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 مقدمه 

انجام ها ساخت ابزاري بود كه  از بود كه آرزوي بسياري از انسانساليان در
ها را وادار به ساخت كارها را براي آنها آسان كند. داشتن همين آرزو انسان

ها ها، ماشينوسايلي كرد كه در انجام امور روزمره به آنها كمك كند. ساخت چرخ
ها بتوانند كارها را به صورت خودكار و و ابزارهاي مكانيكي باعث شد كه انسان

ها در زندگي رباتي پيدايش ار مقدمهكاين بدون دخالت خود انجام دهند.
 خوانيم؟ي آموزشي چه  ميها شد. ولي در اين جزوهانسان

اي تنظيم شده است كه پس از آشنايي با محتويات مباحث اين جزوه به گونه
-مك ميلتيجعبه آموزشي به تفكيك سر فصل، آموزش  گام به گام  و  ربات ما

 . پردازيم

 

 لم رباتيكآشنايي با ع –فصل اول 

 مك يشناخت جعبه آموزشي مالت –فصل دوم 

 آشنايي با قطعات مجموعه  –فصل سوم 

 هاي مختلف قابل ساخت با اين مجموعه رباتساخت  –فصل چهارم 
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 آشنايي با علم رباتيك: فصل اول 

اي است كه اعمالي هوشمند شبيه انسان وزه ربات از نظر عوام مردم وسيلهامر
يك "كند: گونه تعريف مي بستر ربات را اين حالي كه فرهنگ ودهد در  انجام مي

ها  به انسان در به انجام اعمالي است كه معمولاًدستگاه يا وسيله خودكاري كه قا
در ."شود و يا مجهز به قابليتي است كه شبيه هوش بشري استنسبت داده مي

طرق مختلف ايي بسازند كه به ه اين راستا دانشمندان سعي بر آن دارند ربات
هاي كامل يك  د و در نهايت به رباتي با قابليترا برآورده سازن  هاي انسان نياز

 .انسان برسند

شناخت جعبه آموزشي : فصل دوم   

 مكتيلما

-آفرين براي دانشهيجان اي جذاب ومك مجموعهي آموزشي مالتيجعبه
اين امكان را به هاي مختلف اين مجموعه با ساخت سازه باشد.ميگرامي آموزان 

چه را كه در را به كار گرفته تا آني تخيل و خلاقيت خودقوهه دهد كسازنده مي
هاي بردعلاوه بر اينها با داشتن  .اجرا كند ذهن به عنوان يك الگو دارد،

 ي،هاي حساس به نور و تماس سنسورهاي مختلف مانند سنسور و الكترونيكي
عات محيطي از پيرامون خود و نشان دادن توانايي بسيار بالايي دردريافت اطلا

 به نمايش بگذارد.العمل مناسب نسبت به آنها را  عكس
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آموز ي دست خود دانشدار كه ساختهحجم هاي متحرك وساخت سازه
(از جمله هماهنگي حركات  هاي مختلفي از بدنكند تا فعاليتكمك مي است،

ثر باشد كه اين در جهت تقويت آنها گامي مؤ چشم) را به كار گرفته و دست و
آموزان است كه خود يكي از بهترين تمرينها جهت افزايش مهارتهاي فردي دانش

 ي بسياري از والدين را در اين رابطه حل خواهد كرد.دغدغه

   نكات ايمني                             

-آسيب وجموعه شكننده قطعات مكانيكي والكترونيكي موجود در اين م -1
بسته كنيد  باز وآنان بر حسب اصول ساخت، آنها را لذا ضمن استفاده از  ؛پذيرند

 تا از شكستن قطعات جلوگيري شود.
 كردن قطعات به سمت ديگران خودداري كنيد. پرتاب از به دهان بردن و -2
تيز مانند پيچ مراقب استفاده از وسايل نوك ،در هنگام كار با قطعات -3

 غيره باشيد. گوشتي و
ها بسيار ريز و مهره پيچ و اين مجموعه مثلبعضي از قطعات موجود در  -4

سال توصيه  5در دسترس بودن براي كودكان زير  خطرناكند، لذا استفاده و
 گردد.نمي
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آشنايي با : فصل سوم   

 قطعات مجموعه

   ها المان 

اساس ساخت  مجموعه پايه وها يا قطعات قابل اتصال به يكديگر در اين المان
 هاي تخت وهاي موجود در جعبه  به دو نوع كلي المانالمان است.هر سازه 

 شوند.مكعبي شكل تقسيم مي

 
 تختالمان 
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 المان مكعبي

 ي تختهاالمان )1

ها حفره باشد.اي (سوراخي) ميحفره 12و7،10ي تخت در سه نوع هاالمان
ها مهره توان با استفاده از پيچ وها را ميالمان .ها هستندمهره محل بستن پيچ و

 است. ها در شكل زير مشخص شده به هم متصل نمود. محل ورود پيچ و مهره

 
 هامحل بستن مهره
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-المان شود تا بتوانيمهاي تخت سبب ميخطوط و شيارهاي موجود در المان
برش داده شده، هاي هاي دلخواه خود با شكستن آنها از محلها را به اندازه

 .درآوريم

ها شيار اين المان .هاي خم شونده هستند،المانهاي تختنوع ديگر المان
ي دلخواه خود خم آنها را به اندازه توانيمندارند و براحتي و برحسب نياز مي

 .و استفاده نماييم نموده

 
 شوندههاي خمالمان

 هاي مكعبي المان )2

از  ،هاي تختيا اتصالات ديگر در المان دار وهاي حجمبراي ساختن سازه
 :عبارتند ازهاي مكعبي انواع المان كنيم.هاي مكعبي استفاده ميالمان

