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تصميم مقبض روبوت بمحاكاة حركة فكوك بعض الحيوانات
Design of Robot Gripper Using Simulation Of Some Animals Jaws

الملخص 

المراجع

وهوالعلويلفكا:فكينمنالقبضةهذهتتألف.الأفعىفكفيوالابتلاعالعضأسلوبمنبالاستفادةروبوتيةقبضةوتنفيذتصميمتم
استيعابأجلنمالجانبيبالتمددللفكتسمحبطريقةصُممتاقطعتينعنعبارةالسفليوالفكالمحاوررباعيميكانيزممنزوجعنعبارة

ككلالقبضةذههقيادةتتم.الفكينمنلكلمرفقيساعديميكانيزمبواسطةوالسفليالعلويالفكينتحريكيتم.الكبيرةالأحجام
هذهيلتمثوتمللقبضةوالعكسيالمباشرالهندسيالنموذجدراسةتمذلكبعد.صامولة_لولبميكانيزمطريقعنوحيدبمفعل

عمليةتمامل للمحركالمطلوبةوالاستطاعةالعزمتحديدوللميكانيزمالستاتيكيةالقوىبدراسةقمناثم.MatLabالـبرنامجعلىالعلاقات
.Inventorالـبرنامجبمساعدةللميكانيزمالديناميكيةالمحاكاةإجراءطريقعنالنظريةالنتائجمعالنتائجتطابقتأكيدتم.القبض

القسم النظري

.مقدمة عن القبضات الروبوتية الصناعية و المشاكل التي تواجهنا في هذه القبضات الروبوتية-
.بعض الحيواناتطريقة العض وحركة الفك عند دراسة -
.مواصفات فكوك بعض الحيوانات-
.اختيار الميكانيزم المناسب بالاستفادة من طريقة العض عند الحيوانات-
.دراسة مرجعية  للتعرف على الدراسات السابقة-
.للميكانيزم المقُترحالنموذج الهندسي والحركي المباشر والعكسي تحديد -
.القوى الستاتيكية للميكانيزم وتحديد مواصفات المفعل الانسحابيدراسة -
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النتائج

فردوس الحاج. م

النتائج والمناقشة

لفكيهادرجة125إلىتصلكبيرةفتحبزاويةوتتمتعوحيدبمفعلمُقادةالأفعى،فكحركةتحاكيروبوتيةقبضةوتنفيذتصميمتم-
.والسفليالعلوي

.الميكانيزمقطععلىالاجهاداتلتحليلالانشائيةبالدراسةالقيامتم-
.Inventorبرنامجعلىوالأفقيةالشاقوليةالوضعيتينفيالروبوتلقبضةالديناميكيةالمحاكاةإجراءتم-
.inventorبرنامجعلىعمليا  العلاقاتصحةمنالتأكدوmatlabبرنامجعلىوالعكسيالمباشرالهندسيالنموذجعلاقاتتمثيلتمكما-

:يليكماالنتائجكانتحيث
الوضعيتينلتاكفيوذلكالجانبينكلافيالعلويةللقطعةوكذلكوالأيسرالأيمنالجانبينفيللنابينالبيانيةالخطوطتطابق-

السفلىللقطعةانيةالبيالخطوطوتباين.متناظربشكلالقبضةمركزفيالمفروضالحمللتوضعذلكويعودللقبضةوالأفقيةالشاقولية
.تصميميا  الأخرىفوققطعةتوضُعنتيجةالجانبينفي

تقريبا  متناظركلبشالحملالفكينلتحملذلكويعودالحمل،علىالسفليوالعلويالفكينقبلمنالمؤثرةالقوىقيمبينالتقارب-
.الشاقوليةالوضعيةضمن

ذلكيعودوالشاقولية،الوضعيةمنأعلىقيمذاتالأفقيةالوضعيةفيالحملعلىالسفليالفكقبلمنالمؤثرةالقوىقيم-
علىقادرةممةالمصُالروبوتيةالقبضةأننجدالسابقةالديناميكيةالدراسةخلالمنحيث.الحملمنالأكبرالجزءالسفليالفكلتحمل
.والأفقيةالشاقوليةالوضعيتينفيعليهاالمفروضبالحملوالمساكالقبض

.مختلفةوحجومأشكالذاتبأجسامالمساكعلىالمقترحةالروبوتيةالقبضةقدرةمنعمليا  القبضةتنفيذبعدالعمليالتحققوتم-
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