A sl A pall 4y sgand
G daala
PE I S (PN

a2 gl Aelail e

SRRt ATRrS AT T

Osiall z ) g (uaigall ) 5iSall dlac |



A gud) Ap gl Ay sgandl
G daala

LSSl dadad) saldy Jiialy apeal ) Caagd A aslall e sa i)l Gle

O ASY 5 = lual

Ll calladl elail apea (8 el i Jis s alledl ssiwddl e gl ale )
pars s (Ol 4 lll) Al Cigag 5 cAdaiiall Sl g g ) L ol 885 Jlaa (8 2585 L) S
ayms;‘:qjszs;;:d\awjj\j‘(u)ﬂ\db‘;m)w\a\:\yﬂj\thﬂ\uﬁ\ﬁ
cb.asj\ela.\gu\_\}uj)]\ u\s.u.L-a.\j cc_wj.mj)]\ MMJ (da Sl L_w\_\}ai)\.g_mc_ﬂ_\}aj)ﬂ
L.\LJ)J}‘)J‘LAJJ}‘ J.J.\.a.uj cé\.a...a;;.d\L.\L\j.tj‘)j\jé\.m;]\L_\J\Puaujcw\u;;j&\ﬁ.ﬂ\j
s Aala GA\}L@\L@_'JJ@M\LM\ glad Gl ) ddlia) clill g alill Jlaw A dlsiial)
MLomJLsA(\ JSAI) (A A Hial) deadll Jlae 8 Qligag )l acxd Gl piial) dle
AT mwy\mu\ww (L) 358 jelad [V v € [ alad dcliiall GG g )l 2 LY
[]JYJJUJJA(YiiV)L\AS\Lu\;yJJ\CLu\‘;L ew\wm@@j)md\d\yw}m
Aagima oS8 ASE el a4 aS LGl dns gla el Lllell daall Ll

Osiadl z ) s pudigall ) gi8all alac |



[] us.
B sapan
] europe

D Rest of world

Industrial Robots installed wordwide 2004

faeliall il gy 5 )l #UiY dualle 4 )l6e 1) JSAI

il 31kl AUas 5 (Point to point ) ddass ) Adads ol zaUail) g gil lagi-
Cshate sl (5558 = skl — (3180 Ui Cigyg ) aUAT (il JSAU Lag- X
Al 5 )l — Fa gidall 5 lall ¢ aSadl il 3 g gl lagi- ¥

(Gbail) Guany @il gy 9 1) Cidaai- €

_@b}aﬂ\%&lﬁﬁj}\ Alali-o



Gpabil) da gead e aaiey oSl il Wil g g3 Lsal )

(Continuous path) s<isell el 5 (PTP ) adsis akiill ol ;AU £ gil lagi

eu‘—\)-’jju\MU‘USN“—\}U)SLW)-‘Q\JMYQMLS\U\(PTP)mw\a&-\ o
M}J}J‘K.AL.\\LAA \jl\uﬁuﬂ}c&uu\wﬂjuﬂ)ﬂ\eﬁuyjjmjfaw\
M\ d-uﬂ‘ eLL..d C\_\;_a LSJM u.n\jﬁ\ﬂ\ e\aj

i g ) (PTP) dedail (e Gl (e 58 Alia -

ot e lesall (l 13¢d 5 AiSas Ao oally (5 AT ) A e JE ) e IS 1 5Y)
A Sl s Y Al Ak ) Al

aal 8 slaall g 3 AS Al gl G sk JSY) (PTP) allas & Gabay S0
AU 13 d saal

a sl il gy yhall a_abij@ :(CP=Continuous path) siuall jluall G dalail e
u\u»\js‘j\elaludumh&\.md)ﬂ\ )\AAMSLJH@MHS)M&L@-‘A@-AJ\AJ\JO‘JY\
(CP)«—wbﬁw



Qﬁjﬂwﬁ@i\dﬁﬂu-\'

.(Cartesian robot) 45 Sl <l g5 I -) -
.(Cylindrical robot) 4u) shu¥) b g5, -Y-¥
g’d/ .(Spherical Polar robot) dsdadll sf 435 I il g3 5,0 -Y-
A Aleaiaiall 5 20 gall s gy g ) -2
& i g 28V Al g5 )l -0-Y
:(PPP) 4 luall ciligag ) (V-Y
Gania il g Juadl e oy 5 Lellall ) slan Jgha e Baalaia udad S ja O (e allis
g1 g5l Jae daliw
a5l A8 jay uSal A g 3 S A8y 5 e S L Jall
pdan S ISl s gleal)

(salall Jaall Jlas 8 (5 ANl 53 5l dadail g alaaasV1 )