باشد. از  هاي مكعبي مي ترين و پركاربردترين المان يكي از ساده (آي): Iالمان 
درجه  90اين المان براي ايجاد ستون، ايجاد فاصله بين دو المان و يا ايجاد زاويه 

 شود. استفاده مي
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المان ال در دوسايز كوچك و  ،بينيد همانطور كه در شكل مي (ال): Lالمان 

ها براي ساخت مكعب  . از اين الماناستموجود سوراخ)  5سوراخ و  3(بزرگ 
يا اتصال شاسي به گيربكس جهت ساخت ماشين يا هر ربات ديگر  مربع و

 شود. استفاده مي

 
اين المان همانند كاربرد المان ال است. با اين تفاوت كاربرد  (تي): Tالمان 

 توان از وسط يك المان، المان ديگري را بر آن عمود كرد. كه مي
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باشد كه بر حسب  هاي قبل مي كاربرد اين المان همانند المان (يو): Uالمان 

 شود. نياز از آن استفاده مي

 

  (آرميچر)موتور 

 شوند.ها ميگيربكس باعث حركت چرخموتورها با جاي گرفتن در 
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  گيربكسموتور 

هم  هايي هستند كه هم شامل موتور وگيربكسموتور نوع ديگر موتورها،
 ،قدرتي هستند ها كه در دو نوع سرعتي وگيربكسشامل گيربكس هستند. موتور

همانطور كه در بالا گفته شد براي  فوتباليست و رباتهايي نظير شوتر در استفاده
به علت همسان بودن محل اتصال آن با سوراخ موجود در  ساخت گريپرها و

ها به راحتي قابل روي چرخسوراخه و همچنين سوراخ موجود 7المان تخت 
  د.نباشنصب مي
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  چرخ و شفت 

ت وسط چرخ يك تورفتگي شود، در قسم همانطور كه در تصوير مشاهده مي
 شود.يك تبديل به آن متصل مي چرخ با كمكوجود دارد كه  به شكل مستطيل

 

 گيربكس دوقلو 

به  چرخدو  دي گيربكس عامل اتصالها يا در اصطلاح كاربردندهي چرخجعبه
خود نياز اساسي به استفاده از  بهتر رباتبراي حركت  باشد.ميموتور  يك

 گيربكس داريم.
همچنين جهت حركت  قدرت و سرعت،هاي موجود در گيربكس، دندهچرخ

       ند.نكيم ميها را تنظچرخ
اتصال  محل قرار گرفتن موتور در گيربكس و ،بينيدهمانطور كه در شكل مي

. عامل به هاي گيربكس نمايش داده شده استدندهي موتور به چرخدندهچرخ
 موتور است. ،هاي گيربكسدندهآوردن چرخحركت در
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 پيچ ومهره 

مك دو بسته پيچ و مهره در سايزهاي مختلف وجود دارد.  ي مالتيدر جعبه
 . پيچ به راحتي از بين دومهره داريم براي اتصال قطعات به يكديگر نياز به پيچ و

شود تا قطعات بدون  توسط مهره بسته ميكند و انتهاي آن  قطعه عبور مي
 حركت و محكم در كنار هم قرار بگيرند.
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  موتور برددسته كنترل و 

وسيله كابل به ه انتقال دستورات به ربات است كه ب يوسيلهدسته كنترل 
توان ربات را به حركت  موتور متصل شده و با فشردن كليدهاي آن مي برد

 د.اتوان حركت د موتور را مي 3 حداكثر ،كنترلاين دسته ي به وسيلهدرآورد. 
هاي جنگجو، فوتباليست، بالابر و ...  از كليد شوتر براي استفاده در ربات

 شود. استفاده مي

        
 دسته كنترل            موتور   برد

  جاباطري 

و اتصال آن به دسته كنترل  نيروي لازم  با قراردادن باطري در جاباطري
 .آوريمرا فراهم مي رباتحركت درآوردن براي به 
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  هابردكابل رابط بين 

ل وصل كرده و ربات را به موتور را به دسته كنتر بردبا كمك اين كابل 
 .مآوريميدر  حركت 

 

 نور برد 

تواند ميزان نور محيط و جهت تابش آن  مي ،نور با كمك دوحسگر نوري برد
كنيد، دو مقاومت متغير بر  را تشخيص دهد. همانطور كه در شكل ملاحظه مي

گوشتي قابل چرخيدن وتنظيم  پيچ يوسيلهه نور وجود دارد كه ب بردروي 
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، در بردهاي روي LEDتوان حساسيت حسگرها را تنظيم كرد.  هستند و مي
د كه به كدام حسگر نكن روشن شده و مشخص ميصورت تحريك شدن حسگرها 

 تابد. نور مي

 محل اتصال  وجود دارد. دو محل مربوط به موتورها و دو4نور،  بردبر روي 
باشد. بنابراين ديگر نيازي به دسته  ها ميباطريديگر مربوط به نصب جامحل 

 كند. كنترل نيست و ربات به طور اتوماتيك به سمت منبع نور حركت مي

 

 تماسي ( بردtouch( 

شود و با وصل  در قسمت جلوي ربات نصب مي ،نور بردنيز همانند  برداين 
، به صورت اتوماتيك در بين موانع بردو موتورها به  باطريكردن سنسورها، جا

 .حركت خواهد كرد

مسير خود را  ربات برخورد هر كدام از حسگرها با مانع،بدينصورت كه در
 پيچيد تا مسير خود را طي كند.مخالف ميبه جهت  تغيير داده و
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-ساخت سازهفصل چهارم:    

 ها

  هااتصال المان 

ها به با توجه به اينكه پايه و اساس ساخت هر سازه توسط اتصال المان
 يكديگر است، بهتر است در ابتدا با انواع اتصالات آشنا شويم.

