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تاریخچه روبات:

یعنی کارگر را معرفی کرد."Rabota"نویسنده چک نمایشنامه رباتها را نوشت و کلمه اپک چکارل 1923در سال 

ساخته شد.MITلین ماشین کنترل عددي در او1952

جورج دول ربات برنامه پذیر را اختراع کرد.1954

دناویت و هاتنبرگ ماتریس هاي تبدیل همگن را ابداع کردند.1955

بـراي جـورج دول صـادر شـد کـه ربـات هـاي        "Programmed Article Transfer"ایالات متحده 2،988،227مجوز 1961

Uminationایه گذاري نماید.را پ

1962Umination تشکیل شد ،اولین رباتهاي صنعتی به ظهور رسیدند وGM اولین ربات ازUmination.را راه اندازي کرد

1967Uminat رباتMaerk2.را معرفی نمود. اولین ربات براي کارهاي رنگ کاري به ژاپن صادر شد

هاي تحقیقات استانفورد ساخته شد.در سازمانShakeyیک ربات هوشمند به نام 1968

1972IBM روي رباتی با مختصات دکارتی براي مصارف داخلی کار کرد و بتدریجIBM7565.براي فروش عرضه شد

را ابداع کرد این ربات مشتري هاي زیادي در صنعت داشت.T3سین سیناتی میلاکرن ربات مدل 1973

ادر شد.صGMبه Uminationتوسط PUMAربات 1978

1982GM وفانوك ژاپنی توافقنامه ساخت ربات هايGMFanuc  را امضا کردند.وستینگهاوس اتحادیه را خرید که بعدا به اسـتابلی

سویتزلند فروخته شد.

رباتیک در صنعت و علم بصورت عمومی مطرح می شود . بسیاري برنامه هاي ملی براي آموزش دروس رباتیک آغاز شد.1983

سویس خریداري شد ووسازنده هاي خرده پاي ربات ، از بازار خارج شدند. فقـط چنـد شـرکت    ABBیناتی میلاکرن و سین س1990

بزرگ که از ابتدا رباتهاي صنعتی تولید می کردند باقی ماندند.
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:رباتیخیتاريبندمیتقس

aنسل صفريهارباتایریناپذبرنامهيها. ربات.

bنسل اول:يهارباتایریذپبرنامهيها. ربات

يها در کاربردهارباتنیدارا هستند. از ابیترتنیبرنامه را به اکیاند که توان تکرار قابل کنترليهامحركيها دارانوع رباتنیا

.شودیمانند خطوط مونتاژ ساده استفاده میصنعت

cنسل دوم:يهارباتایویآداپتيها. ربات

را يکروپروسسـور یميهاپردازش دادهییخاص که توانايافزارهانرميریکارگمجهزند و عملا با بهزینیینایبستمیها به سرباتنیا

.شودیمریپذها امکانآنيبرايریگمیتصمتیکه قابلسازندیربات فراهم ميبرایمصنوعهوشیدارند، نوع

گروه بندي ربات ها:

شورهاي ژاپن،آمریکا و فرانسه گروه بندي متفاوتی دارند.رباتها از لحاظ انجمن هاي رباتیک ک

):JIRAانجمن رباتیک ژاپن(

دستگاهی که چندین درجه آزادي دارد وتوسط دست به حرکت درمی آید.:دستگاه کنترل شونده دستی:1کلاس 

بت انجام می دهد وتغییر آن دشوار است.دستگاهی که با عملیات پی در پی ،کار معینی را با روش ثا:ربات با عملیات ثابت : 2کلاس 

است با این تفاوت که تغییر آن آسان است.2مانند کلاس :ربات با عملیات متغییر : 3کلاس 

کاري که ربات باید انجام دهد ابتدا انسان با هدایت ربات به صورت دستی انجام می دهد و حرکت هـا  ربات فرمان پـذیر : : 4کلاس 

ربات همان حرکت ها را مطابق اطلاعات ثبت شده انجام می دهد.ثبت می شوند. سپس 

ربات به جاي آنکه براي انجام کار بصورت دستی آموزش ببیند با یک برنامـه کنتـرل حرکـت    ربات کنترل شده عددي :: 5کلاس 

هدایت می شود.

محیط و داراي توانایی انجـام کـار بـه صـورت     اگر شرایط محیطی انجام کار تغییر کند ، مجهز به شناخت :ربات هوشمند : 6کلاس 

موفقیت آمیز است. 

رباتند . 6تا 3معتقد است که فقط کلاسهاي ) :RIA(سازمان رباتیک آمریکا
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) :AFA(انجمن رباتیک فرانسه 

دستگاههاي کنترل شونده دستی با تله رباتیک.:Aنوع

دستگاههاي کنترل شونده خودکار با ترتیب معین:Bنوع

رباتهاي کنترل شونده سرو بامسیرهاي زمانی پیوسته یا نقطه به نقطه.:Cنوع

ولی با توانایی کسب اطلاعات از محیط.Cمانند نوع :Dنوع

مزایاي ربات:

اتوماسیون در بسیاري از حالات موجب افزایش تولید ،ایمنی،ارتقاي کیفیت و حفظ مشخصات محصولات می گردد.رباتیک و

می توانند در محیط هاي خطرناك کار کنند ونیازي به شرایط زندگی ،راحتی وایمنی ندارند.ربات ها

 کار ،نور،گرمایش وسرمایش،هواي تازه وحفاظت در برابر نویزنیاز ندارند.ربات ها به راحتی در محیط

د،دچار سـردرد و سـرگیجه   ربات ها بطور مستمر کار می کنند و احساس خستگی و بی حوصلگی نمی کنند، دیوانه نمی شون

نمی شوند ونیازمند بیمه درمان نیستند.

    ربات ها از انسان بسیاردقیق تر هستند. دقت خطی آن ها در حد چند هزاراینچ است. ربات هاي جدید کنتـرل شـده ویفـري

داراي دقت میکرواینچ هستند.

از کار افتاده شوند.ربات ها از دقت قابل تکرار در همه اوقات برخوردار هستند تا معیوب یا

ها و لوازم جانبی ربات ها بیش از انسانها است.را و حسگتوانمندي ربات ه

.ربات ها قادر به انجام همزمان چندین کار می باشند در حالیکه انسانها می توانند یک کار را انجام دهند

ی شده باشد و پاسخ آن در سیستم باشد. ایمنی ربات ها فاقد توانمندي  پاسخ به وضعیت اضطراري هستند مگر از قبل پیش بین

د.آن ها اندازه گیري می شود تا اطمینان حاصل شود که به کارگرها و ماشین هاي که با آن کار می کنند آسیب نمی زنن

آسیب به وآسیب به ربات و سایر دستگاه ها،قطع تغذیه،فقدان قدرت تصمیم گیري،پاسخ نامناسب یا غلطاین اندازه گیري شامل

است.ن هاانسا

 ـ،مهارت،درجه آزاديبهتر هسنتد اما توانایی هاي محدودي دراگر چه ربات ها در حواس معینی  سیسـتم هـاي   ، گرهاحس

دارند.ی عپاسخ در زمان واق،بینایی
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هزینه هاي ربات ها عبارتند از:

هزینه هاي اولیه براي تجهیزات .1

هزینه هاي نصب و راه اندازي.2

آموزشهاي هزینه .3

برنامه سازيهزینه هاي .4

:کیربوتنیقوان

کرد:نییتبریرا به شرح زRoboticsسه قانون Issac Assimov،1940سال در

انسان شود.کیدنیدبیباعث آسیاز انجام عمليخودداراییبا ارتکاب عملدیربات نباکی.1

آن فرمانها در تعارض با قانون نخست باشد.نکهیکند مگر اتیها تبعانسانياز فرمانهادیربات باکی. 2

خود بکوشد.يوجود خود را حفظ کرده و در بقادیاست ربات باگذاشته نشدهرپایدوم زایکه قانون نخست یهنگامتا. 3

امـل ،  که چند عامل تکنولوژیکی موجب کاهش شتاب توسعه روباتیک شده است. که با رفع هـر یـک از ایـن عو   لازم به ذکر است 

انقلابی در عرصه رباتیک بوقوع خواهد پیوست.این عوامل عبارتند از :

محدودیت ذخیره ي انرژي در باتري.

.محدودیت قدرت پردازش رایانه ها

.عدم تکامل کافی ماژول هاي نرم افزاري بویژه در عرصه هوش مصنوعی و بینایی ماشین

لکترونیکی ربات ها.عدم استاندارد سازي بسیاري از قطعات مکانیکی و ا
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ربات صنعتی:

 ـبرنـد .  یاز ربات ها بهره مندیآیبر نمیانسانچیکه از عهده  هیامروزه در صنعت در اکثر کارخانه ها در مشاغل  ـرباتیمهندس کی

پردازد . یبات ها م، ریو مهندسیعلمیرشته به بررسنیآمد . ادیربات ها پدیصنعت در طراحازیاست که جهت پاسخ به نيرشته ا

شود . امروزه کمتر دانشگاه معتبـر و  یمسیخارج از کشور تدريدر دانشگاه هايلادیم1985از سال شیپکیرباتیمهندسيرشته 

مقـاطع خـود   یرشته را در تمـام نیدانشگاه ها ازاینباشد . بعضرایاز مقاطع خود پذیکیرشته را در نیکه اافتیدیرا خواهیصنعت

 ـ-شـد ( سنسـور   یخاصشاتیگرايتر دارایرشته در مقاطع بالاتر به صورت تخصصنیصنعت اازیرند. با توجه به ندا -ونیاتوماس

مستقل و ... ) يربات ها-ربات یینایب-کینانوربات-کیکرورباتیم-کیورباتیب-ایپايربات ها-ایپويربات ها-کنترل ربات 

  .
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ت صنعتی:اجزاء ربا

اصلی پیکر ربات  را تشکیل می دهد و از رابط ها ، که قسمت :)Articulated Mechanical system : AMS(بازوي مکانیکی

مفاصل و سایر قطعات ساختاري ربات تشکیل می شود. 

روي را نام برد.گرچه مفاصل مفاصل مختلفی در ربات بکار برده می شود که از جمله آنها می توان مفاصل کشویی، لولایی، لغزشی و ک

کروي متداول است اما اغلب مفاصل ربات ها طولی(کشویی) و لولایی(چرخشی) هستند.

