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روبات چيست؟

روبات يک ماشين الکترومکانيکي هوشمند است با خصوصيات زير:
· مي توان آن را مکرراً برنامه ريزي کرد.
·  چند کاره است.
·  کارآمد و مناسب براي محيط است.

 اجزاي يک روبات:

- وسايل مکانيکي و الکتريکي:

 شاسي، موتورها، منبع تغذيه، ...

- حسگرها (براي شناسايي محيط):

دوربين ها، سنسورهاي sonar، سنسورهاي ultrasound، ...
- عملکردها (براي انجام اعمال لازم)

بازوي روبات، چرخها، پاها، ...

- قسمت تصميم گيري (برنامه اي براي تعيين اعمال لازم):

حرکت در يک جهت خاص، دوري از موانع، برداشتن اجسام، ...

- قسمت کنترل (براي راه اندازي و بررسي حرکات روبات):

نيروها و گشتاورهاي موتورها براي سرعت مورد نظر، جهت مورد نظر، کنترل مسير، ...
 تاريخچه روباتيک:

- 270 ق م : زماني که يونانيان به ساخت مجسمه هاي متحرک ميپرداختند.
- حدود سال 1250 م: بيشاپ آلبرتوس ماگنوس (Bishop Albertus Magnus) ضيافتي ترتيب داد که درآن، ميزبانان آهني از مهمانان پذيرايي مي کردند. با ديدن اين روبات، سنت توماس آکويناس (Thomas Aquinas) برآشفته شد، ميزبان آهني را تکه تکه کرد و بيشاب را ساحر و جادوگر خواند.

- سال 1640 م: دکارت ماشين خودکاري به صورت يک خانم ساخت و آن را Ma fille Francine " مي ناميد.اين ماشين که دکارت را در يک سفر دريايي همراهي مي کرد، توسط کاپيتان کشتي به آب پرتاب شد چرا که وي تصور مي کرد اين موجود ساخته شيطان است.

- سال 1738 م: ژاک دواکانسن (Jacques de Vaucanson) يک اردک مکانيکي  ساخت که از بيش از 4000 قطعه تشکيل شده بود.
اين اردک مي توانست از خود صدا توليد کند، شنا کند، آب بنوشد، دانه بخورد و آن را هضم و سپس دفع کند. امروزه در مورد محل نگهداري اين اردک اطلاعي در دست نيست.

- سال 1805 م: عروسکي توسط ميلاردت (Maillardet) ساخته شد که مي توانست به زبان انگليسي و فرانسوي بنويسد و مناظري را نقاشي کند.

- سال 1923 م: کارل چاپک (Karel Capek) براي اولين بار از کلمه روبات (robot) در نمايشنامه خود به عنوان آدم مصنوعي استفاده کرد. کلمه روبات از کلمه چک robota گرفته شده است که به معني برده و کارگر مزدور است. موضوع نمايشنامه چاپک، کنترل انسانها توسط روباتها بود، ولي او هرگونه امکان جايگزيني انسان با روبات و يا اينکه روباتها از احساس برخوردار شوند، عاشق شوند، يا تنفر پيدا کنند را رد مي کرد.

- سال 1940 م: شرکت وستينگهاوس (Westinghouse Co.) سگي به نام اسپارکو (Sparko) ساخت که هم از قطعات مکانيکي و هم الکتريکي در ساخب آن استفاده شده بود. اين اولين باري بود که از قطعات الکتريکي نيز همراه با قطعات مکانيکي استفاده مي شد.

- سال 1942 م: کلمه روباتيک (robatics) اولين بار توسط ايزاک آسيموف در يک داستان کوتاه ارائه شد. ايزاک آسيموف (1920-1992) نويسنده کتابهاي توصيفي درباره علوم و داستانهاي علمي تخيلي است.

- دهه 1950 م: تکنولوژي کامپيوتر پيشرفت کرد و صنعت کنترل متحول شد. سؤلاتي مطرح شدند. مثلاً: آيا کامپيوتر يک روبات غير متحرک است؟

- سال 1954 م: عصر روبات ها با ارائه اولين روبات آدم نما توسط جرج دوول (George Devol) شروع شد.

