
 ربات بازو: معرفی

 شوند: به دو دسته کلی تقسیم میما ربات های بازو ساخته شده توسط 

 های بازو حساس و سبک: ربات .1

اند و طول مفاصل بلندتر و نیز دارای درجات آزادی بالاتر نسبت به دسته  ها برای انجام کارهای دقیق طراحی شده این ربات

 باشند. دیگرمی

 

 

 : ربات بازو سبک 1شکل 

ملاحظه میشود این ربات ها معمولا برای انجام کارهای تکراری که بار متصل به مفصل انتهایی سبک  1همانگونه که در شکل 

 است، مناسب است.

 کاربردها:

 های کنترلی سازی الگوریتم پیادههای تحقیقاتی و آزمایشگاه کنترل برای  استفاده در آزمایشگاه 

 ای و تعیین مسیر کامپیوتری و دنبال کردن شی خاص توسط ربات حرفه تصویر برداری 

 نقاشی روی سطوح غیر هموار با تعیین طرح توسط رایانه 

 ها به منظور انجام کارهای تکراری استفاده در خط تولید کارخانه 

 رت اتوماتیکجابجایی و طبقه بندی مواد آزمایشگاهی به صو 



 

 ای با ربات فیلم برداری حرفه :2شکل 

 

 

 : ربات با گیرپر مکنده برای استفاده در خط تولید3شکل 

 

 

 

 

 

 

 

 



 های بازو برای حمل بارهای سنگین: ربات .2

ها  . طول مفاصل این رباتباشد نظامی و صنعتی می های در حوزه  حرکت و حمل بارهای سنگینها  ویژگی این دسته از ربات

 های بازو دو درجه آزادی ربات ،در این دسته. باشند میتر  های سنگین و از نظر ساخت دارای موتورها و بدنه استمعمولا کوتاه 

های حفاظتی،  یستمس کنترلی و گردان های پایه های صنعتی برای ساخت در حوزه ها بسیار پرکاربرد است. کابردهای این ربات

استفاده های ردیاب هوشمند تصویری  سیستم ها و پایه رادارها و نیز ضدهواییهای گردان اتوماتیک  در حوزه نظامی ساخت پایه

 شوند. می

 

 

 

 

 

  

 

 کاربردها:

 دوار سلاح مثلا در ضدهوایی(های  کاربرد نظامی )ساخت پایه 

 (ای های ماهواره اتوماتیک آنتن)حرکت  یمخابرات 

 ها در کارخانه جوشکاری اتوماتیک 

  های حفاظتی در سیستم قابل استفاده  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

           

 : پایه ربات دو محوره 4شکل 

 

 های امنیتیدر سیستمدرجه آزادی(  2)ربات : کاربردهای پایه گرداننده دو محوره 5شکل 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 : کاربرد نظامی ربات دو درجه آزادی سنگین6شکل 

    
 ینسنگ یربات دو درجه آزاد مخابراتیکاربرد : 7شکل 



 درجه آزادی ساخته شده: 6بازو  رباتهای  ویژگی
 

 

 درجه آزادی نمونه 6ربات بازو  8شکل 

 

 یموتورها  ی بر پایه یدرجه آزاد 5 یبازو DC دار یربکسگ 

 آسان یسرویس و نگهدار یتساختار ماژولار با خاص 

 یقتکرارشونده و دق یاتعمل یمناسب برا 

  واسطUSB  و ارتباطRS485  قابل(ارسال داده با  یتEHERNET  وUSB) 

  قابل افزایش( متر یمیل 036فاصله قابل دسترس: حداکثر( 

 یافزار و کنترل پنل سخت یوترکنترل توسط کامپ 

 افزار  در نرم یکنترل یها بلوک یداراLabView 

 افزار  در نرم یکنترل یها بلوک یداراSimulink MATLAB 

 نوشته شده به زبان  یکاربر یکیگراف یطمح#C 

  ارتقا استدرجه قابل  6/665دقت مفاصل تا 

 

 

 