مکانیکی متصل میباشد ، براي گرفتن اجسام بکار میرود ، به ماشین هاي دیگـر متصـل مـی    که به آخرین مفصل بازوي :مجري نهایی

ل انبر جوشکاري یا تفنگ رنگ پاشی یا ابزار چسب کاري.مثگردد یا کارهاي درخواستی را انجام می دهد.

ماهیچه هاي ربات هستند، که انواع متداول آن سروموتورها ، موتورهاي پله  اي ،سیلندرهاي بادي و روغنی :)Actuators(محرکه ها

میباشند.

ارتباط با محیط بیرون بکـار میرونـد.   براي کسب و جمع آوري اطلاعات درباره حالت درونی ربات یا براي:)Sensors(حس گرها

حس گرهایی که داخل ربات جاسازي شده اند اطلاعات  هر مفصل یا رابط را به گیرنده می فرستند تا وضعیت ربات را معین سـارند .  

وغیره .ربات ها اغلب به حس گر هاي بیرونی مجهزند.از جمله سیستم بینایی ،حس گرهاي لمسی وتماسی وتشخیص دهنده هاي صوتی 

اسـت انجـام   ازیگونه که در صنعت مورد نمشخص را همانفهیوظنیماشکی) که درآن Hard Automationسخت(ونیاتوماسدر

يدی) به دو جز کلIntelligent Automationهوشمند (ونیبه اتوماسدنیرسي. اما براستینستمیبه هوشمند بودن سيازیندهد،یم

.يرسنسوستمیو سیمصنوعهوش: میازمندین

يکه قدرت انجام کارهـا دینقل و مونتاژ رسوحمل،يجوشکار،یدر نقاشییبا کاربردهایصنعتيهابه رباتتوانیدو منیکمک ابه

را دارا هستند.کیو تفکصیتشخده،یچیپ

است که بـا  گونهنیسنسورها بد. عملکرد روندیکار مبهیو صوتیینایب،یمجاورت،یتنش،یدرك اطلاعات تماسياغلب براسنسورها

 ـکـه بـا پـردازش ا   کننـد، یمجادیرا در پاسخ ايزیناچيکه نسبت به آن حساس هستند، سطوح ولتاژيفاکتورراتییتوجه به تغ نی

ها استفاده نمود.از آنيبعديهايریگمیتصميکرده و براریرا تفسیافتیاطلاعات درتوانیمیکیالکتريهاگنالیس

:دیآیملیکه در ذمیتقسیمتفاوتيهامختلف به دستهيهادگاهیاز دتوانیرا مسنسورها

.ندینمایمافتیاطراف ربات، دريایاشتیخارج و وضعطیسنسورها اطلاعات را از محنیا:یطیسنسور مح.1
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وارد يرویها و نبازوها، سرعت حرکت و شتاب آنتیربات، از جمله موقعتیسنسور اطلاعات وضعنیاسنسور بـازخورد: .2

.ندینمایمافتیرا درورهایبر درا

توسط سنسـور  یگنالیاست که سبیترتنیها بدو هم فرستنده دارند و نحوه کار آنرندهیسنسورها هم گنیاسنسور فعـال: .3

.شودیمافتیارسال و سپس در

 ـبـه کنند،یرا آشکار میخارجیبعمنيارسال شده از سوگنالیدارند و سرندهیسنسورها فقط گنیا:رفعالیسنسور غ.4 نیهم

کمتر هستند.ییکارايتر و داراتر، سادهارزانلیدل

را از تکه بسیار شبیه به مخچه انسان است و اگر چه قدرت مغز را ندارد اما حرکت هاي انسان را کنترل می کند.اطلاعاکنترل کننده :

حس گرها هماهنگ می کند.بازخوردي ترل می کند وحرکت هارا با اطلاعات رایانه دریافت می کند ،حرکت هاي محرکه ها را کن

که حرکت هاي مفاصل را محاسبه می کند. اندازه و سرعت حرکت هر مفصل را بـراي رسـیدن بـه    یا همان مغز ربات پردازش گـر: 

رت می کند.معمولا یـک رایانـه   موقعیت و سرعت مطلوب تعیین می کند و بر کارهاي هماهنگ  شده کنترل کننده و حس گر ها نظا

است که براي هدف معین بکار می رود ونیاز به سیتم هاي اجرایی و لوازم جانبی دارد و همچنین بسیاري از محدودیت ها وتوانمندیهاي 

پردازشگر هاي معمول را دارد.

بکار می اندازد. دومی نرم افزار رباتیک میباشـد  که در ربات ها سه نوع میباشند.یکی نرم افزار اجرایی می باشد که رایانه رانرم افـزار: 

و که حرکت هاي مورد نیاز مفاصل را بر اساس معادلات سینماتیک محاسبه می کند. این اطلاعات به کنترل کننده فرستاده مـی شـود  

نوشته می شود.مثل برنامه ربات که براي بکارگیري دستگاه هاي جانبیسومی مجموعه اي از برنامه هاي کاربردي و زیر برنامه ها ست 

هاي بینایی وغیره.

.شودیانجام مOfflineو Onlineدر ربات به دو صورت یسینوبرنامه

يهـا شود، اپراتور حرکـت یاستفاده میصنعتيهارباتيریکارگروش در بهنیترکه امروزه به عنوان معمولOnlineیسینوبرنامه

 ـها را تکرار کند. اطور خودکار همان کاربدون کمک و بهتواندیکه ربات بعدا مياگونههبدهد،یمورد نظر را به ربات آموزش م نی

.تیهداقیآموزش از طر-2یآموزش دست-1: شودیبه دو صورت انجام میسینونوع از برنامه

ربات ثبت يوتریدر حافظه کامپها کرده و مختصات آنتیربات را به نقاط مورد نظر هدا،یجعبه کنترلکیبا کمک یروش دستدر

دلخواه حرکـت داده و  ریرا با دست در مسییعامل نهات،یقابل تکرار است. در روش هدااریدفعات بسيبرابیترتنیو به اشودیم

.شودیدر حافظ ربات ثبت مرهااز محوکیهر وستهیپتیوضع
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 ـچیپيانجـام کارهـا  یدارد که وقتتینکته اهمنیالا موسوم است، اسطح بیسینوکه به برنامهOfflineیسینودر مورد برنامهاما دهی

نیها استفاده کرد. در اربات"کنندهکنترل"ياز زبان هادیدارد، باتیاهمیخارجعیسرعت واکنش ربات به وقاایمورد نظر است و 

ها هـم در  رباتییجاحرکت و جابهيبرایدستورات،یعبارات شرطایکنترل حلقه و لیاز قبیها علاوه بر وجود دستورات معمولزبان

.آوردیتر با ربات را فراهم مامکان ارتباط آسانیسینونوع برنامهنینظر گرفته شده است. ا
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:رباتيآزاددرجات

یـک درجـه   معمولا هر مفصل و اتصال در ربات ، بیانگر یک درجه آزادي است . پس حرکت در یک جهت یا خلاف همان جهت ،

به یدسترسيجسم است . براتیمشخص کردن وضعيحداقل تعداد مختص لازم برايبه معنايآزاددرجاتآزادي محسوب می شود. 

 ـجهـت گ يبرانی. همچنمیازمندینيبه هر نقطه در فضا به سه درجه آزادیدسترسيو برايهر نقطه در صفحه به دو درجه آزاد يری

. بازو پوما با داشتن سه محور میمندازینگریديابزار در فضا به سه درجه آزاديریجهت گيو برايه آزاددرجکیابزار در صفحه به 

مچ به ربات نیگردد . اینصب ميبازو پوما ، مچ کرويباشد . معمولا به انتهایمیتیرفتن به هر موقعيبرايسه درجه آزادي، دارا

يدرجـه آزاد 6ي) دارايربات پوما (بازو چرخان به همراه مچ کرونیدهد . بنابرایرا ميادبا سه درجه آزيریجهت گییپوما توانا

یـا  قرار دهـد. یحرکت کند و ابزار را در هر جهتيتواند به هر نقطه ایدهد . و میمییبالااریمانور بستیباشد که به ربات قابلیم

بعبارتی براي تعیین موقعیت وجهت یک جسـم بطـور کامـل    

بایستی شش مولفه از اطلاعات را داشته باشـیم یـا ربـات مـا     

بایستی داراي شش درجه آزادي باشد. لذا در صنعت ربات بـا  

هفت درجه آزادي بکار نمی رود چرا که یـک درجـه آزادي   

روي یک ریل آن دوبار تکرار شده است .مثل حالتی که ربات

در امتداد محور افقی حرکت کند.

ه مجري نهایی بعنوان یک درجه آزادي ربات در نظر گرفته نمی شود.لازم بذکر است ک

دستگاه هاي مختصات ربات:

که این دستگاه براي تعریف حرکت هاي ربا نسبت به سایر اجسـام ،  X,Y,Zدستگاهی با محورهاي دستگاه مختصات مرجع جهانی:

وبراي تعیین مسیرهاي حرکت بکار می رود.براي تعریف قطعات و ماشین هایی که ربات با آن ها در ارتباط است

که براي تعیین حرکت هاي هر مفصل از ربات بکار برده می زود.در این حالت هـر مفصـل مـی توانـد     دستگا هاي مختصات مفصل:

ا بصورت مجزا انتخابب شود ، پس در هر زمان فقط یک مفصل حرکت می کند.لذا مجري نهایی برحسب نوع مفصل (کشویی،لولایی ی

کروي) حرکت خواهد کرد .مثلا با حرکت مفصل لولایی آن نیز پیرامون دایره اي با محو مفصل خواهد چرخید.
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که حرکت هاي مجري نهایی ربات را نسبت به دستگاه مختصات متصل بـه مجـري نهـایی معـین مـی      دستگاه مختصات مرجع ابزار:

حرکت می کند.لذا دستگاه ابزار یک دستگاه متحرك است که بطـور پیوسـته   سازد.برخلاف دستگاه پایه ، دستگاه محلی ابزار با ربات 

همراه با ربات تغییر می کند.در برنامه سازي رباتیک ، وقتی ربات بخواهد به اجسام برسد و یا از آن دور شود ویا قطعات را مونتاژ کند 

، دستگاه ابزار بسیار مفید خواهد بود.

