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دو عمود است و در نتيجه داراي سه درجه آزادي مستقل در راستاي محورهاي يك  به محور مستقيم دواين ربات داراي سه 
متر  5/0متر و فضاي كاري ربات مكعبي به ضلع  5/0باشد. طول كورس هريك از محورها  دستگاه مختصات كارتزين مي

شوند. هر محور داراي دو  هدايت مي بال اسكرو (پيچ و مهره)به كمك  ACاست. محورها توسط سرو موتورهاي دوراني 
ا قابليت ه دأ است. اين سوئيچمب كننده در دو انتهاي كورس و يك سوئيچ اضافي براي مشخص كردن نقطهسوئيچ محدود

 توان محدوده كاري ربات را تغيير داد. ربات داراي يك پنل كنترل است كه شامل سوئيچ جابجا شدن دارند و به كمك آنها مي
ريزي حركت ربات از  باشد. هدايت و برنامه هاي قطع و وصل و توقف اضطراري، فيوز تغذيه، سرو درايوها و كارت واسط مي

 گردد وشود. ارتباط بين كامپيوتر و ربات از طريق كارت واسط برقرار ميانجام مي LabVIEWكامپيوتر و در محيط طريق 
  شود. كنترل هريك از محورها به كمك يك سرو درايو بصورت جداگانه انجام مي

استفاده براي محورهاي هستند. قرارداد مورد  Σ-Vسري  Yaskawaموتورهاي مورد استفاده در اين ربات، سروموتورهاي 
 اين ربات به اين صورت است كه محور اول (كه دو محور ديگر نيز بر روي آن سوار هستند و حركت جلو/عقب انجام مي

 Yدهد) بعنوان محور ، محور دوم (كه محور سوم بر روي آن سوار است و حركت چپ/راست انجام ميXدهد) بعنوان محور 
 نام Zدهد) بعنوان محور  گيرد و حركت بالا/پايين انجام مي مستقيماً بر روي آن قرار ميو محور آخر (كه عملگر نهايي 

رو به جلو، جهت  Xاند (مطابق شكل زير). همچنين همانطور كه در شكل مشخص است، جهت مثبت محور  گذاري شده
اند. مشخصات فني هريك از محورها  به سمت بالا در نظر گرفته شده Zبه سمت راست و جهت مثبت محور  Yمثبت محور 

 است. آورده شده 1 جدولدر 
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  آنها مثبت جهت و ربات يمحورها يگذارنام نحوه

 رباتمشخصات محورهاي  -1 جدول

  بال اسكروگام   حداكثر سرعت خطي محور  توان موتور محور
X 750 w 800 mm/s 20 mm  
Y 200 w 500 mm/s 10 mm  
Z 400 w 250 mm/s 5 mm  

  
شود؛ به اين صورت انجام مي Yaskawa Σ-Vدرايوهاي  ) و سروLabVIEWافزار كنترل اين ربات به كمك كامپيوتر (نرم

دهند. براي برقراري ارتباط ميان كامپيوتر و  كه درايوها كار كنترل سرعت موتورها را بر اساس ولتاژ مرجع ورودي انجام مي
شود و  به كامپيوتر وصل مي USBاست. اين كارت از طريق استفاده شده RTP-4USBDAQدرايوها، از كارت انتقال داده 
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تا  -10ي ولتاژ خروجي اين كارت باشد. محدودهو توليد ولتاژ متناظر را دارا مي LabVIEWافت فرمان از محيط قابليت دري
هرتز اجرا  200فرض ي كنترل موقعيت در برنامه كامپيوتري با فركانس پيشبيتي است. حلقه 12پذيري ولت با تفكيك 10
سازي است. فيدبك موقعيت محورها از  قابل پياده PIDيا  P ،PI هايشود و الگوريتم كنترلي آن بصورت يكي از روشمي

 شود.  افزاري خوانده مي در محيط نرم RTP-4USBDAQطريق كانال انكودر كارت 
 