امروزه، 90% روباتها، روباتهاي صنعتي هستند، يعني روباتهايي که در کارخانه ها، آزمايشگاهها، انبارها، نيروگاهها، بيمارستانها، و بخشهاي مشابه به کارگرفته مي شوند.در سالهاي قبل، اکثر روباتهاي صنعتي در کارخانه هاي خودروسازي به کارگرفته مي شدند، ولي امروزه تنها حدود نيمي از روباتهاي موجود در دنيا در کارخانه هاي خودروسازي به کار گرفته مي شوند.مصارف روباتها در همه ابعاد زندگي انسان به سرعت در حال گسترش است تا کارهاي سخت و خطرناک را به جاي انسان انجام دهند.براي مثال امروزه براي بررسي وضعيت داخلي رآکتورها از روبات استفاده مي شود تا تشعشعات راديواکتيو به انسانها صدمه نزند.

 - سال 1956 م: پس از توسعه فعاليتهاي تکنولوژي يک که بعد از جنگ جهاني دوم، يک ملاقات تاريخي بين جورج سي.دوول(George C.Devol) مخترع و کارآفرين صاحب نام، و ژوزف اف.انگلبرگر (Joseph F.Engelberger) که يک مهندس با سابقه بود، صورت گرفت. در اين ملاقات آنها به بحث در مورد داستان آسيموف پرداختند. ايشان سپس به موفقيتهاي اساسي در توليد روباتها دست يافتند و با تأسيس شرکتهاي تجاري، به توليد روبات مشغول شدند. انگلبرگر شرکت Unimate برگرفته از Universal Automation را براي توليد روبات پايه گذاري کرد. نخستين روباتهاي اين شرکت در کارخانه جنرال موتورز (General Motors) براي انجام کارهاي دشوار در خودروسازي به کار گرفته شد. انگلبرگر را "پدر روباتيک" ناميده اند.

- دهه 1960 م: روباتهاي صنعتي زيادي ساخته شدند. انجمن صنايع روباتيک اين تعريف را براي روبات صنعتي ارائه کرد:

"روبات صنعتي يک وسيلة چند کاره و با قابليت برنامه ريزي چند باره است که براي جابجايي قطعات، مواد، ابزارها يا وسايل خاص بوسيلة حرکات برنامه ريزي شده، براي انجام کارهاي متنوع استفاده مي شود."

 - سال 1962 م: شرکت خودروسازي جنرال موتورز نخستين روبات Unimate را در خط مونتاژ خود به کار گرفت.

 - سال 1967 م: رالف موزر (Ralph Moser) از شرکت جنرال الکتريک (General Electeric) نخستين روبات چهارپا را اختراع کرد.

· سال 1983 م: شرکت Odetics يک روبات شش پا ارائه کرد که مي توانست از موانع عبور کند و بارهاي سنگيني را نيز با خود حمل کند.
 - سال 1985 م: نخستين روباتي که به تنهايي توانايي راه رفتن داشت در دانشگاه ايالتي اهايو (Ohio State Uneversity) ساخته شد.

 - سال 1996 م: شرکت ژاپني هندا (Honda) نخستين روبات انسان نما را ارائه کرد که با دو دست و دو پا طوري طراحي شده بود که مي توانست راه برود، از پله بالا برود، روي صندلي بنشيند و بلند شود و بارهايي به وزن 5 کيلوگرم را حمل کند

روباتها روز به روز هوشمندتر مي شوند تا هرچه بيشتر در کارهاي سخت و پر خطر به ياري انسانها بيايند.     
قانون روباتيک مطرح شده توسط آسيموف:

1- روبات ها نبايد هيچگاه به انسانها صدمه بزنند.

2- روباتهابايد دستورات انسانها را بدون سرپيجي از قانون اوّل اجرا کنند.

3- روباتها بايد بدون نقض قانون اوّل و دوم از خود محافظت کنند.