ربات :اتمشخص

که ربات بتواند حمل کند و از محدوده مجاز مشخصات خود خارج نشود را گویند .بارگذاري ربات در مقایسه با وزن وزنیبارگذاري:

86داراي وزن مکانیکی LR Mateربات خیلی کوچک است.مثلا ربات فانوك lbs 6.6است در حالیکه بارگذاري آن lbs.می باشد

د می تواند برسد دسترسی نام دارد.دسترسی تابعی از مفاصل و ابعـاد وپیکربنـدي   بیشترین طولی که ربات در حجم کاري خودسترسی:

ربات می باشد.

یعن با چه دقتی می توان به نقطه اي مشخص رسید.دقت تابعی از درجه تشخیص محرکه ها ودستگاه ها ي پس خـوري  دقت(اعتبـار) : 

ند.اینچ یا بهتر ا0,001آن است. اغلب ربات هاي صنعتی داراي دقت 
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هرگاه حرکت چندین بار تکرار شود و ربات با دقت بالا به موقعیت مورد نظر برسد.ربات نمی تواند بـه  تکرارپذیري(تغییرناپـذیري): 

آن نقطه در هر بار برسد اما در هر شعاعی از آن می تواند قرار گیرد. به این شعاع که با حرکت تکراري تشکیل می شود ،تکرارپذیري 

اینچ هستند.0,001مهمتر از دقت است.اغلب ربات هاي صنعتی داراي تکرارپذیري در حدود گویند.که بسیار

فضاي کاري ربات:

بسته به پیکربندي و اندازه رابـط  مجموعه نقاطی که توسط حداقل و حداکثر حرکت بازوها و محورهاي ربات پوشش داده می شود که 

فضاي کاري نامیده می شود.این فضاي کاري به مشخصه هاي ربات بستگی ،د نشته باشدسترسی دااین نقاطها ومفاصل مچ می توانند به 

داردو هنگامیکه ربات براي کار خاصی در نظر گرفته می شود ، بایستی فضاي کاري آن بررسی شود تا اطمینان حاصل شود که ربات 

به نقاط مورد نظر خواهد رسید.

فضاي کاري ربات.1

ربات .2

محل توقف ربات.3

نطقه ایمنم.4
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ربات:برنامه نویسیزبان هاي

طراحی می شود .بنابراین بـراي اسـتفاده از هـر    هر ربات برنامه مخصوص خود را دارد. زبان برنامه نویسی هر ربات توسط سازنده آن

بات براساس زبان هاي ربات مشخص، نحوه برنامه سازي پیشنهادي توسط سازنده را باید یاد گرفت. بسیاري از زبان هاي برنامه نویسی ر

نهاده شده اند.زبان هاي سطح بالا با مبناي مفسر یا مترجم می باشند. در زبان هاي برمبنـاي  Cنظیر کوبل،بیسیک،فرترن ویانمتداول د

ا ادامه مفسر ، در هر زمان یک خط از برنامه را اجرا می کنند و هر خط یک شماره دارد. مزیت زبان با مبناي مفسر آن است که به اجر

می دهد مگر آنکه خطایی مشاهده شود.لذا عیب یابی برنامه سریعتر و آسان تر انجام می شود.ولی اجراي آن آهسته تر می شود وایـن  

بر مبناي مفسر هستند.IBMاز AMLوزبان Unimation VALخیلی مفید نیست.بسیاري از زبان هاي ربات مثل 

عنی ابتدا برنامه بصورت کد به زبان ماشین ترجمه می شود لذا عیب یابی برنامه دشوارتر است.بعضی زبان ها بر مبناي مترجم هستند . ی

سطوح مختلف زبان هاي رباتیک بصورت زیر است:

برنامه به زبان ماشین نوشته می شود .و اساسی ترین و موثرترین سطح برنامه نویسی است اما فهم آن سطح زبان ماشین میکروکامپیوتر:

ست.همه زبان ها قابل تفسیر یا ترجمه به این زبان هستند.دشوار ا

)مختصات نقاط پشت سر هم وارد می شـوند و ربـات   T3دراین سطح (مثل ربات فانوکی و سین سیناتی میلاکرنسطح نقطه به نقطه :

 ـ    د نیسـت.وفاقد انشـعاب زدن   نقاط را آنگونه که معین شده اند دنبال می کند.خیلی ساده و کاربرد آن آسان اسـت ولـی خیلـی توانمن

واطلاعات حس گرها وجملات شرطی است.

در این زبان ، ابداع برنامه هاي پیچیده تر که شامل اطلاعات حس گر ها ،انشعاب زده وجملات شرطی استمیسر می سطح حرکت اولیه:

).اغلب زبان هاي این سطح برمبناي مفسر هستند.Unimation VALشود(مثل 

اغلب زبان هاي این سطح با مبناي مترجم و توانمند هستند وامکان برنامه سازي پیچیده را می دهنـدولی  ساختاریافته:سطح برنامه سازي 

یادگیري آن مشکل است.

فعلا زبان هاي عملی این سطح وجود ندارد.به جاي برنامه سازي ربات براي اجراي کار که هـر مرحلـه از آن لازم   سطح با هدف کـار: 

، استفاده کننده به کار توجه می کند وکنترل کننده ترتیب لازم را فراهم می سازد.است کامل شود 



14ربات صنعتی

روش هاي برنامه سازي ربات:

ربات ها برحسب نوع و پیچیدگی آن ها می توانند در مودهاي مختلفی برنامه سازي شوند. که متدائل ترین آنها عبارتند از:

توقف هاي جدي  راتنظیم می کند تا کنترل حرکت ربات نجام سود . این مـود معمـولا   در این مود فعملکرد کلیدها وتنظیم فیزیکی:

بکار می رود.PLCبراي کار با دستگاه هاي دیگر مثل 

در این مود ، مفاصل ربات با یک جعبه فرمان حرکت می کنند. هنگامیکه ربا ت به موقعیت و جهت مطلـوب  مود آموزش یا هدایت:

ن در کنترل کننده ثبت می شوداین مود معمولا نقطه به نقطه است که در آن حرکت بین نقاط معلـوم نیسـتو   می رسسد اطلاعات یکسا

کنترل نمی شود اما تضمین می شود که ربات به نقاطی که آموزش دیده است،برسد.

نمونه برداري می شـود و  و حرکت بصورت پیوسته در این روش ،همه مفاصلربا بطور پیوسته حرکت می کنند :مود قدم زدن پیوسـته 

توسط کنترل کننده ثبت می شود.ودر هنگام اجرا حرکتی که ثبت شده به اجرا در می آید.

نوشته می شود و به وسیله کنترل کننده اجرا می شود تا حرکت on-lineیا off-lineدر این روش ، برنامه بصورت مود نرم افـزار: 

دیدترین مود برنامه سازي است.ها کنترل شوند. این مود پیچیده ترین و ج

اغلب ربات هاي صنعتی در بیش از یک مود برنامه سازي می شوند.

پیکربندي ربات ها:

و مفاصل کروي R، مفاصل لولایی با Pپیکربندي ربات بطور معمول مطابق دستگاه مختصات آن تعریف می شود .مفاصل کشویی با 

است:چنینپیکربندي ربات ها معین می شوند. متداولترین پیکربندي ها Sو P ،Rپی در پی نماد گذاري می شوند. لذا با نوستن Sبا 

این ربات از سه مفصل کشویی ساخته شده است .:(3P)دکارتی
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ربات هاي بـا مختصـات اسـتوانه اي دو    :)R2P(استوانه اي

مفصل کشویی ویک مفصل لولایی دارند .

مختصـات کـروي از سیسـتم    ربات هاي بـا :)2RP(کـروي 

مختصات کروي تبعیت می کنند که از یک مفصل کشویی و 

دو مفصل لولایی برخوردارند.

شـبیه دسـت انسـان     کـه :)RRRیـا  3Rماهر(شبیه انسـان 

وداراي مفاصل  از نوع لولایی است و متداول ترین پیکربندي 

براي ربات هاي صنعتی هستند.

:پوماربات صنعتی 

مفاصل يباشد) و محور هایدورانیا ییسه مفصل از نوع لولايدارایعنیباشد (یم)RRR)3Rساختار يکه دارایهر بازو صنعتبه

.ندیگوی) ، پوما مبالاو زیربود و آن دو بر محور مفصل اول عمود باشند ( مطابق شکليدوم و سوم با هم مواز

و یمفصلکیرباتي، بازویماهر آرنجيماهر چرخان ، بازويماهر شبه انسان ، بازوي، بازوماهر هنرمند يبازو، پوماگریديهانام

باشند .یپوما مگریدينام هایهمگکه....

یربات ، کمپاننیايمشترنیو ساخته شد . اوللیتکمورسالیونیشرکت کیدر بخش ربات1978پوما در سال یبار ، ربات صنعتنیاول

زینیآن ، شرکت کازاواکسانسیشد با اتمام لیمدیتولورسالیونیتنها توسط 1986ماهر هنرمند پوما تا سال يبود . بازوجنرال موتور 
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کیرباتیفروخته شد . بخش مهندسیبالیاستیسیسوئیبه کمپاننگهاوسیپروژه توسط وستنیا1988شد . در سال غولآن مشدیبه تول

ایرا داشت . نوکيمشترنیشتریب560شد . مدل پوما 1980دهه يربات درسال هانیدستگاه از ا1500موفق به ساخت ، حدود اینوک

نیجنرال موتور ، اول»يو جوشکارکیکنترل ، ربات« لاتیتشک2002فروخت . در سال 1990خود را در سال کیرباتیبخش مهندس

داد .هیهدکایرآمیموزه ملتسونیربات پوما را به موسسه اسمینمونه اصل

Programmable Universal Manipulation Arm

Programmable Universal Machine for Assembly

باشد .یم» مونتاژيبراورسالیونیریبرنامه پذنیماش«ای»یسیماهر چند منظوره قابل برنامه نويبازو«پوما مخفف 
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:پوما صنعتیرباتیژگیو

به آن لیدلنیدهد . به همیربات منیدست انسان را به اهیشبي،ساختاريعمود و موازيبا محورهایدر پیپییسه رابط لولااتصال

سازد . سرعت یفشرده ، را فراهم ميفضاکیحرکت ، در يزرگ آزادبيفضاکیبیترکنی. اندیگویماهر شبه انسان مي، بازو

