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تحسين دقة القمط في لواقط لروبوتات الصناعية
Improving the gripping accuracy of gripping devices for the industrial robots

الملخص 

المراجع

لهذاالنهائيالمؤثرتموضعدقةوتحسين؛(مغلقةسلسلة)وصلاتخمسمنمؤلفّروبوتنظامدراسةإلىالدراسةهذهتهدف

خوارزميةوتطبيقالقيادةوأنظمةالكهربائيةوالمحركاتالمساروتخطيطوالديناميكيةُ الحركيةُ الدراسةُ أجُرِيتَ  .بلاقطوالمتمثلةالروبوت

تعُينMATLAB-SIMULINKبرنامجبيئةضمنالآلي؛التحكمفيالموضعدقةتحسين واقعيا  تطبيقهاأجلمنالحاسوبيةبالمحاكاةواس 

.المدروسالروبوتنظامعلى

النظريالقسم 

الدراسة وقد تمت هذه. الذي تم استخدامه( المؤثر النهائي)في هذا المشروع دراسة روبوت خماسي المفاصل مع تحديد اللاقط تم
:وفق المراحل التالية

(.روبوت خماسي المفاصل)الدراسة الحركية المجردة والديناميكية للروبوت المدروس -
.للروبوتالمسارتخطيطدراسة-
.دراسة المشغلات ونظام التحكم الآلي والقيادة-
.الخطويبالمحركالآليالتحكم-
.دراسة اللواقط والمؤثرات النهائية-
.أنظمة القيادة للواقط-
.الروبوتيةاللواقطأنواع-
.المشروعفيالمستخدمةالمؤثرةالنهائيةتحديد-
.الدراسة الحركية للنهائية المؤثرة التي تم اختيارهااجراء-

النتائج
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النتائج والمناقشة

دراسةتضمنت.XYالمستويعلىحركتهوتكونمفاصلخمسةمنمؤلفالحريةدرجةثنائيروبوتنظامالمشروعهذافيدُرسَِ 
القيادة،نظمةوأ والحساساتالمشغلاتودراسةوتحليله،المساروتخطيطالديناميكية،والدراسةالمجردة،الحركيةالدراسةالروبوت
الصناعيةالتطبيقاتفيذلكلأهميةنظرا  النهائي؛المؤثرموضعدقةتحسينأجلمنذلكوكل.وتطبيقهالآليالتحكمودراسة
المسارتحليلبيقتطخلالمنالفاعلةللمفاصلالمعممةبالإحداثياتالمتمثلةالآلي؛للتحكمالمرجعيةالإشاراتعلىحُصِلَ .المختلفة

والتيالمطبقةالمحركاتلعزومللروبوتالعكسيالديناميكاستجابةقورنتذلكبعد.للروبوتوالديناميكيةالحركيةالدراسةضمن
باستخدامة؛الفاعلللمفاصلالزاويةالمواضعأخطاءصُحّحَتوبعدهاالمرجعية،الإشارةمعالمباشرالديناميكمنبالأساسحُسِبتَ

الموضعإلىوتللروبالنهائيالمؤثريصلأنأجلمنالمحركاتعلىتطبيقهاالواجبالتحكميةالإشاراتعلىحُصِلثمومنالمتحكمات
.عاليةبدقةالمطلوب
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