And 5 dpn )l dalie ) gials

Cartesian Robot




Cylinderical Robot

Gaed

Polar Robot

(PRP) 4l shud) cligg i (Y-Y
Al 0 A a g otiaalatie cpidad (S A e Bale U g g ) eda alln
2L Jadl
aad JB SulSaall apanaill (o Jrng el (s sma 35as Ol

A Sl Slisa 5,1l e
215 glaall
S JSell o
2 el Jeall Jlae 8 5 AT Y slie g alawa¥) Al
Al g 5 e Al Ji il 5 ddaee

. (RPR) Akl ) 4y g Sl ciliga gt (Y-
bl U85 Ban) 5 A8Y 350 AS g (e ) (i) ) 90 S Ha (e a5 1) 228 alls

ds L) 3l

%\ Sl (B AL st da jo g Cadd () g
Z> .
z A Qe

d: : Lfdt-d\ Jaadl Jlas ‘;A <Y Gl g1 g ) o a\;...u&\]\ozo
215 glaall
- O A (31455 S 5 )y sl o g se o

Q _@\JJJ\:\SJQ\M\),HS@'AJ‘E\MQ}



Aladdiall o 4 ygal) cligrg A1 (€-¥

(n AY) Cposaaly sl Gl s e Al e Jalie (e Jiabaiall gyl alliy
AilSal 5 Aalle 435 5 (e 4o aay Wl deliall 8 al 5 JSG0 Cliga g )l (e g sl 128 aadian
BAdae il g3 9 ) Ay 2 Aal AT

1) )

sl s AV Cligg )l o cray OV il 84 a Ll ) Jgea gl 455 jaele
L)

Aalal) Jaal) Aalise iy Jan ) (5 AY) g1 5 ) e alaac¥Iote

(5 gbsall

484l o) Alaes

Bpaiall gdediall y Nl 4 g el da® () ) il 8 AShiaele
) sl it e 33 sanal) 5 j0all o

) A 2 sa gote



uaég\lhw\ Gl ga g ! (0-\'
wd@k@qﬁ\&jdmy\ém&\ﬁ@d&g\hhu\@y;)‘&JJY\o&
w Y & U.uSJmu:

A 93 9 AaBaIYL aal) ¢l o £ gdl lags -

Allea o ol da giia 3 la (385 0 5SS O Sy aSaill Al )

(d;ﬂ\jc);]\u.ulm\} A;}.m‘)[) uw\als}yYM\th\ OJ\JS\L,AOO
djuslcdah(ﬂﬁ) L.L\L\J.@Ad\_&) U‘UAJJSJ MA}M\ oJ\ﬂ\ Ua.au.k;d\_msj
d.m;.\u\ d;.ﬂ‘}md.\u\A.@Aj\jd);.d\u\)}d@y}%C)ﬂ\u\)\ﬂu\.\@\_\)é
C);l\u.u\_ﬁe.\\J\Mdmﬁ\ethuﬂu)&“j@)‘d\u\w}by

OJHS“LALA\ JJ‘\_\SeS;J\e.udﬂ\Md&ﬂ\é&:cﬁ\@}y@\w‘ﬁ\u\OO
Lr\l\é:ﬂ\b)\dd)\awdmmd&awﬁuyjj\ \JJS‘\SJ;J}MJS M‘
og@‘%\ymu‘ﬁﬁ\uwebw\OJ\JS\MLA\L;‘. od\_ﬁ)m.tcésgjm
)\uﬁ.djjm LL.\)\DC dﬁ@)ﬁ&u)&u\u&‘u)};ﬂ\cdhﬂ\u\ aLJAMJu
s Al Ao LAy 28 ) )l bl U2 e S aans g g 40 s
s



aaall Cruny Lgdiiay (e pgiad cled Taane lrial aa 0 ¥ oY) s @il g5l e all lia
dpadeill g dpcluall Lgiad dla jas (Say Vg sadrie gd Lgilaladiind Lal & gill sy Ldiiay (10 agias
g g3 (e 2l g el lin g by garad Jia L) St il g & sl g dilidll 5 4 jall
S AY)

haa agall ey ¢ Apeadl) Jia g Jy Adll s sl Yl sl Jia) 8 gl o Al g it
Lol b bl i Al o3 e iyl

d =% 4 s Robot < s:5 1 Robotics gllaas s RobOt zellacas (p 3 AN oy Y Lia | S
araais duia oo sed (RODOLICS) Cisos ) ale Lol cdisne doge 2wl 4 y3 el sy LSuila i f
Al 5 Sl g IV ¢ KalSaall 1 a5 A il e SO alall 138 pan s Dlapkalip deliag
Joay ol Y (Al 815 A pall Jall (e 5381 8 )Sadll adadll Jal je (& el g )l ale Ja0 88 Gl
A ) Jsall (8 Aaliall Cliglusall (o S (8 andin g Jald leas Gigos )l L) dia s o alad) 128 L)
8 11 padi 8 Audiall g B L) Al 03y aainall juadil Uiady Le 58