است. طرح را جذاب ومورد پسند عموم ساختهنیباشد که ایمییایزاــاز جمله ماتربنیای، دقت و چالاک

:گریدیصنعتيپوما و ربات هاسهیمقا

 ـیالکتريموتـور هـا  نیباشند و همچنیراحت تر مکمتر و ساخت متیقيداراییکشوينسبت به مفصل هاییلولايها مفصل یک

 ـيشـتر یبيریکمتر و کنترل پـذ متیقيدارایکیوماتیو نیکیدرولیهيو جک هایخطیکیالکترينسبت به موتور هایدوران یم

کمتر نسـبت بـه   متیو قشتریسرعت و دقت بيدارایدورانيو موتور هاییمفاصل لولازپوما به علت استفاده ایباشند .ربات صنعت

ینوع منیاز ایصنعتيدرصد ربات ها70میبدانیتفاوت وقتنیباشد . ایدر صنعت مياژهیوگاهیجايدارایصنعتيربات هاریسا

شود .یآشکار مشتریباشند ب

ی:صنعتيربات هايهاکاربرد

جابه فهیکه وظدیریرا در نظر بگیند . به طور مثال رباتو ساخته شده ایطراحیگوناگونيدر انواع مختلف و کاربردهایصنعتيرباتها

دهد . مکنـده  صیرا تشخهیدر مکان اولشهیباشد که وجود شيحسگردیربات بانیايمسطح را برعهده دارد. وروديهاشهیشییجا

 ـها هستند. در قسمت پردازنده نیربات خروجيمفصل هايرويموتورهانیبازو و همچنيرويقويها  ـزی هـا  plcتـوان از   یم

شـود. البتـه بـا پیشـرفت هـاي جدیـد،       یبه منظور کنترل ربات توسط کاربر  قرار داده مدیو صفحه کلشیاستفاده کرد . صفحه نما

بوده و میکرو کنترلر هاي فوق پیشرفته با قابلیت برنامـه ریـزي بسـیار منعطـف تـر و      PLCاتوماسیون صنعتی در حال صعود از پله 

تر و با سرعت عمل خیلی بیشتر در حال جایگزینی با روشهاي سنتی اتوماسیون هستند.گسترده 

شامل رله ، موتور ، اهـرم  ی، فشار ، نور و ... باشد. بخش خروجی، رطوبتیی، حسگر گرمانی، دوربدیکلکیتواند یميورودبخش

شود ، شـامل  یبخش آن محسوب منیتریاصلیربات و به نوعو ... است . قسمت پردازنده که مغز شی، لامپ ، صفحه نمایکیمکان

يتراشـه هـا  نیمعروفتـر cpuو plcکروکنترولریميهایسيرابرعهده دارند. آستمیکنترل سفهیپردازنده است که وظيتراشه ها

لیبه دلنیاست و همچنازیگرها نعمليراه اندازيبرايشتریبیکیبه توان الکتریصنعتطیمحکیدر نکهیالیپردازشگر هستند . به دل

کنند .یاستفاده مplcاز  یصنعتونیاتوماسيهاستمی، طراحان سیسیو مغناطیکیالکتريزهایوجود نو
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، اتلاف همان توان به صورت گرما و حرکت ، سـرعت  ادیشد که مصرف توان زیاستفاده ميرله ايدر گذشته از کنترل کننده ها

 ـهمچـون قابل یو افزوده شدن انتظاراتونیاتوماسيآنها بود . اما با گسترش شبکه هابیعااز مادیکم و حجم ز اتصـال و تبـادل و   تی

 ـکنندگان تجهدیجوابگو نبودند . تولگریهم دplcبر یمبتنيهاستمی، ساهبنگيداده هايسازکپارچهی  ـزاتی بـه منظـور   ونیاتوماس

از انعطـاف  گـر یديبـوده و از سـو  ندیکنترل فرايبراplcتیقطعيسو داراکیردند که از ارائه کي، سامانه اازهایننیبرآوردن ا

 ـيزیقابل برنامه رونیرا کنترل کننده اتوماسيسامانه انیها برخودار است. چنpcشدن کپارچهیتیو قابليریپذ . دنـد ینامPACای

بر اضافه کردن سخت افـزار و نـرم   یمبتنیهمگیقبليروش هایولقرارگرفته بودیمورد بررسزیدرگذشته نplcو pcادغام  دهیا

شود.یاستفاده مPACازمشغول به کار شوندیشبکه صنعتکیازيکه قرار است در گوشه اییبودند . در رباتهایافزار به سامانه اصل

)Stud(جوشکاري پیچ/مهره جوشو)Arc(جوشکاري آركو)Spot(اينقطهي شکارجو: جوشکاري

جابجایی و انتقال قطعات یکی دیگر از رایج ترین کاربردهاي ربات در صنایع گوناگون از جملـه صـنایع خـودرو، غـذایی،     : جابجایی

 ـ . معدنی، ساختمانی ... می باشد لا نیـاز بـه   وبراي افزایش تولید، ایمنی و کیفیت و کم کردن نقطه سربه سر در خطوط پرس کـه معم

ري بالایی دارند ، از ربات براي جابجایی قطعات بین پرس ها استفاده می شود. نزدیک به ده خط رباتیک تولید پرس بـراي  سرمایه گذا

) توسط شرکت تام اجراء شده است . در این خطوط از سیستم بینایی ورودي استفاده میشود.Visionتعیین موقعیت دقیق بلنک (

ید لازم است قطعات از نقطه اي به نقطه دیگر منتقل شوند . ربات به عنوان وسیله یا ماشین مناسبی در بسیاري از مراحل تول:انتقال مواد

گـري) از  هاي خطرناك مثل ریخته-جهت این امر می تواند نقش اساسی داشته باشد . سرعت، تکرارپذیري، ایمنی (بهویژه در محیط 

مهمترین نکات مثبت انتقال مواد رباتیک میباشد.



19ربات صنعتی

در صنایع گوناگون بویژه در PVCاز ربات جهت سیلرزنی چسب زنی و پا ششاستفادهی :س ـيویو پاشش پیسیلر زن،یسب زنچ

صنایع خودروسازي، بسیار رایج می باشد. بدلیل ماهیت این عملیات همچون اطمینان از درزبندي کامل انجام شده به جهت جلوگیري از 

، لـزوم بکـارگیري   و با لطبع خطرات سلامتی کـارگر  هاهش دور ریز مواد و همچنین آلود گی این محیط مواد خارجی مانند آب، کا

.ربات را می طلبد

نهایی در باکس یا جعبه قرار داده می شود. این امر در مواردیکه وزن در انتهاي خطوط تولید، قطعات :)Palletizingچیدمان قطعات (

قطعه زیاد بوده و نیاز به سرعت و دقت زیادي می باشد، براي اپراتور مشکلات ارگونومی جدي و همچنین کاهش نـرخ تولیـد را بـه    

ی گیرد. با برنامه نویسی ربات در این کاربردها با لا از ربات براي چیدمان مورد استفاده قرار موه خواهد داشت . در این موارد معمهمرا

گیرد.ون جعبه قرار میت، قطعه بعدي در نقطه مناسبی، درگذاشتن هر قطعه ضمن تغییر موقعیت انتهایی ربا
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یکی دیگر از کاربردهاي ربات، پاشش رنگ انواع محصولات صنعتی و غیره صنعتی میباشـد. بکـارگیري   : )Paintingپاشش رنگ (

ات ضمن ارتقاء کیفیت پاشش رنگ ، یکنواختی لایه رنگ و افزایش راندمان تولید، سبب کاهش دور ریز رنگ و طول کابین هاي رب

هاي صنعتی داراي ساختار متفاوتی با دیگر رباتهاي رنگ پاشاه دارد . رباتد که کاهش هزینه چشمگیري را به همرپاشش می شو

رکت بر روي مسیرهاي گوناگون را دارا باشد.هستند و انعطاف پذیري بالایی در ح

از کار در محیط هاي ناایمن براي اپراتور ها از دیرباز مورد توجه صاحبان صنایع بوده است . یکی پرهیز: )Foundry(يریخته گر

ذاب، آلـودگی هـاي تنفسـی    از این موارد، محیطهاي ریخته گري می باشد که علاوه بر احتمال آسیب هاي جدي در اثر پاشش مواد م

ها می تواند براحتی و با سرعت بالا کار کند . محیطبسیار خطرناك را نیز به دنبال دارد . ربات در این 

ربـات در فرآینـد تولیـد،    ياز کاربردهـا ییک: )Grinding, Deburing and Polishingو پولیش (يپلیسه گیر،یزنسنگ

مناسب آن باعث کاهش کیفیت و در يکه عدم اجرايگیرمانند پلیسه یاست . فرایندهایيو پرداخت قطعات ریخته گريپلیسه گیر

ربـات و  يبالايکند. با توجه به دقت و تکرارپذیری لزوم اتومات نمودن آن را ایجاب مشود، یمواقع خراب شدن قطعه کار میبعض
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را بـرآن داشـته   يتولیدياز شرکتهايآن، بسیارياط مختلف قطعه و امکان تغییر برنامه هابه نقیآن در دسترسيهمچنین مانور بالا

است که از ربات در خطوط تولید خود استفاده نمایند.