 اتصال طولي 

، سوراخه بسازيم10دو المان يبه اندازهمثلاً اي با طول بلند  سازه اگر بخواهيم
در يك راستا ( دنكه تغيير زاويه نده اي وصل كنيم گونه    المان را بهبايد دو

. اگر از يك پيچ و مهره يد از دو پيچ و مهره استفاده كنيمبنابراين با ؛)باشند
تغيير زاويه  ه وبعد از مدتي دو قطعه نسبت به هم حركت كرد ،يمناستفاده ك

 دهند و استحكام لازم را نخواهند داشت.  مي
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 داراتصال زاويه 

از يك  بايد، دار به هم متصل كنيمه صورت زاويهدو المان را ب اگر بخواهيم
 .مائياستفاده نمپيچ و مهره جهت اتصال آنها به يكديگر 

 

 اتصال عمودي 

بين دوالمان  Lمكعبي المانيكي از روشهاي ايجاد اتصال عمودي، استفاده از 
 ساده است كه در شكل زير نمايش داده شده است.
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 روش ديگر نيز استفاده از يك المان كمكي به عنوان قفل است.

كه براي  هاي مختلف را شروع كنيم. دقت كنيمساخت سازه توانيماكنون مي
و تا قبل از اتمام يك سازه  ه ترتيب ذكر شده در كتاب عمل كنيمساخت آنها ب

 .بعدي نكنيمي اقدام به ساخت سازه

  اشكال هندسي 

هاي مختلف، نياز است با ساخت چند شكل هندسي قبل از ساخت سازه
 مانند مربع، مثلث و آكاردئون آشنا شويم.

 ساخت مربع 

هاي ر سايز دلخواه ولي با اندازهبراي ساخت مربع، به چهار عدد المان د
 نياز داريم. به شكل زير توجه كنيد.مساوي 
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قابل توجه است كه اين مربع از استحكام كافي برخوردار نبوده و به راحتي 

دهد. براي رفع اين مشكل دو راه حل موجود است. يكي اينكه تغيير شكل مي
استفاده كنيم كه از استحكام كافي برخوردار است  Lبراي اتصال المانها از المان 

 است.بين دو ضلع مجاور استفاده از يك المان پنجم به عنوان قفل  و روش دوم
 هاي زير اين دو روش نمايش داده شده است.در شكل
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 ساخت مثلث 

هاي براي ساخت مثلث، به سه عدد المان در سايز دلخواه ولي با اندازه
 .نياز داريم. به شكل زير توجه كنيممساوي 

 
 مثلث نيازي به قفل ندارد. كنيد،همانطور كه مشاهده مي

 ساخت آكاردئون 
براي اين كار بايد ابتدا تعدادي المان خطي كوچك را به صورت ضربدر از 
قسمت وسطشان به هم متصل كنيم تا به شكل قيچي شود. از اين سازه در 
قسمتهاي بعدي و براي ساخت ربات خدمتكار، بالابر، كاميون و ... استفاده خواهد 

 شد.
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  منجنيق 

ه سمت دشمن ب ءباستاني است كه براي پرتاب اشيااي  منجنيق اسلحه
 .ه استشد استفاده مي

 

 :مراحل ساخت منجنيق  
اي حفره 12يا  10عدد مثلث با المان  2براي ساخت منجنيق نياز به ساخت 

 داريم.

http://www.google.com/imgres?q=%D9%85%D9%86%D8%AC%D9%86%DB%8C%D9%82&start=298&hl=fa&tbo=d&biw=1366&bih=560&tbm=isch&tbnid=mn5py9u76onDhM:&imgrefurl=http://www.businesscatapult.com.au/businesscatapult/home.htm&docid=yCHC8Pa41WUoDM&imgurl=http://www.businesscatapult.com.au/businesscatapult/images/HomeCatapult.gif&w=444&h=404&ei=zfm-UNSrHMThiwLilYHICw&zoom=1&iact=hc&vpx=426&vpy=227&dur=73&hovh=214&hovw=235&tx=129&ty=117&sig=106290707853377811670&page=16&tbnh=159&tbnw=180&ndsp=19&ved=1t:429,r:3,s:298,i:15
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-متصل ميبه نحوي شكل را  Lهاي هر مثلث المان مكعبي سبه يكي از رأ
 .به سمت بالا باشد استLاي كه روي المان كه حفره، كنيم

 

 

 ،Lالمان بالايي يحفره به آن اتصال با و برداشته ايحفره 12 المان يك حال
 . كنيممي متصل يكديگر به را مثلث دو
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از چهار عدد ي منجنيق، جهت ايجاد استحكام بيشتر و اتمام ساخت پايه

 كنيم.استفاده ميالمان ساده مطابق شكل زير 

 

 4،زير شكل همانندبدين منظور  .است منجنيق بازوي ساخت ،بعد يمرحله
 ايپايه روي را منجنيق بازويكرده و متصل يكديگر به را ايحفره 10 عدد المان

 .نماييممي متصل ايمساخته كه
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 ياندازه تا نكنيم متصل پايه به آنرا بازو وسط از كنيممي سعي: 1ي نكته
 .دهيم اتصال پايه به دلخواه ياندازه به را قيمنجن بازوي يدسته

 جهت ظرفي ،يديگر يوسيله هر يا دلخواه المان نصب با توانمي :2ي نكته
 .كنيم متصل منجنيق بازوي به هاگلوله پرتاب

 
 ي علمي:چند نكته

اما باشد  هر چه طول بازوي مقاوم بيشتر باشد، برد منجنيق بيشتر مي -1
 زند. تعادل را بهم مي

شود اما مجدداً  گاه بلندتر باشد، برد منجنيق بيشتر ميي تكيههر چه پايه -2
 زند. تعادل را بهم مي
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گيرد  هرم قرار ميبراي حفظ تعادل منجنيق بايد سمتي كه پرتابه، روي ا -3
 مينشود را روي ز براي اين حالت بايد سمتي كه نيرو وارد ميرا سنگين كرد. 