انواع ربات ها :

رباتهاي امروزي که شامل قطعات الکترونيکي و مکانيکي هستند در ابتدا به صورت بازوهاي مکانيکي براي جابجايي قطعات و يا کارهاي ساده و تکراري که موجب خستگي و عدم تمرکز کارگر و افت بازده ميشد بوجود آمدند. اينگونه رباتها جابجاگر (manipulator) نام دارند.جابجاگرها معمولا در نقطه ثابت و در فضاي کاملا کنترل شده در کارخانه نصب ميشوند و به غير از وظيفه اي که به خاطر آن طراحي شده اند قادر به انجام کار ديگري نيستند. اين وظيفه ميتواند در حد بسته بندي توليدات, کنترل کيفيت و جدا کردن توليدات بي کيفيت, و يا کارهاي پيچيده تري همچون جوشکاري و رنگزني با دقت بالا باشد.
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· نوع ديگر رباتها که امروزه مورد توجه بيشتري است رباتهاي متحرک هستند که مانند رباتهاي جابجا کننده در محيط ثابت و شرايط کنترل شده کار نميکنند. بلکه همانند موجودات زنده در دنياي واقعي و با شرايط واقعي زندگي ميکنند و سير اتفاقاتي که ربات بايد با انها روبرو شود از قبل مشخص نيست. در اين نوع ربات هاست که تکنيک هاي هوش مصنوعي ميبايست در کنترلر ربات(مغز ربات) به کار گرفته شود.
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رباتهاي متحرک به دسته هاي زير تقسيم بندي ميشوند:
1-رباتهاي چرخ دار
با انواع چرخ عادي
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و يا شني تانک 
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و با پيکربندي هاي مختلف يک, دو يا چند قسمتي
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2-رباتهاي پادار مثل سگ اسباب بازيAIBO ساخت سوني که در شکل بالا نشان داده شد يا ربات ASIMO ساخت شرکت هوندا
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3-رباتهاي پرنده 
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4-رباتهاي چند گانه(هايبريد) که ترکيبي از رباتهاي بالا يا ترکيب با جابجاگرها هستند 
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و ...

مزاياي روباتها:

1-  روباتيک و اتوماسيون در بسياري از موارد مي توانند ايمني، ميزان توليد، بهره و کيفيت محصولات را افزايش دهند.

2-  روباتها مي توانند در موقعيت هاي خطرناک کار کنند و با اين کار جان هزاران انسان را نجات دهند.

3-  روباتها به راحتي محيط اطراف خود توجه ندارند و نيازهاي انساني براي آنها مفهومي ندارد. روباتها هيچگاه خسته نمي شوند.

4-  دقت روباتها خيلي بيشتر از انسانها است آنها در حد ميلي يا حتي ميکرو اينچ دقت دارند.

5-  روباتها مي توانند در يک لحظه چند کار را با هم انجام دهند ولي انسانها در يک لحظه تنها يک کار انجام مي دهند.

 معايب روباتها:
1-  روباتها در موقعيتهاي اضطراري توانايي پاسخگويي مناسب ندارند که اين مطلب مي تواند بسيار خطرناک باشد.

2-  روباتها هزينه بر هستند.