دیگر از کاربردهاي رباتیک برشکاري می باشد . راحتی برنامه نویسی، بزرگ بودن ابعاد فضاي کاري یکی:)Cuttingقطعات (برش

از مزایاي این سیستم رباتیک میباشد.RobCamامکان اتصال به برنامه هاي کمکی مانند و 

بار مـورد  1000بالاتر از يبا واترجت توسط جت آب با فشارتمیزکاري: )Water jet Cleaningبه کمک واترجت(يکارتمیز

 ـ و زمان پایین شستشو بایشستشو قرار می گیرد. با توجه به مسائل زیست محیط از کارآمـدترین  یواترجت، تمیز کاري رباتیـک یک

از ربات بسیار مرسوم است.ادهموجود شناخته شده است. همچنین با توجه به خطرات احتمالی براي اپراتور، استفيروش ها

اد فضاي کاري دیگر از کاربردهاي رباتیک برشکاري می باشد . راحتی برنامه نویسی، بزرگ بودن ابعیکی: )Flaming(يگیرشعله

از مزایاي این سیستم رباتیک میباشد.RobCamو امکان اتصال به برنامه هاي کمکی مانند 
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زنی انجام می شود . این عملیـات بـا نصـب    بدنه خودرو )، عملیات شمارهثلاامکان ردیابی قطعات (مبراي: )Marking(یزنشماره

کنترل خط انجام میشود. سیستم شماره زنی ضمن حک شماره منحصر به فرد بـروي  زنی به روي ربات و اتصال به سیستمتجهیز شماره

آورد.فراهم مییزرا نبدنه، امکان استخراج اطلاعات مربوطهیا هر قطعه 

انتهاي خطوط تولید اتوماتیک، جهت اطمینان از کیفیت و رونـد انجـام کـار، ایسـتگاهی بـراي      در: )Inspection(یو بازرسمعاینه

زرسی قرار داده می شود. براي نمونه در کارگاههاي بدنه سازي خودرو به منظور اطمینان از تلرانس هندسی بدنه، ایستگاه بازرسـی در  با

خودکار ، استفاده از این کاربرد ربات در انتهاي خطوط اتومات پیشنهاد خطوطنظر گرفته می شود . با توجه به سرعت بالاي تولید در 

میشود.
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دیگر فرایندهایی که گروه سیستم هاي رباتیک موفق به اجراي آن شده است ، نمونه سازي رباتیک از:)Prototyping(يسازنمونه

است . در این کاربرد با تعبیه مجموعه ابزار ماشینکاري سرعت بالا به عنوان ابزار ربات و تبدیل شکل هندسی سه بعدي نقطه به برنامـه  

گیرد.سازي انجام میعملیات نمونهاربرديافزارهاي کط اکثر نرمقابل اجرا توسط ربات، توس

چند ساله اخیر از ربات در امور سرگرمی و هنري (استفاده از ربات در فیلم سینمایی ) استفاده شده در: )Entertainment(یسرگرم

این کاربردها می باشد. به خاطر مسایل ایمنی و حفظ اي عملی از -است . استفاده از ربات در شهر بازي به عنوان وسیله اي مهیج نمونه

استانداردهاي ویژه میباشند.رايسلامتی، این ربات ها بسیار خاص بوده و دا

:صنعتیيربات هاسازندگان

آن هـا  نی، مشغول شده اند . از جمله معروف ترصنعتیيمختلف ربات هاي، به ساخت مدل هاایربات سازان دنشتریببایتقرامروزه

اشاره کرد .ریتوان به موارد زیم

Kawasaki - ABB - Kuka - Fanuc - Stäubli - Adebt - Motoman – Mitsubishi



:سومفصل 

محرکه هاي ربات
 محرکه هاي رباتانواع

مقایسه سیستم هاي محرکه

oمحرکه هاي روغنی

oمحرکه هاي بادي

oموتورهاي الکتریکی

oمحرکه هاي فلزي با حافظه شکل

oمحرکه هاي مغناطیسی تغییر اندازه
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محرکه هاي ربات:

محرکه ها همانند ماهیچه هاي ربات هستند. محرکه باید قدرت کافی براي شتاب دادن یا کاهش شتاب رابط ها در حمل بار داشته باشد 

ال باید سبک، اقتصادي ، دقیق، جوابگو ،مطمئن با نصب آسان باشد.ن حبا ای

انواع آن عبارتند از:

موتورهاي الکتریکی

محرکه هاي روغنی

محرکه هاي بادي

حرکه هاي مغناطیسی تغییر اندازهم

 محرکه هاي فلزي با حافظه شکل

ي رباتیکی هستند.سیستم هاي روغنی براي براي ربات هاي بـزرگ در  موتورهاي الکتریکی بویژه سرو موتورها متداولترین محرکه ها

سیلندرهاي بادي براي اعمال فشار بکار می روند و موتورهاي گذشته متداول بوده است اما در ربات هاي جدید کمتر استفاده می شوند.

یقات و توسعه مورد توجه هستند.محرکه هاي فلزي با حافظه شکل و انواع مشابه آن در تحق،الکتریکی با حرکت مستقیم 

موتورهـاي وزن و نسبت وزن به قدرت سیستم هاي محرکه مهم است. مثلا نسبت قدرت به وزن سیستم هاي الکتریکی متوسط اسـت. 

یکسان هستند ودر نتیجه داراي نسبت قدرت بـه وزن کمتـري هسـتند. موتورهـاي     پله اي عموما سنگین تر از سروموتورها در قدرت 

یکی در ولتاژ بالاتر داراي نسبت قدرت به وزن بالاتري است. سیلندرهاي بادي داراي پایین ترین نسبت قدرت به وزن می باشـند. الکتر

.می روندیر موتور ها بعنوان سروموتور بکاربجز موتورهاي پله اي ، سا.ندسیستم هاي روغنی از بالاترین نسبت قدرت به وزن برخوردار

حرکه:مقایسه سیستم هاي م

قابلیت تطبیق با میکروپروسسور نسبت قدرت به وزن بالا ، نیروي بزرگ در سرعت کم ،با داشتناین محرکه هامحرکه هاي روغنی:

و بدلیل کثرت تجهیزات پشتیبانی سیلندرها ماننـد مخـزن ،   وکنترل هاي الکترونیکی و تحمل محیط هاي فوق العاده خطرناك را دارند.

ایـن  زاT3ربات هاي سین سیناتی میلاکـرن  و سایر ادوات که وزن بالایی دارند ، به آرامی حرکت می کنند.له ها پمپ ، شیرها ، لو

مگر در موارد خاص مثل ربات هاي بزرگ و استفاده نمی شوندنوع است .اما بدلیل نشت روغن و وزن و قیمت واحد قدرت ، دیگر از 

ساختمان سازي.
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جزاء آنمدل سیستم هاي روغنی و ا

هـواي فشـرده بـراي قـدرت دادن و رانـدن      محرکه هاي بادي خیلی شبیه به سیستم هاي روغنی است. از یک منبعمحرکه هاي بادي:

سیلندرهاي خطی یا دورانی استفاده می شود که توسط شیرهاي الکتریکی یا دستی کنترل می شوند.از آنجا که دستگاه هـاي بـادي در   

، نسبت قدرت به وزن آن ها خیلی کمتر از دستگاه هاي روغنی است.120PSI-100می کنند معمولا تا فشار هواي بسیار کم کار 

مساله دیگر آن محدودیت دوران بازوهاست که نمی توانند حرکات خاصی را که به آزادي بالایی نیاز دارند انجام دهند.

کی تبدیل می شود . وبدلیل آنکه تجهیزات پشتیبانی آن از وزن و در این روش نیروي الکتریکی به نیروي مکانیموتورهاي الکتریکی:

تعداد زیادي از موتورهاي الکتریکی در حجم کمی برخوردارند ، نسبت قدرت به وزن بالایی دارند و ضریب اطمینان آنها هم بالاست . 

از جمله :رباتیک استفاده می شود.

  موتورهـايDC:رت هستند.در نتیجه نسبت قدرت به وزن آنها، بدلیل استفاده از آهن ربامطمئن ،محکم وبادوام ونسبتا پرقد

بهتر از قبل شده وجایگزین اغلب انواع دیگر محرکه ها شده اند.هاي قدرتمند که از مواد معدنی و آلیاژها ساخته می شوند،

 موتورهايACموتورهاي :متناوبACمشابه موتورهايDCدائمی می باشد وسیم پیچ ها بوده بجز آنکه روتور مغناطیس

DCموتورهـاي  این موتورها نسبت بهدر استاتور قراردارند وکلیه کموتاتورها وجاروبک ها نیز حذف شده اند. از آنجا که 

گرما را بهتر دفع می کنند داراي قدرت بیشتري نیز هستندو سرعت ثابتی دارند که تابعی از تعداد قطب ها روي روتور آنها و 

تغذیه می باشد.فرکانس 

 موتورهايDCاین موتورها ترکیبی از موتورهاي :بدون جاروبکDC وAC   هستند. تفاوت این موتورهـا در آن اسـت

در هر ACنیست. در نتیجه برخلاف موتورهاي 60HZتبدیل می شود ولی لزوما ACبصورت الکتریکی به DCکه موج 

بدون جاروبک داراي یک مدار کنتذل کننده هستند کـه  DC. موتورهاي سرعتی از جمله سرعت عاي پایین نیز می چرخند

کار نمی کنند.DCبدون آن ویا مستقیم با برق 
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 : براي آنکه هنگام بارگذاري بدون کاهش سرعت موتور ،گشتاور هاي بزرگتري را تولیـد کنـیم جریـان را    سرو موتورهـا

م استفاده شود).در چنین حالتی اگرچه موتور در همـان سـرعت مـی    افزایش می دهیم(براي روتور یا هر دو اگر از هسته نر

چرخد و ولتاژ القایی هنوز ثابت است ، جریان بزرگتر موجب افزایش جریان موثر خالص و در نتیجه افزایش گشتاور خواهد 

سیسـتم سـروموتور   گشتاور بصورت دلخواه برقرار می شود.که بـه ایـن  -شد. با تغییر جریان (یا ولتاژ متناظر) تعادل سرعت

با پسخوري است که براي حرکـت در  بدون جاروبک یا حتی پله اي AC,DCیک سروموتور در واقع یک موتور گوئیم.

براي انجام آن یک دسـتگاه یـا   سرعت مطلوب (ودر نتیجه گشتاور مطلوب) یا براي زاویه چرخش مطلوب کنترل می شود.

روموتور می فرستدکه موقعیت زاویه اي و سرعت آن را گزارش می دهد. اگر سیگنال را به مدار کنترل کننده سپسخوري ،

سرعت کمتر از مقدار مطلوب شود جریان بقدري زیاد می شود تا سرعت بمقدار مطلوب برسد. اگر سیگنال بخاطر بار بیشتر ،

مقدار مطلوب است، جریان مطابق با آن کاهش می یابد.سرعت نشان دهد که سرعت بیشتر از 

طرح کنترل کننده سرووموتور

: ساختار موتورهاي الکتریکی با حرکت مستقیم خیلی شبیه به موتورهـاي  موتورهاي الکتریکی حرکت مستقیمDC  بـدون

جاروبک یا موتورهاي پله اي است با این تفاوت که براي تحویل گشتاور زیاد در سرعت هـاي پـایین طراحـی مـی شـوند      

موتورها بدون چرخ دنده و مستقیم به مفصل وصل می شوند.. این وداراي دقت خیلی زیاد هستند

 موتورهاي برخلاف :موتورهاي پلـه ايDC یاAC موتورهاي (ولی شبیه بهDC(اگر موتور پله اي را به بدون جاروبک ،

آن نیاز به یک م در هنگام توقف ایجاد می شود لذا براي چرخاندنمچرا که گشتاور ماکزیمنبع وصل کنید نخواهد چرخید.