 تا تعادل بهتر باشد. باز، و سطح مقطع را زياد كنيم

 .كنيممدل ديگري از منجنيق را نيز در شكل زير مشاهده مي

 

 آسياب بادي

 براي. رسد اي پيش از ميلاد ميههاي بادي در ايران به هزاره اولين آسياب
سازند. ساختمان  هاي بادي يك برج بلند، مانند يك مناره مي ساخت آسياب

هاي آسياب قرار دارند كه در  آسياب داراي دو بخش است. در بخش پايين، سنگ
كند. در بخش بالا، چرخي قرار دارد كه  اثر چرخش سنگ زيرين، غلات را آرد مي

زيرين محور آن، سنگ  آيد. در اثر حركت چرخ، ميي باد به حركت در وسيلهبه 
براي آرد  باديهاي  آسياب آورد، انسان با ساختن ميآسياب را به چرخش در

گيري از  پخت، اولين گام را در راستاي بهره اي كه از آن نان مي كردن غله
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، انسان براي آرد باديهاي  رداشت. پيش از ساخت آسيابنيروهاي طبيعي ب
در شكل زير،  بود.» دام«و يا نيروي  كردن گندم، متكي به نيروي بازوان خود

 .كنيمقعي از آسياب بادي مشاهده ميي وايك نمونه

 
 براي ساخت آسياب بادي نياز به يك مكعب مربع داريم.

 مراحل ساخت مكعب 

 براي ساخت مكعب كافيست مراحل زير را طي كنيد:

به سازيم كه بايد روي هر مربع  اي ميحفره 12هاي دو مربع با المان -1
 شكل زير يك المان ال نصب كنيم.

http://www.google.com/imgres?q=%D8%A2%D8%B3%DB%8C%D8%A7%D8%A8+%D8%A8%D8%A7%D8%AF%DB%8C+%DA%86%DB%8C%D8%B3%D8%AA&hl=fa&sa=X&biw=1024&bih=561&tbm=isch&tbnid=pgxvICA1KxXDDM:&imgrefurl=http://rinse.wordpress.com/2009/09/&docid=TuO-rPZtJ8wg7M&imgurl=http://farm3.static.flickr.com/2636/3810304911_e291960dea.jpg&w=333&h=500&ei=bUJcUdDnJMTOtAa2yYD4CA&zoom=1&iact=hc&vpx=310&vpy=150&dur=281&hovh=275&hovw=183&tx=91&ty=194&page=3&tbnh=135&tbnw=83&start=46&ndsp=25&ved=1t:429,r:62,s:0,i:270
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به مربع ديگر  توانيممي اي هر مربع المان ال بزرگ نداشتيماگر برنكته: 

 .صب كنيمهاي ال كوچك نالمان

يك مربع به عنوان كف مكعب و مربع ديگر را به عنوان سقف مكعب  -2
مربع را  اين دو 12هاي كنيم و همانند شكل زير با استفاده از الماناستفاده مي

 .كنيمبه يكديگر متصل مي

 



 

28  
 

MULTIMEC 
WWW.NHSROBOT.COM 

 

 
 

  ساخت آسياب باديمراحل 

كنيم. براي ي آسياب بادي استفاده مياز مكعب ساخته شده به عنوان پايه
حفظ تعادل مكعب و زيباتر شدن ساختمان آسياب بادي، بهتر است مربع كف 

مانند شكل ها پر كنيم. سپس مكعب و دو ديواره مكعب را با استفاده از المان
 كنيم.زير، دو المان با سايز دلخواه به مكعب وصل مي
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هاي آسياب بادي و وصل كردن آن به موتور حال شروع به ساخت پره
استفاده  7ها به شفت گيربكس از المان كنيم (براي وصل كردن پرهگيربكس مي

 .كنيم)مي

 
-بادي وصل ميگيربكس را همانند شكل زير به بدنه آسياب موتور در آخر 

 كنيم.
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  ماشين 

پردازيم كه توسط شما در اين قسمت به ساخت يك ماشين كنترلي مي
 شود.هدايت مي

 
 مراحل ساخت ماشين 

 :هاها به گيربكساتصال چرخ )1

-ست متصل ميااي كه در چرخ موجود ها را به حفرهي تبديل چرخقطعه
كه از يك سمت گيربكس دار(شافت يا شفت) ي فلزي بلند شياردو ميله .كنيم

-ها كافيست چرخبراي نصب چرخ باشد.ها ميمحل اتصال چرخ ،بيرون زده است
ها تر كردن، گيربكس را از سمت چرخرده و براي محكمبها فرو ها را در ميله

ها با چكش روي يك ميز يا يك سطح محكم گذاشته و به سمت ديگر شافت
 بپوشانند. ها را كاملاًروي شافت ها شيار موجودچند ضربه بزنيم تا چرخ
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 ي پلاستيكي گيربكس بچسبند. ها نبايد به بدنهچرخ :1ي نكته

در غير  ؛مراقب باشيد ضربات چكش به گيربكس زده نشود :2ي نكته
 اينصورت با شكستن آن مواجه خواهيد شد. 