3-  قابليت هاي محدود دارند يعني فقط کاري که براي آن ساخته شده اند را انجام مي دهند.
صندلي هوشمند براي هواپيماها
مؤسسه  تحقيقاتي  وزارت  دفاع  انگلستان  موسوم  به  کينتيک ، که  در توليد کالاهاي  غيرنظامي  نيز فعاليت  دارد، صندلي  تازه اي  براي  هواپيماهاي  مسافري  ابداع  کرده  است  که  به  ميهمانداران  امکان  مي دهد رفتار مسافران  را از راه  دور تحت  نظر بگيرند و خود را پيشاپيش  براي  مواجهه  با مشکلات  ناخواسته  ناشي  از اين  رفتارها آماده  سازند.
به  نوشته  هفته  نامه  علمي  «نيو ساينتيست » چاپ  انگلستان ، اين  صندلي  تازه  که  مراحل  طراحي  آن  در دست  تکميل  است  مجهز به  شماري  از سنجنده ها  است  که  اطلاعات  مربوط به  فشاري  که  از بخشهاي  مختلف  بدن  مسافر بدانها منتقل  مي شود به  يک  رايانه  مرکزي  مخابره  مي کنند. رايانه  بر مبناي  اطلاعات  دريافتي  مشخص  مي کند که  آيا مسافر مورد نظر بيش  از اندازه  ناآرام  است  يا آنکه  بيش  از حد متعارف  به  نحو بي حرکت  در جاي  خود باقي  مانده  است .
ميهمانداران  بر اساس  اين  داده ها مي توانند در اين  خصوص  قضاوت  کنند که  آيا مسافر مورد نظر احيانا براي  ديگر مسافران  مشکل  افزا خواهد بود يا آنکه  بي حرکتي  طولاني  مدت  او براي  خود وي  خطر ساز است  يا نه . در پروازهاي  طولاني ، نشستن  بيش  از حد بر روي  صندلي  هواپيما مي تواند موجب  لخته  شدن  خون  در رگها يا در قلب  شود.
طرح  توليد صندليهاي  هوشمند بخشي  از يک  طرح  بزرگتر براي  ايجاد فضايي  دوستانه تر در داخل  هواپيماهاي  مسافري  است . در اين  نوع  هواپيماها به  عنوان  مثال ، با به  خواب  رفتن  مسافر، نور درون  کابين  کمتر مي شود تا امکان  استراحت  بيشتري  براي  مسافر فراهم  آيد.

کوچکترين ربات دنيا
آنقدر کوچک است که قادر است روي يک سکه دور بزند، اين ربات که يک سانتي متر قد دارد بنابه گفته مخترعش کوچکترين ربات دنيا مي باشد. البته توجه کنيد کوچکترين ربات دست ساز چرا که اين ربات در برابر ربات هايي که درون سلول هاي زنده وارد شده و عمليات انجام مي دهند همانند گاليور در شهر لي لي پوتي هاست.
کوچک سازي واژه اي است که در صنعت بسيار فراگير شده است. تراشه سازان کماکان در پي روش هايي براي ساخت مدارهاي کوچکتر به منظور جاي دادن توان پردازش و حجم حافظه بيشتر در تراشه ها مي باشند، محققان ليزر به دنبال اشعه هايي با فرکانس بالاترند تا قدرت تمرکز ليزر را در سطوح کوچکتر بالا ببرند و مهندسان در مراکز تحقيقاتي بزرگ به دنبال ساخت ربات هايي کوچکتر براي انجام عملياتي چون جراحي مي باشند. 
اين ربات ساخت دپارتمان انرژي لابراتوار ملي سنديا مي باشد. يکي از محققان تيم سازنده اين ربات آن را ربات آينده مي نامد.اين ربات ميکروسکپي يا ميکروبات تنها يک چهارم اينچ مربع فضا اشغال مي کند.ربات مذکور توسط دو چرخ حرکت کرده و نيروي خود را از ۳ باتري ساعتي مي گيرد. البته سرعت حرکت آن شبيه به حلزون بوده و تنها به نيم متر در دقيقه مي رسد.
ميکروبات ساخته سنديا داراي يک حسگر ساده حرارتي و ۸ کيلوبايت حافظه مي باشد. البته مدل هاي آينده آن شامل امکانات جانبي زيادي خواهند شد. تجهيزاتي چون يک دوربين مينياتوري و ميکروفن براي آن قابل تصور است. جثه کوچک و تقريباً نامرئي آن به همراه وزن کم و قدرت حرکتش آن را براي انجام عملياتي چون اکتشاف بمب و يا جاسوسي به شيوه کاملاً مکانيکي، انتخابي مناسب معرفي مي کند.
شرکتي بنام توسعه نانو تکنولوژي در انگليس در حال کار بر روي پروژه ساخت ربات هايي برگرفته از اسباب بازي هاي لگو (خانه سازي) مي باشد. اين ربات از قطعات کوچکتري تشکيل شده که به هنگام انجام عمل جراحي هريک از اين قطعات به صورت تک تک از ورودي کوچک ايجاد شد روي بدن وارد شده و سپس در محل مورد نظر ربات اسمبل مي شود و عمليات مورد نظر را انجام خواهد داد. البته هنوز تا عملي شدن اين ايده ها يکي دو دهه زمان باقي است.
ربات امداد
  پروژه امداد