اما برخلاف سروموتورها نیازي به مدارهاي پسخوري ندارد لذا جز بـراي ربـات هـاي    میکروپرسسور یا کنترل کننده داریم.
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درجه در پله 5/7تا 8/1کوچک رومیزي از موتورهاي پله اي استفاده چندانی نمی شود. اغلب موتورها ي پله اي صنعتی بین 

اهش پله ها بایستی تعداد پله ها کاهش یابند.لذا براي ککامل می چرخند

%4یک آلیاژخاص از نوع حافظه شکل بنام بیومتال وقتی به دماي معین برسد به اندازه تقریبی محرکه هاي فلزي با حافظه شـکل : 

ر نتیجه کوتاهتر مـی  شده و دساختار کریستالی آلیاژ از حالت چدنی بحالت فولادي تبدیلدر نزدیکی این دما ،کوتاه می شود .

عیب اصلی آن این است که کل کشش در منبع گرمایی آن جریان الکتریکی است.شود و با سرد شدن بحالت چدنی برمی گردد.



28ربات صنعتی

یک بازه کوچک اتفاق می افتد ودر نتیجه در موقعیت هاي روشن و خاموش ،کنترل دقیق کشـش ودر نتیجـه کنتـرل جابجـایی     

دشوار است.

در نزدیکی یک آهن ربا قرار گیرد ایـن مـاده کمیـاب    دي-ترفنـول هرگاه یک ماده بنام :یسی تغییر اندازهمحرکه هاي مغناط

آهنی اندکی تغییر شکل می دهد. این پدیده ،اثر تغییر شکل میدان مغناطیسی نامیده می شود و در ساختن موتورهاي خطی یا اینچی 

بکار می رود.



:چهارمفصل 

موتورسروو

 )Servomotor (
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) :Servomotorموتور ( سروو

بدون جاروبک یا حتی پله اي با پسخوري است که براي حرکت AC,DCهمانطور که قبلا ذکر شد، سروموتور در واقع یک موتور 

موتورهـایی که به سرعـت بهدرضمن.در سرعت مطلوب (ودر نتیجه گشتاور مطلوب) یا براي زاویه چرخش مطلوب ، کنترل می شود

) یک جنبه T/Jخ می دهنـد و سریعا به بار شتاب می دهنـد سرو موتور گفته می شود . نسبت گشتاور به اینرسی (به سیگنال خطا پاس

بسیار مهم یک سرو مـوتور است ،  زیرا  موتور با این فاکتور شتاب می گیرد .

آنرا تیتوان موقعیمیعنیست. گرفته شده ابوسیله سیستم پسخوري ، نمونهآن یاست که از محور خروجربکسیموتور گکیسروو

را بـه  ازیمورد نياست که به آن پالس هانیامیانجام دهدیکه ما بايدهد. تنها کاریکار را خود سروو انجام منیکرد. البته انییعت

.میصورت پشت سر هم وارد کن

 ـنیاست. اvccمیسمیسکی.دارندمیها معمولا سه تا سسرووسرو موتور ها در دو نوع کوچک وصنعتی وجود دارند.  ـبامیس بـه  دی

 ـ گریدمیسبه صفر ولت وصل شود.دیاست که باGNDمیسرگیدمیولت وصل شود. س6تا 4,8مثبت  هـا  میکه معمولا از همـه س

15شد و حدود باکیهیثانکرویم1,75تا 1,25نیبدیپالس ها بانیاپالس ها به آن وارد شود.دیاست که باتایدمیاست سزیکمتر ن

صفر.هیثانیلیم
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به سروو اعمال کیهیثانیلیم1,5کیبا طول يپالس هااگر

 ـهـا با پـالس .سـتد یایهد آن درست در وسط ممیکن بـه  دی

 ـیصورت متوال یبه سروو اعمال شود وگرنه سروو خاموش م

شود.

که متغیر کنترل شونده ،  موقعیـت یـا مشـتق    پسخوريترلی کاربردهاي مـدرن ، واژه سرو یا مکانیــسم سرو به یک سیستم کنـدر

موقعیت مکانیکی به عنوان سرعت و شتاب است، محدود می شود.

، سیـستم کنـترلی است که به نگهـداشتن یک رابطه مفروض بین یک کمیت کنــترل شـده و یـک    پسخوريیک سیستم کنترلی 

ز اختلاف به عنوان وسیله کنترل منجر می شود.کمیـت مرجع ، با مقایسه توابع آنها و اسـتفاده ا

الکتریکی ، عموما براي کار به انرژي الکتـریکی تکیه می کند . مشخصـات مهمی که معمولا بـراي چنـین   پسخوريکنـترلی سیستم

.کارکرد از راه دوروکنترل بدون مراقبت،دقت بالا،پاسخ سریع کنترلی مورد نیاز است ، عبارتند از :

هاي چنین کنترلی عبارتست از :نیاز

یله آشکار سازي خطا وس-1

تقویت کننده  -2

وسیله تصحیح خطا -3

عنـصر هدف ویژه اي در هماهنگ کردن کمیت مرجع با کمیت کنترل شـده ایفـا مـی کنـد . وسـیله آشکــــارسازي خــطا        هر

را آشکار می کند . سپـس یک سیگنـال خطا به تقویت کنـنده هنــگامی که کمیـت تنظیم شده متفاوت از کمیت مرجع است ، خطا

می فرسـتد . با این تـوان وسیـله تصـحیح خطا ، کمــیت کــنترل شــده را    کنداي که قــدرت وسیله تصـحیح خطا را فراهم می 

آنـچنـــان تغییر می دهد که با ورودي مرجع هماهنگ گردد .

یده می شود عبارتست از :اصلی که در هر سرو موتور دمشخصات

گشتاور خروجی موتور باید متناسب با ولتاژ بکار گرفته شده آن باشد .-1

جهت گشتاور سرو موتور باید به پلاریته لحظه اي ولتاژ  کنترل بستگی داشته باشد .-2
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ي، سرو موتورهایالقائيتورهامویبر اساس طراحACيسرو موتورها.شوندیممیبه سه دسته تقسیبه صورت کليموتورهاسرو

DCيموتورهایبر اساس طراحDCيو سرو موتورهاAC  براشلسBrushlessسنکرون بدون ذغاليبر اساس موتورها.

ترجیح داده می شوند ، بجز براي استفاده در سیستمهاي با قدرت خیلی بالا، سـرو  DCعموما به سرو موتورهاي ACموتورهاي  سرو

داراي بازده بیـشتري هستنـد ترجیــح داده مـی شونـــد . اگـــر چـه      DCبه دلیل اینکه نسبت به سرو موتورهاي  ACموتورهاي

نیستند ، یک موتور پربازده از تلفات بیش از اندازه توان جلوگیري می کند .ومکانیسمهاتلفـات تـوان نگــرانی اصـلی در سر

رندیگیسرعت را در بر م-گوناگون گشتاوريبهایمختلف و در ترکيو توان هازهایاز موتور در سايگسترده افیطيموتورهاسرو

کوچک به شـما امکـان کنتـرل    يهازیدر سایبالا حتیگشتاور خروججادیايمخصوص برایسیساخت مواد مغناطيکه با تکنولوژ

.دهندیو کنترل مویدراکیبا تاور، سرعت و گشتیکنترل موقعيحداکثر

:DCورهاي موتسرو

مختلف ، موتورهاي سـري ، موتورهاي سري چــاکدار ، موتـور کنتـرل مـوازي ، و موتـور مـوازي      DCبین سرو موتورهاي   در

مغناطیس دائم ( تحریک ثابت ) قرار دارند . این واحدها توان خروجی بالایی نسبت به اندازه آنها تحویل می دهند و در مورد موتــور 

کنترل شده ، توان کنترلی کمی مورد نیاز است .موازي با تحریک

سري داراي گشتــاور راه اندازي بالایی است و جریان زیادي می کشد و تنظیم سرعت کمی دارد . کارکرد معکوس می تـواند موتور

 ـ    ه دسـت آیـد .   با معکـوس کــردن پلاریتـه ولتاژ میدان با سیم پیچ میدان سري ( یعنی یک سیم پیچ بـراي هرجهـت چـرخش ) ب

می دهد .اهشمــــورد اخیـــر بازده موتور را ک

یک منحنی گشتاور سرعت نوعی ، گشتاور ایستاي بالا و کاهش سریع گشتاور با افزایش سرعت را نشان می دهد . این امـر میرایـی   

خوب و خطاي سرعت بالا را نتیجه می دهد . 

سـیم  ،ي براي کارکرد عمــومی متفاوت نیست . این موتور دو سیم پیچی مجزا از سایر موتورهاي موازDCنوع موازي سروموتور 

دارد .میچر که روي روتور قرار داده شدهپیچی میدان که روي استاتور قرار داده شده و سیم پیچی آر

چی به صورت موازي به موازي معـمولی ،  دو سیم پیDCمتصل شده اند . در یک موتور  DCدو سیم پیچی به یک منبع تغذیه هر

شوند.جداگانه اي تغذیه میDCاصلی متصل شده اند . اما در یک کارکرد سرو ، سیم پیچی ها با منابع  DCتغذیه 
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:ACسروموتورهاي

 ـ همانطـور که قبلا ذکر شد انتخاب مناسبی براي کاربـــردهاي با توان پایین هستند و به همین دلACسروموتورهاي ت کـه  یـل اس

ترجیح داده میشوند.DCهمیشه به  موتورهاي ACموتورهاي

شامل موارد زیر است :DCبه سروموتورهايACمزایاي  سروموتورهاي  

از نظر ساختاري ،  محکمتر هستند.DCروتورهاي قفس سنجابی ساده هستند و در مقایسه با سیم پیچی آرمیچر ماشینهاي -1
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داراي جاروبک براي کموتاسیـون نیستنـد و نیاز به تعمیر ونگهداري دائم ندارند.ACسروموتورهاي -2

وجود دارد نیست پـس آرمیـچر میتواند بسیار بهترگرماراپخش کند.DCموتور هیچ عایقی دراطراف هادي آرمیچرآنچنان که در-3

قطر آن می توانـد براي کاهش اینرسی روتور بسیار کاهش بدلیل اینکه آرمیـچر،  سیـم پیچی هاي عایـق دار پیچـیده اي ندارد ،-4

در مکـانیسم سـرو کمک می کند .Over Shootیابد . این امر به جلوگیري از  

اصولا یک موتور دوفاز القایی است.، هاي خـاص طراحی به جز در مورد جنبه،ACسروموتور یک

تا چند صد وات تغییر می کند . مــوتورهاي بزرگتر از این توان بسـیار کـم   وات 2از ACمکانیکی خروجی یک سروموتور توان

بازده اند واگربامشـخصات گشتـاورسرعت مطلوب ساخته شده باشند براي استفاده در کاربردهاي سرو بسیار مشکل ساز خواهند شـد .  