  ها به يكديگر و ساخت شاسي:بكساتصال گير )2

 نصب ال المان هاگيربكس از كدام هر به است لازم هابكساتصال گير براي
اين حالت شاسي در  .باشد بالا سمت به ال المان بالايي سوراخ طوريكه به كنيم

 ،هاي كناره به گيربكس وصل كنيم(اگر المان ال را از سوراخ ماشين بلند است
 شود).شاسي ماشين كوتاهتر مي

 
توان با اين كار را مي ؛متصل كنيمگيربكس را به يكديگر  2حال كافيست 

 اي انجام داد.حفره 12هاي المان
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هاي دو المان را با المان و ساخت شاسي، جهت پر شدن سطح كف ماشين
كار موجب استحكام بيشتر اين ديگر همانند شكل زير به يكديگر متصل نماييم.

 شود.ماشين مي

هاي موجود در جعبه ر الماناز ديگ ،براي زيبايي بيشتر ماشين خود توانيممي
 .استفاده نماييمنيز 

 . وي شاسي با حداقل يك پيچ نصب كنيمبرد موتور را نيز ر

 
 اندازي ماشين:راه 

. پس دا بايد دسته كنترل را آماده كنيماندازي ماشين در ابتجهت راه
ها به هاي  جاباطريها را بايد به پشت دسته كنترل متصل كنيم. سيمجاباطري
و ها در جاباطري گردد. با قراردادن باطريمي روي دسته كنترل متصل ،نحو زير

چراغ كوچك نصب شده روي دسته كنترل  ،با فشار دادن كليد روي دسته كنترل
 روشن خواهد شد.
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از دسته  ،برد. اين موتور را روي شاسي نصب كرديم برددر قسمت قبلي 

وجود در جعبه، كابل م يكنترل را به وسيلهگيرد.اكنون دسته فرمان ميكنترل 
زير  درشكلنيز  ار گيربكس به موتور اتصال ي.نحوهكنيممتصل مي موتور برد به

 .كنيممشاهده مي
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-چرخ شكستن باعث گيربكس به موتور ورود هنگام حد از بيش فشار :نكته

 گيربكس وارد آنرا طرفين به موتور دادن حركت با است بهتر .گرددمي هادنده
 .كنيدزير مشاهده مي درشكلنيز  را موتور برد به موتورها اتصال.نماييد

 

 فوتباليست  ربات 

به قوانين مربوط به آن دقت و بعد  فوتباليست، ابتدا بايد رباتبراي ساخت 
 .شروع به ساخت ربات كنيم
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اي برگزار  دقيقه 2ي و در دو نيمه 1به  1صورت  مسابقه فوتباليست، به
هاي زمين  باشد. گوشه متر مي 5/1متر در  5/2شود. زمين مسابقه در ابعاد  مي

ي مسابقه رباتي است كه تعداد گل بيشتري درجه ندارد. برنده 90مسابقه زاويه 
 دهد.ي فوتبال را نمايش ميبزند. شكل زير زمين مسابقه

 

فوتباليست نياز به ساخت يك ماشين ساده داريم. با توجه  رباتبراي ساخت 
 فوتباليست داشته باشيم. رباتتوانيم يك به نكات زير مي

ها سوار كرد   اي بر روي گيربكس شاسي ربات فوتباليست را بايد به گونه )1
ي ديگر اينكه باشد). نكته كه توپ به زير ربات نرود (توپ فوتبال، توپ گلف مي

ها برخورد نكند؛ در غير اين ، بايد حفاظ درست كنيم تا توپ به چرخهابراي چرخ
 2000گرم و حداكثر  800شود. وزن ربات بايد حداقل صورت خطا گرفته مي

 باشد. 30×30گرم، و همچنين ابعاد ربات بايد 
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ي ه نحوي كه فاصلههاي مهاركننده دارد بربات فوتباليست نياز به دسته )2

ي زمين مسابقه ها تا بتواند توپ را از گوشه نداشته باشدمين زيادي تا سطح ز
 .كندهدايت خارج كرده و آن را
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فوتباليست است. پس نياز به قسمتي به نام  رباتسازيم يك  ي كه ميربات )3

UشوترU حريف شليك كند. براي ساخت  يدارد تا بتواند توپ را به سمت دروازه
شوتر نياز به گيربكس و موتور سوم داريم. شوتر در قسمت جلو ربات قرار 

 گيرد.  مي

 
د كه آنقدر بلند باش بايد موتور يسيم اتصال بين دسته كنترل و برد پايه  )4

(توپ نبايد به سيم كنترل برخورد كند درغير براي كنترل دچار مشكل نشويم
 .شود) مياينصورت خطا 
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  ساخت ربات فوتباليست 
 فوتباليست با موتور گيربكس سرعتي

 

 
 رباتفوتباليست با نصب شوتر در قسمت جلويي 
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 فوتباليست بدون نصب شوتر ربات

  آدم آهني 

آهني بسازيم كه با چشمانش به سمت نور حركت خواهيم يك آدماكنون مي
-نور به جاي چشمان آدم بردكند. بدين منظور از دو سنسور نوري موجود روي 

 كنيم.آهني استفاده مي

  نور بردمعرفي 

نور شامل دو سنسور تشخيص نور است كه سنسور سمت راست، فرمان  برد
موتور چپ را  روشن شدن موتور راست و سنسور سمت چپ، فرمان روشن شدن

كند. با تابش نور به دو سنسور، فرمان روشن شدن براي هر دو موتور ارسال مي
ي شود. دو پتانسيومتر نيز متناظر با دو سنسور قرار دارد كه به وسيلهارسال مي

 شود.آنها شدت نوري كه براي روشن شدن موتورها مطلوب است تنظيم مي
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  آهنيآدمساخت مراحل 
 ها را برداريمكنيم. گيربكسهني را با ساختن پاهاي آن آغاز ميآساخت آدم 