Grabal) G il g3 ) il - £

.(Industrial robots) e liall &l g )l

.( Domestic or household robots) 4! yall <l g 5 e
.(Medical robots) dxdall <l g 5 e

.(Service robots ) deaal) i g g yee

(Military robots) 4 ySwall Gl g0 gyl o5
(Entertainment robots ) wlal¥) s 4 il <l o5y
.(Space robhots ) sbadll il g g yoge

.(Hobby and competition robots ) 4Lyl <l g1 g yefs
o gl g AS jal) Gueany il gy 9 1) el -0
[(Stationary robots) 4Ll < g g 4
.(Cartesian/Gantry robots) s lSall <l g 5yl o
(Cylindrical robots) sl shaui) 5 Ml
.(Spherical robots) iladciall 5 4y < 53 5 1l ofe
(SCARA robots) | )lSuw g 5 Gl ga g yoe

.(Articulated robots) &%) Jla e

.(Parallel robot) s ) sl b g2 5 e



.(\Vehicles robots) «daal) <lisy gy

.(Single wheel (ball) robots) sl s ddaxy Cligrs ;@
.(Two-wheel robots) ¢uilaz Clisig )

.(Three and more wheel robots) iS5 < lae ¢ Cligg o
.(Legged robot) Ja¥) < g3 ¢yl Jiay

.(Bipedal robots) a8y sl e

((Tripedal robots) al8¥) 5D e

.(quadrupedal robots) Ja_¥! sicly ;o

.(hexapod robots) Ja_)¥! suulau e

[(other number of legs) Ja_¥) (e juS 23c o
.(Swimming robots) dabud) <lisg)

.(Flying robots) 8 yital) <l g 9 1)

lerical robots (robotic balls) 4l 4y g <) il ga 9 0
.(Swarm robots) <t g2 9 A G e

.(Others) ¢ Al ciligg,




1S el Al A8UaNL Jary g0 9

®)
Figure 23, 4iggydel jas w  (IntHarv, US) (a)aaliadl (Jeall LalE(ACFR, Australia) (b).



Figure 7.2. Robotic modules can be reconfigured to “morph™ mto different locomotion systems including a
wheel-like rolling system (left), a snake-like undulatory locomotion system (right). a four-legged
walking system (bottom).
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Figure 5.1. Examples of robots. A FANUC industrial robot (left). a service robot used for security made by
Mobile Robotics (center). and a personal entertainment robot made by Sony (right).
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	مقرر أنظمة الروبوت��السنة الرابعة-قسم الميكاترونكس
	مقدّمـــة	�علم الروبوتيك هو من العلوم التي تهدف إلى تصميم وتمثيل وقيادة الأنظمة الميكانيكية المتمفصلة، وهو علم تكاملي يجمع بين الميكانيك والمعلوماتية والهندسة الصناعية والذكاء الصناعي  والإلكترون.�� إن علم الروبوت على المستوى العالمي هو حقل نشط للغاية في جميع أنحاء العالم، فاليابان وكوريا تقود في مجال تكنولوجيا الروبوتات المتنقلة، وروبوت الإنسالة (الشبيه بالإنسان) وبعض جوانب الخدمة والروبوتات الشخصية (بما في ذلك الترفيه)، والولايات المتحدة تقود عدة مجالات للروبوتات منها روبوتات الملاحة، وهندسة الروبوت، وتطبيقات الروبوتات في نظم الفضاء والدفاع وتحت الماء وبعض جوانب الخدمة والروبوتات الشخصية, وتتصدر أوروبا الروبوتات المتنقلة في مجال التشييد والبناء إضافة إلى ذلك قطاع  النقل المدني ولديها أيضا برامج هامة في رعاية المسنين لذلك تدعم الروبوتات في مجال الخدمة المنزلية. في (الشكل 1) مقارنة عالمية لإنتاج الروبوتات الصناعية لعام / 2004/ تظهر تفوق اليابان، أما من الناحية الاقتصادية  فتم تقدير الأموال المصروفة في نفس العام  على إنتاج الروبوتات عالمياً (2443) مليون دولار [1]. أما بالنسبة للعالم العربي فإن نسبة المشاركة في هذا المجال تكاد تكون معدومة.�
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