ت بالایی نیاز است بکار می روند.ابزارهاي سرو و شماري ازکاربردها که به دقرهاموتورهاي دقیق در کامپیوتوسرو

آن . قدرت و چرخش هی. از جمله زاومیآن توجه کنيهایژگیبه ودیبامیکنیاز سروو استفاده ممیاهوخیکه ميهر کاريبرا

.و کنترل کننده است ویدرا،سروو شامل موتورستمیسکی

 ـ نیاویدهد و درایلازم را ميفرمان هاویه درابPLCاست . کنترل کننده آماده کارستمی، سيبندکریاز پبعد میفرمان ها را بـه س

پسخوريکند . با حرکت موتور عنصر یکند و موتور شروع به حرکت میباشد اعمال میمMOSFETو IGBTقدرت که شامل 

دهد .یمصیموتور را تشختیموقعویکند و درایارسال مویدراياموتور را برتیموقع

موتور به ایشود و یمOver loodکه موتور یمثال زمانيکند . برایرا به کنترل اعلام مویحالت موتور و دراویان درافرمیخروج

.ردیگیداده قرار متیدر موقعایسرعت دلخواه ما رسد 

.ابدیشیباعث شده که دقت آن به مراتب افزاویدر دراPIDیکنترلستمیسيسازادهیپ

:تم پسخوريسیسیکشمیس

نشود و سروو يشود موتور راه اندازیموجب محیصحیکشمیبه کاتالوگ مراجعه نمود . عدم سدیموتور، باپسخوريیکشمیسيبرا

نیخود اشیصفحه نمايروایقطع است و پسخوريستمیفرمان دهد که سPLCبه ویفرمان درايهایتوسط خروجیعنیآلارم دهد 

.آلارم را نشان بدهد

فرمان :یکشمیس

فرمان ها شامل فرمان نیبرسد . اویبه سروو دراPLCيکند تا فرمان هایرا برقرار مویو سروو دراPLCنیفرمان رابط بیکشمیس

باشد.یميگریديروشن / خاموش شدن موتور ، فرمان توقف موتور ، فرمان پالس ، فرمان جهت چرخش موتور و ... فرمان ها
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دلتـا رزولوشـن   يکند . در اکثر سروو موتورهایممیموتور را تنظتی، فرمان پالس است که موقعویدرايفرمان هانیمتراز مهیکی

 ـپالس از کنترل کننـده ، موتـور را   10000افتیبا در ویدرانیاست . بنابر اppr2500انکدر موتورها   دور خواهـد چرخانـد .   کی

توان یکه منجاستیاباشد . دریپالس مکیدرجه حرکت کند که معادل 360/0تواند با دقت یمیراحتبهسروو موتور کینیابنابر

برد .یبه دقت هر دو موتور پ

سروو :ستمیسکیيکربندیپ

ماده کـار  آسروو ستمیسکینکهیاي. براردیقرار گيآماده بهره ورستمینمود تا سیطدیکه بایمراحلهیعبارتست از کليکربندیپ

 ـبایکنترلستمیدر سMasterبرخوردار است چرا که به عنوان یخاصتیاز اهمPLCبعد از انتخاب سروو موتور ، انتخاب ، شود  دی

تعداد کانترها و از همـه  یآن ، فرکانس خروجيهای، خروجيتعداد ورودير را داشته باشد . براظلازم جهت کاربرد مورد نییتوانا

شود .زمـان هـر بـار    یبا سرعت و دقت بالا استفاده ميهاستمیه آن از آنجا از سروو موتور ها اغلب در سبرناميمهمتر سرعت اجرا

 ـجهـت انتخـاب   نهیگزنیدلتا بهترSVيسريهاPLCبرخوردار است . در حال حاضر یخاصتیاز اهمPLCبرنامه ياجرا کی

باشد.یلتا را دارا مديسرووهايکنترل خوب براکیيهایژگیکنترلر مناسب است و و

باشد :یمریزيسروو شامل قسمت هاستمیسيکربندیپ

قدرت :یکشمیس

.باشدیاز نوع سه فاز میبه موتور که خروجویدرايو اتصال روویبه دراهیشود . اعمال تغذیکه خود شامل دو قسمت م

تک يسه فاز به سروو موتور به جاهیسه فاز . اعمال تغذایاز است از نوع تک فویتوجه کرد که درادیباویبه دراهیاعمال تغذهنگام

.شودیگونه مواقع اغلب از کنترل فاز و کنتاکتور جهت کنترل فازها استفاده منیخواهد شد که در اویفاز موجب سوختن درا

:پارامترها میتنظ

 ـیپارامترها میکاربرد آن را مشخص نمود تنظدیداشته باشد بایمنظميتواند کاربردهایسروو موتور مکیآنجا که از قـراردادن  یعن

کند .یسروو را مشخص ميمود کارتا ویداخل درايسترهایشده در رجنییاعداد تع

دلتا بـا  Bيسروو سريرویشده است ولهیآن تعبيبر روویدرايپارامترهارییجهت تغییدهایدلتا کلAيسريسروو موتورهادر

مخصوص استفاده کرد .Key padاز دیپارامترها بارییتغيباشد ، برایمASDBشوندیپ
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دهنـد .  یمرییپارامترها را تغرییپارامترها را تغانهیبه راویباشد که با انتقال سروو درایپارامترها استفاده از نرم افزار مرییتغگریدراه

مـد  ي، پارامترهـا PIDيشـبکه ، پارامترهـا  ي، پارامترهايعموديامترهامثال پاريشده اند برامیخاص تقسيپارامترها به دسته ها

و ...یترلکن

شماره پارامتر آن xxدهند که ینشان مP2-xxرا با يعموديمثال پارامترهايدهند ، برایشماره نسبت مکیهر گروه پارامتر به

است .

است .ایسآدر حوزه جنوب شرقیصنعتونیاتوماسزاتیکننده تجهدیبزرگ توليار شرکت هایکیوانیشرکت دلتا تا

شرکت است .نیايهاPLCردیگیقرار میصنعتونیشرکت که در شاخه اتوماسنیايدیاز محصولات تولیکی

PLCيبرايدلتا دستورات قويهاPOSITION CONTROLنیو همچنMOTION CONTROL. دارند

است . ریزدستورات مطابق جدول نیخلاصه ابطور

PLSVیخروجيدستور رونیاPLCکندیمدیبا فرکانس ثابت پالس تول.

PLSYیخروجيدستور رونیاPLCکندیمدیپالس تولیبا فرکانس ثابت تعداد مشخص.

DDRVIدستور مشابه نیاPLSYتیباشد با قابلیمINCRIMENTALگریديهاتیکنترل و قابل

DDRVAدستور مشابه نیاPLSYتیباشد با قابلیمABSOLOUTEشتریبيهاتیکنترل و قابل

بـا  يهاستمیسيشود .  برایکنترب حلقه باز استفاده ميهاستمیسيبراشتریپالس هستند  و بیدستورات فقط دستورات خروجنیا

.کرد میخواهیبررسيبعدياستفاده کرد که در پست هادیبايگریکنترل حلقه بسته دستورات د

سروموتور:کاربردهاي

.هایی از کاربرد سرو موتور در صنعت اشاره میشودادامه به نمونهدر

دستگاه پرس :تغذیه

در این کاربرد ، ورقـه هاي فلز به داخل دستگاه پرس تغذیه می شوند که در آنجا به وسیله یک تیغه چاقو به طول بریده می شونــد .  

یک آرم یا دیگر تبلیغات باشند که باید علائم با نقاط برش هماهنگ شـوند . در ایـن کاربـــرد    ورقـه هاي فلزي ممکن است داراي

باید با نقاط برش صحیـح همزمان شود . سنـسور فیدبک می توانـد یک                   باشد که بـا یـک   لزسرعت و موقعیت ورقه ف

ک تابلو اپراتوري نصب شده ، آنچنــان که اپراتور می تواند سیــستم سنسور فتوالکتـریک براي تشخیص موقعـیت فلز کوپل شود . ی

را براي حفاظت از برخورد تیغه ها جلو یا عقب ببرد یا عمل بارگذاري نورد جدید را انجام دهد . تابلو اپراتوري همچــنین مـی توانـد    
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یستم می تواند با یک کنترل کننده قابل برنامه ریـزي یـا   براي احضـار پارامتـرهاي درایو مطابق با نوع فلز ، استفاده شود . همچنین س

براي انتخاب نقاط صحیح برش براي هر نوع فـلز استفاده شود . توانددیگر انــواع کنترل کننده کامل شود و تابلو اپراتوري می 

کردن بطري در خط :پر

خط پیوسته حرکت کنند ، در یک خط قرار گرفته است . هر این کاربرد چنـد پر کنـنده با بطریها به صورتی که آنها در طی یکدر

کـدام از پرکنـنده ها باید با یک بطري هماهنگ شوند و بطري را در حال حرکت آن تعقیب کنند . محصول هنبامی که نازل با بطري 

.ودحرکت می کند ، توزیع می ش

پیچ حرکت می کنـند . وقــتی موتــور   –با یک مکانیسم توپ نـازل روي یـک نـوار قـرار گـرفته اند که10ایـن کــاربرد در

شفـت را حـرکت می دهد ، نـوار به صورت افقی در طول شفت شروع به حرکت می کند . این حرکت صاف خواهد بود آنچنانکـه  

داخل بطزیها بدون سرریز پخش کند .رهر کدام از نازلها بتواند محصـول را د

نتـرل کنـنده موقـعیت با نرم افزار استفــاده می کند که اجازه می دهد موقعیت و سرعت همانطور کـه  درایو سرو از یک کسیـستم

کند .اصـلی بطریها را هنگامی که در طی خط حرکت می کنند ، تعقیب میEncoderخط بـطریها را حـرکت می دهد ، دنبال شود .