. كافيست سر هر دو المان را را به آن متصل نماييمها و همانند شكل زير المان
 در هر گيربكس با يك المان ال به يكديگر متصل نماييم. 
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 ها به سوراخي كه در قسمت بالايي الماننكته: يادتان باشد هر دو سر المان
 گردد.ال وجود دارد متصل مي

 
نياز به ساخت يك مربع داريم (برحسب دلخواه  ،آهنيبراي ساختن بدن آدم

نماييم. ها را به مربع همانند شكل زير متصل مياي) گيربكسحفره 12يا  10
استفاده از يك گردد. حال با آهني به پاهاي آن متصل ميي آدمبدين شكل تنه

توانيد همچنين مي .كنيمآهني را به شكل زير نصب ميدمگردن آ شكل،Uالمان 
. با استفاده كنيمآهني آدمساخت سر و دستان براي نيز اي حفره 7هاي الماناز 

 رسد.نور و تنظيم چشمان آدم آهني، مراحل ساخت آن به پايان مي بردنصب 
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 قرار دارند. با وصل كردن آنها باطرينور محل اتصال موتور و جا بردبر روي 

دنبال نور  طور اتوماتيك به   و ماشين به ديگر نيازي به دسته كنترل نداريم
چرخد و به راست مي رباتبتابد،  رباتكند. اگر نور از سمت راست به  حركت مي

چرخد و اگر هر دو سنسور به سمت چپ مي رباتاگر نور از سمت چپ بتابد 
 كند. مستقيم حركت مي رباتز همزمان روشن شوند ني

 ربات خدمتكار 

جا كند.  اي ساخته شود كه بتواند اجسام را جابه گونه ربات خدمتكار بايد به 
هاي مختلف قرار دارند و ربات  به طور مثال در يك خانه چند وسيله در مكان

بايد در خانه حركت كرده و اشيا را با كمك گيره برداشته يا هل داده و در 
 هاي مشخص شده قرار دهد. مكان
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 مراحل ساخت ربات خدمتكار 

سمت قبل با آهني داريم كه در قبراي ساخت ربات خدمتكار نياز به يك آدم
گر در قسمت جلو ربات و . سپس دو دسته هدايتروش ساخت آن آشنا شديم

كنيم. ربات خدمتكار توسط دسته كنترل به نزديك به سطح زمين وصل مي
جا كرده و هاي هدايتگر اشياء را جابهشود و با كمك دستهء هدايت ميسمت اشيا

-ي هدايتگر در دو حالت ساخته ميدسته دهد.در مكان مشخص شده قرار مي
تواند فقط جسم را به سمت هدف هدايت كند و در حالت شود. در حالت اول مي

. براي تواند جسم را از زمين بلند كند و به سمت هدف حركت كنددوم مي
 يك گريپر طراحي كنيم.ساخت هدايتگر از نوع دوم، بايد 

http://www.google.com/imgres?q=%D8%B1%D8%A8%D8%A7%D8%AA+%D8%AE%D8%AF%D9%85%D8%AA%DA%A9%D8%A7%D8%B1&hl=fa&sa=X&biw=1024&bih=561&tbm=isch&tbnid=nB4ISFMlrl9oLM:&imgrefurl=http://www.technovelgy.com/ct/Science-Fiction-News.asp?NewsNum=1960&docid=Sv3UF-D1zMKz3M&imgurl=http://www.technovelgy.com/graphics/content08/toyota-robot-maid-laundry.jpg&w=350&h=391&ei=EkVcUZ3EDYLYtQa26oGYCw&zoom=1&iact=hc&vpx=420&vpy=67&dur=453&hovh=237&hovw=212&tx=117&ty=150&page=2&tbnh=153&tbnw=149&start=17&ndsp=24&ved=1t:429,r:31,s:0,i:177
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 (گيره )گريپر 

-ده ميها ابزارهايي هستند كه براي گرفتن يا بلند كردن اجسام استفاگريپر
 يثابت و سپس يك پايه يد. براي ساخت اين وسيله ابتدا بايد يك پايهنشو

 ذيل،در .شودگيره متصل مي يمتحرك به دهنه يمتحرك آماده كرد. پايه
هاي  قدرتي وسرعتي را كه با استفاده از موتورگيربكسهاي مختلف آن نمونه

 نماييد.اند مشاهده ميبسته شده
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 باشد.شكل زير مربوط به زمين مسابقات ربات خدمتكار مي
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-ربات توسط اعضاي تيم در خانه حركت كرده، اشياء را برداشته و در مكان
. هر دقيقه فرصت دارد 5براي اين كار فقط دهد كه هاي تعريف شده قرار مي

مجموع امتيازات ربات به عنوان  ،امتياز مربوط به خود را دارد. در پاياننيز شيء 
متر، شامل حياط،  3متر در  2شود. ابعاد خانه امتياز مسابقه در نظر گرفته مي

  باشد.آشپزخانه، اتاق و...  مي

 كاميون 

موتوري باري است كه قسمت بارگير آن به  ييكي از وسايل نقليهكاميون 
صورت پيوسته به كشنده متصل است. از كاميون بيشتر براي حمل كالا و مواد 

 تن بار يا بيشتر را دارند. 6ها ظرفيت حمل  شود. كاميون سنگين استفاده مي
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 مراحل ساخت كاميون 
را به گيربكس وصل كرده و سرهاي  7المان براي ساخت كاميون ابتدا دو 

 كنيم. به يكديگر وصل مي 10آزاد المان را با دو المان 

 
 كنيم.سپس اتاقك جلو كاميون را ساخته و مانند شكل زير به بدنه وصل مي



 

48  
 

MULTIMEC 
WWW.NHSROBOT.COM 

 