امداد در حوادث غير مترقبه و بلاياي طبيعي از جمله زلزله يکي از جديترين مسائل اجتماعي مي باشد. اين مساله شامل عوامل غير همگون فراواني که در يک محيط کاملاً متخاصم و نامشخص در کنار  هم قرار مي گيرند مي شود. پس از زلزله امدادگران زمان بسيارکمي (حدود 48 ساعت) براي يافت قربانيان در زيـر ساختمان هـاي فـروريخته دارنـد و پس از اين زمـان شانس زنـده يافتن قربانيان تقريبا به صـفـر مي رسد.  در يک موقعيت بحراني اين چنيني فناوري مي تواند کمک شايان توجهي به امدادگران بکند. ربات هاي متحرک هوشمند و سيستم هاي چندعاملي متعامل مي توانند ابزارهاي بسيار مفيدي براي سرعت بخشيدن به عمليات جستجو و نجات باشند. همچنين ربات هاي امداد مي توانند براي انجام عمليات در موقعيت هايي که براي امدادگران انساني خطرناک محسوب مي شوند، مفيد باشند. اين رباتها مي توانند وارد سوراخ هاي کوچک موجود در يک ساختمان فروريخته شوند و مسيرهايي را طي کنند که نه تنها براي امدادگران انساني بلکه براي سگ هاي آموزش ديده نيز امکان پذير نباشد. رباتهاي امداد مي توانند درون ساختمان تخريب شده بگردند و پس از تهيه نقشه ساختمان مکان قربانيان را به گروه نجات اطلاع داده و راه رسيدن به قرباني را نيز مشخص کنند.
هدف اصلي «پروژه امداد بنياد پژوهشي رباتيک سپنتا» ترويج تحقيقات و توسعه دانش موجود در اين زمينه مهم مي باشد. دو زمينه مهم کاري در اين مساله ربات هاي فيزيکي براي عمليات جستجو و امداد و همچنين يک سيستم پشتيباني تصميم گيري براي مديريت و هماهنگي ميان عامل‌ها و سازمانهاي امدادگر مي باشد. در حال حاضر بنياد از «پروژه امداد روبوکاپ» براي هدايت مراحل اوليه تحقيقات استفاده مي کند، اما بنياد اميد دارد در سال‌هاي آينده بتواند مسير تحقيقات خود را در جهتي تغيير دهد که متمرکز بر شرايط محيطي و نيازهاي موجود در ايران باشد.
ربات سومو
ربات هاي سومو ربات هايي هستند كه با الهام از كشتي سنتي مردم ژاپن (سومو) رواج يافته اند. اولين مسابقات اين ربات ها در سال 1980 برگزار شده است. در حال حاضر نيز هر ساله مسابقات مختلفي در كشورهايي مانند كانادا، اسپانيا و امريكا برگزار مي گردد. اين مسابقات در ژاپن يك ليگ دارد كه به صورت منظم مسابقات مربوط به اين ربات ها را برگزار مي كند.

ربات هاي سومو در 4 اندازه مختلف ساخته مي شوند: نانو سومو، ميني سومو، سومو ژاپني و سومو غربي. مشخصات اين ربات ها به صورت زير است:

	سومو غربي
	سومو ژاپني
	ميني سومو
	نانو سومو
	 

	30 * 30
	30 * 30
	10 * 10
	2.5 * 2.5
	ابعاد ربات (سانتي متر)

	5000
	3000
	500
	100
	حداكثر وزن ربات (گرم)