ه یا فاصله زیادي بین بطریها ظاهر شود ، هیچ محصولی از نازل پخش نشـود  براي اطمینان از اینـکه اگر یک بطري گم شدهمچــنین

یک آشکار ساز به سیستم متصل می شود .

اصلی با سیـگنال فـیدبک مـقایـسه کرده که موقعیت نوار پرکننده ها را نشـان  Encoderدرایو سرو ، موقعیت بطریها را از سیستم

ا آنچنان که نازلها دقیقا با بطریها همسرعت شوند ، افزایش یا کاهش می دهد . می دهد . تقویت کننده سرو سرعت نوار ر

برچسب :  کارگذاري

بعدي داراي کنترل سروموتوري سرعت یک مکانیسم تغذیه برچسب است  که برچسبهاي از پیش چاپ شـده را از روي یک کاربرد

می کنـند ، قــرار مـی دهــد . سـیگنالهاي فیـدبک بـا یـک        رول روي بســته هـایی که روي یک سیـستم حـمل کننده حرکت 

Encoder     که موقعیت حمل کننده را نشان می دهد ، تاکوژنراتور که سرعت حمل کننده را نشان می دهـد ، و یـک سنسـور کـه

گنـال خـطا علامت ثبت  شده روي برچسب را نشان می دهد به دست می آیند . سیستم موقعیت سرو با یک میکرو پروسـسور که سی

دیاگرام ایـن  8را تنـظیم می کند و تقویت کننده سرو که سیگنالهاي تـوان را براي سرو موتور تهیه می کند کنترل می شود . شکل 

کاربرد را نشان می دهد .
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:LSMecapionيموتوهاسرو

سرعت-ن گشتاورگوناگويبهایمختلف در ترکيبا توان هازهایاز انواع  سايگسترده افیط

40موتور از زیساmm 30با توانw 280تاmm 37با توانkw

کوچکيهازیدر سایبالا حتیگشتاور خروججادیايمخصوص برایسیمواد مغناطتیاستفاده از خاص

قیدقتیفیمدرن ساخت و کنترل کياز تکنولوژيریبهره گ

حرکتنیزش در حعملکرد بدون لر

500با سرعت بالا تا فرکانس يوروديپالسهاKHZ

هایها و خروجيبودن همه ورودزولهیا

امکان ارتباط با يبراالیپورت سريداراHMI , PLC, PC

خودکارپارامترها بصورت ریبار ، بهره سرعت و ساینرسیالیمختلف بار از قبماتیتنظ

ستمیسLoader7شگریبا نماsegmentویدرایبررستیوضعشیپارامترها و نمامیمربوطه جهت تنظيدهایو کل

ویدراکی، سرعت و گشتاور با تیکنترل موقع

ویدراشرفتهیکنترل پستمیسلیعملکرد بدون لرزش در حال توقف به دل

از موتوریبرگشتيانرژيبرایداخلستمیموتور هنگام کاهش سرعت با لحاظ سردایعملکرد پا

ياستفاده از انکودر هاAbsoluteموتور در هرلحظهيجارتیموقعصیو تشخ

نیانگی، حداکثر و ميمختلف بار (اعم از لحظه ايحالت هاشینماتیقابل(

ایو یو توقف به صورت خطيندازراه ابیانتخاب شتیقابلS- shape

تالیجیديسه ورودقیمختلف از طريانتخاب سرعتهاتیقابل

موتوريبندمیدر سضیبه تعوازیجهت گردش موتور بدون نرییامکان تغ

هایورودقیمختلف از طریکیالکترونيربکسهایانتخاب نسبت گ

یکیقطعات مکانياز خطایناشیران لقجبتیقابل

ولت220و 380با ولتاژ يمدلهايدارا
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:)VPي(سريزیقابل برنامه ريوهایمشخصات سرو درا

يداراFrame wareدر موارد گوناگونيانواع کاربردها جهت سهولت کاربريمتعدد برايها

)نرم افزارVP - X-Yنیکارتزيزهایو میخطيحرکتهاتیکنترل موقعيشده برای) طراح1

 )نرم افزارVP - turret ،indexرینظیدورانيدر حرکتهاتیکنترل موقعيشده برای)طراح2

 )نرم افزارVP - Feederيکاربردهاي) برا3 – Sensorلریآلات بسته زن ، پرکن ، فنیماشيمناسب برا ،

 )نرم افزارVP - بر کنترل فشار و کنترل گشتاورهیبا تکیکششيکاربردهايشده برای)طراح4

 ) نرم افزارVP - 800stepتا يزمانبنديحرکتهايزیبرنامه ريشده برای) طراح5

يو درخواست مشترازیبا توجه به ننیهر ماشينرم افزار خاص برایامکان طراح

چند يو ساخت رباتهایاست زمان طراحدهیباعث گردکیرباتيستمهایسنهیبا ارائه محصولات متنوع در زمLSMecapionشرکت

داشته است .یو ساخت را در پیطراحيهانهیهزادیزاریامر کاهش بسنیمحدود شود . اقهیمحور تنها به چند دق

 ـیدهد که به آسانیامکان را منیاوت آنها به طراح او ابعاد متفزیسازیو نیخطيمختلف ماژولهاانواع  ـکی يبـرا يبعـد 3نیماش

.دینمايو آماده سازیمختلف طراحيکاربردها

 ـو ...)، خطـوط تول ي، سوراخکاری( تراش ، برش ، حکاکCNCي) ، دستگاههاPick & placeقطعات (ییجابجايستمهایس ، دی

 ـيستمهایسگریاز دياریو بسيبسته بنديهاستمیعات ، ستست قطيهاستمی، سيهادمهینزاتیتجه  ـيکاربردهـا ونیاتوماس اریبس

روند .یمبه شمار نیکارتزيمتنوع از رباتها

است :ریبه شرح زLSMecapionمحصول شرکت یخطيمختلف ماژولهايمدلها

Cartesian Robots  MS Series

Clean Robots MS Series

Belt Type Robots MB Series

Motion Robots MM Series

Direct Robots MD Series

Spin Robots MN Series

Robots Combinations

Robot Brackets MK series
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یدبکیداشت و با فمیخواهیلکنترۀلوپ بستکیبه ازیسرو ما نزمی. در مکانشودیسرو اطلاق مزمیبا مکانیسرو موتورها به موتورهائ

مطابق بـا  قیحرکت دقي، به موتور فرمان براویگرفت ، به کمک کنترلر و دراتوانیشفت انکودر مرینظیسنسور حرکتکیکه از 

 ـاعمـال ن ایحرکت ، سرعت و ایو یبه جابجائازیکه نيبالا از سرو موتور در مواردفی. با تعرشودیمادهدازیگشتاور مورد ن يروی

استفاده نمود .توانیمباشدیو کنترل شده مقیدق

:افتیدیدست خواهریزيتهایو ... به قابلCNC، دیتولی، خطوط صنعتکیروبوتيستمهایدر سشرفتهیاستفاده از سرو موتور پبا

پارامترها بصورت خودکارریبار ، بهره سرعت و ساینرسیالیمختلف بار از قبماتیتنظ

ویدراشرفتهیکنترل پستمیسلیدون لرزش در حال توقف به دلبعملکرد

پورتقیاز طرنیرابط انسان ماشایمثال با کنترلر يبرایجانبزاتیارتباط با تجهامکان

ویدرایبررستیوضعشیپارامترها و نمامیتنظ

ویدراکی، سرعت و گشتاور با تیموقعکنترل

ویدراشرفتهیکنترل پستمیسلیبدون لرزش در حال توقف به دلعملکرد

ياز انکودر هااستفادهAbsoluteموتور در هرلحظهيجارتیموقعصیو تشخ

ایو یو توقف به صورت خطيراه اندازبیانتخاب شتیقابلS- shape

موتوريبندمیدر سضیبه تعوازیجهت گردش موتور بدون نرییتغامکان

هایورودقیتلف از طرمخیکیالکترونيربکسهاینسبت گانتخاب

یکیقطعات مکانياز خطایناشیجبران لقتیقابل

يدر راه انـداز یومدارات ساخت خود به عنوان کنترلر اصلکروکنترلریکه از مباشندیمیها کسانواز کاربران سروياریصنعت بسدر

مدار شما تینمهم مصودیکنیر جهت کنترل سرو استفاده مکنترلکرویاز کدام نوع مکندینمیفرق. کنندیاستفاده میلات صنعتآدستگاه 

است و ان یشرط مهمنیشرط است به خصوص در کنترل سروها انیمهمترنیدر صنعت ارایاست زیاحتماليزهایدر برابر ورود نو

راه نیو بهتـر نیگفت اسـانتر دیبايراه اندازقهیاما در جواب طردیادهیشیمدار حود اندیدارد شما در طراحيریخود بسته به تدابزین

مد سرو با ورود پالس بـه ان کنتـرل   نی) است در اposition(تیاستفاده سرو در مد کنترل موقعکروکنترلریملهیبه وسروکنترل س

به سرو يوسرعت موتور وابسته به فرکانس پالس ورودویچرخش محور موتور به تعداد پالس داده شده به سرو درازانیمیعنیگرددیم

در مدارات دویبافر استفاده کنایسرعت بالا (فرکانس بالا) وستوریبهتر است از ترانزکروکنترلریپالس میخواهد بود در خروجویدرا
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اسـتفاده  دیاستفاده نماوری) سرو دراline driver(يهایپس از ورودباشندی) ولت م5(هایوخروجهایمعمولا ورودکروکنترلریميدارا

.داده شده استحیتوضلیذنکیمد در لنیاز ا
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