 
 بنديم.ي اين بدنه را روي گيربكس دوم ميدقيقاً قرينه

 
كنيم. براي تريلر كاميون ميبعد از ساخت دو بدنه شروع به ساخت قسمت 
كاميون را  يقرينه يدو بدنه ،اين كار بايد يك مكعب مربع ساخته و با كمك آن

قسمت اتصال  7سپس با استفاده از المان كنيم. به هم وصل همانند شكل زير 
نيز جهت طلق پلاستيكي و مقوا توانيم از مي .كنيمرا برقرار ميكاميون  يجلو

 .كاميون بهره بگيريم و زيباسازيتكميل 
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 حل ماز: ربات 

حل ماز درواقع يك ماشين است كه با برخورد به هر مانعي مسير خود  ربات
 رباتبه طور مثال اگر اين از كنار آن عبور كند. دهد كه اي تغيير ميرا به گونه

 پيچد.تونل ربات فوق نيز به همان سمت ميدر يك تونل باشد، با هر بار پيچش 

  ماز: بردمعرفي 
باشد كه سنسورهاي تماسي را به آنها زير داراي دو سوكت به نام تاچ مي برد

كنيم. دو سوكت ديگر به نام موتور نيز وجود دارد كه موتورها را به آن متصل مي
باشد. ها مينيز محل اتصال جاباطري p2و  p1كنيم و دو سوكت وصل مي

استفاده  رباتخاموش كردن جهت روشن و يا  بردي قطع و وصل روي دكمه
 شود.مي
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 مراحل ساخت ربات حل ماز 

-نياز به ساخت يك ماشين داريم كه ميدر ابتدا  ،حل ماز رباتبراي ساخت 
 بردولي به جاي  توانيم از كاميوني كه در قسمت قبلي ساخته شد استفاده كنيم؛

دسته كنترل كنيم (ربات حل ماز نيازي به ماز را روي آن نصب مي بردموتور، 
، باطريجاحال اگر  كند). ندارد و به صورت اتوماتيك در مسير خود حركت مي

ت مستقيم ، ربامرا روشن كني رباتو  موصل كني مازبردموتورها را به سنسورها و 
با مانع  برخورد داشته  ها كهو هر كدام از سنسور كند به سمت جلو حركت مي

 رباتشود تا چرخد. اين كار باعث مي ميباشند، موتور سمت مخالف به عقب 
 و  ماز را حل كند. خود را در مسير اصلي برگرداند
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 تله كابين 

اي آسانسور هوايي است كه معمولاً براي جابجايي مردم يا كالا تله كابين گونه
شود. تله كابين از يك حلقه سيم تشكيل شده در مناطق كوهستاني استفاده مي

 آيد.سيم به حركت درمي ،ايستگاه تنيده شده و با استفاده از موتورهاكه ميان دو 
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 كابينمراحل ساخت تله 

نياز داريم كه  12و  10كابين به دو مربع در دو سايز مختلف براي ساخت تله
 كنيم:به  صورت زير آنها را پر مي

 
-المانها را به عمود كرده و گيربكس 12سپس بر روي هر مربع، دو المان 

دانيد براي عمود وصل كردن كنيم (همانطور كه ميهاي عمود شده وصل مي
 ها، نياز به المان ال داريم).المان
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-بينيد از دو مربع كامل شده به عنوان ايستگاههمانطور كه در تصوير بالا مي
به  12ي المان شود؛ سپس اين دو ايستگاه را به وسيلهكابين استفاده ميهاي تله

 .كنيمكابين آماده شده را مشاهده ميكنيم. در شكل زير تلهوصل مي هم

 

 بالابر 

شود كه به منظور حمل بار و نفر، يا كار در ارتفاع بالابر به ماشيني گفته مي
هاي هاي بالابرنده برخوردار بوده و تفاوترود. اين دستگاه از مكانيزمبه كار مي

 ها دارد.ها و ليفتراكها و جرثقيلاساسي با بالاكشنده
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 ساخت بالابر مراحل 

كه روي آن يك آكاردئون  براي ساخت بالابر نياز به يك ماشين ساده داريم
نصب شده است و با استفاده از حركت رفت و برگشتي، اتاقك حمل را در جهت 

  كند.جا ميعمودي جابه

طبق ابتدا يك ماشين (ترجيحاً شاسي بلند) و سپس يك آكاردئون 
به مطابق شكل زير را  آكاردئوناكنون يك سرآزاد سازيم. آموزشهاي قبلي مي

 .كنيمميالمان خطي مستقيم  پيچ 
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-متصل ميالمان خطي رفت و برگشتي به را آكاردئون بعد سر آزاد ديگر 

 ،به نحوي كه وقتي المان خطي رفت وبرگشتي به يك سر فشار وارد كندكنيم؛ 
 شود. و بسته يك قيچي باز  نندآكاردئونماي دهانه

كاردئون را به صورت عمودي بر روي ماشين قرار داده و سر ثابت را به بدنه آ
-وصل مي گيربكسكنيم تا حركت نكند و سر ديگر را به موتور ماشين پيچ مي

 نمايش داده شده است. در شكل زير يك بالابر ساخته شدهكنيم. 
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  عقرب 

 8است كه داراي  0Tعنكبوتيان0Tرده  0Tبندپايان0Tهاي  كژدم يا عقرب نام يكي از گونه
ها  باشد. نيش عقرب در نوك دم آن قرار دارد. عقرب پا و نيشي با زهر كشنده مي

پردازند و بيشتر در آب و هواي  هاي زيستي خود مي ها به آرامي به فعاليت شب
  گرم فعال هستند.

 

 

 ساخت عقرب 

به  10استفاده از المان ال و سازه براي ساخت عقرب ابتدا دو گيربكس را با 
 كنيم.صورت زير آماده مي

http://fa.wikipedia.org/wiki/%D8%A8%D9%86%D8%AF%D9%BE%D8%A7%DB%8C%D8%A7%D9%86
http://fa.wikipedia.org/wiki/%D8%B9%D9%86%DA%A9%D8%A8%D9%88%D8%AA%DB%8C%D8%A7%D9%86
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-گيربكس را به هم وصل مي يدو بدنه ،هاي خمسپس با استفاده از المان

  كنيم.

 
 سازيم.سر عقرب را با استفاده از المان خم به صورت زير مي 
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 كنيم.و آن را به بدن عقرب وصل مي

 
 سازيم:مي 10استفاده از المان حال دستهاي ربات را با 
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 آن را به بدنه ربات وصل مي كنيم.و  

 
خميده و  7دم آن است. براي ساخت دم به المان  ،قسمت ديگر بدن عقرب

 ايم.ساخت دم را نشان داده يكوچك نياز داريم.در شكل زير نحوه Iالمان 
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 .كنيمربات وصل مي يآن را به بدنه از اتمام ساخت دم، بعد
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هاي خم براي ساخت عقرب بيشتر از المان ،همانطور كه مشاهده كرديم
مك موجود نيست. شما مالتيي آموزشي بستهاستفاده كرديم كه اين تعداد در 

 توانيد جداگانه لوازم مورد نياز را تهيه كرده و از آنها استفاده كنيد.مي

 جنگجو ربات 

زمان مشخص شده يكديگر را با هر ها بايد در  در مسابقات جنگجو، ربات
سيستمي (قطعات فلزي، آتش، اره و يا تيغه فلزي) از كار بيندازند و يا از زمين 
مسابقه به بيرون پرتاب كنند. قبل از شروع ساخت ربات، بهتر است ابتدا با نكات 

 اساسي مربوط به ربات جنگجو آشنا شويد:

و حداقل وزن آن  مربع ترسانتيم 30×30بايد حداكثر ابعاد ربات جنگجو  -1
 گرم باشد. 2800گرم و حداكثر  800
پذيري و جنگجو به عنوان يك جنگنده بايد بتواند از لحاظ ضربه ربات -2

 حريف استحكام خوبي داشته  باشد. رباتدفع حمله و هم از لحاظ حمله به 
از  ،دار بسازيدرا همانند سطوح شيب رباتح جلوي در صورتي كه سط -3

توانيد ربات حريف قدرتمندي خواهيد داشت و مي رباتسيار ن بلحاظ ضربه زد
 .را از زمين بلند كرده مانع از حركت آن شويد

خود از صدمه  رباتهاي با ساختن يك محافظ خوب براي دور تا دور چرخ -4
 ها هنگام ضربه خوردن در مبارزه جلوگيري خواهيد كرد.ديدن چرخ
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قدرت ربات است. براي  ،جنگجويكي ديگر از نكات بسيار مهم در ربات  -5
ها را  توان تعداد موتورها و گيربكس اينكه قدرت حركتي را افزايش دهيد، مي

 افزايش داد.
باشد كه  سانتيمتر مي 180اي شكل به قطر  زمين مسابقه يك زمين دايره -6

سانتيمتر وجود دارد. شكل زير  10اي به ارتفاع  در بعضي از قسمتها ديواره
 باشد. جنگجو مي يين مسابقهاي از زمنمونه

 
نظرسازنده ونوع مبارزه با توجه به  اي وكاملاً سليقه جنگجو رباتساخت 

 .متفاوت است
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 ايحرفه يمراحل ساخت ربات جنگجو 
 يدر اين قسمت درنظر داريم شمارا با مراحل ساخت يك ربات جنگجو

 اي آشنا كنيم.حرفه

يا  8يا  4ها را توان موتور گيربكسگيربكس (ميعدد موتور 6اين ربات نياز به 
عدد انتخاب كرد) قدرتي داريم. ابتدا بايد شاسي ربات را آماده كنيم. براي  12

-، مطابق شكل زير به هم وصل مي12المان  4موتور گيربكس را با  3اين كار،
 كنيم.به همين ترتيب آماده مينيز موتور ديگر را  3كنيم و 

 
، دو سازه را مطابق شكل به هم 12المان  4المان ال و  4ده از سپس با استفا

 .كنيموصل مي
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هاي زير كنيم. در شكلدر اين مرحله شروع به ساخت اتاقك ماشين مي

 مراحل ساخت اتاقك به وضوح نمايش داده شده است.
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باتوجه به نكات گفته شده بايد ربات را تا وزن استاندارد سنگين كنيم. 
 كنيم.هاي اتاقك را پر ميديواره ،هاي موجودبنابراين با استفاده از المان

 
ماشين  يصفحه ساخته و به عنوان سطح شيبدار در قسمت جلو حال بايد

 سازيم.صفحه مانند شكل زير مي يك 12كنيم. با استفاده از المان  نصب
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ي خم به صورت هاو المان 12آماده شده را با كمك المان  ياين دو صفحه
 كنيم.ربات پيچ مي يشيب به قسمت جلو

 

؛ كنيمكابل رابط و دسته كنترل را وصل ميموتور،  برد، با آماده شدن ربات
كانكتور موتور وجود دارد. براي حل اين مشكل بايد  3موتور فقط  برداما بر روي 

هاي همرنگ  موتورهاي هر سمت را با هم موازي كنيد (براي موازي كردن، سيم
 موتورهاي هر سمت را به هم وصل كنيد).
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  هاي ساخته شدههايي از رباتنمونه 

 هواپيما 
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 ليفتراك 
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 دايناسور 
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 بلدوزر 
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 ماشين 
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 آسياب بادي 
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 خدمتكار 
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