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 .ديشگفت انگيز روبات ها خوش آمد يبه دنيا

يمحص  و ت آموزش   ياز س  ر خدمتکار و مکانيک( روبات  يس  اخت ب ب بدنه اش  اس   يراهنما ياين دفترچه آموزش  

 باشد. يماسپروز  يآموزش مؤسسهمحصول 

در .نار  هاما انس  ا  يفردا يعزيز، زندگ يآش  نايي بير  تر ش  ما با روبات ها به ش  ما .مک .نيم. ب ه ها يداريم برا يما س   

اش را انجام روزمره يخودش يک روبات داش  ته باش  د .ه .ارها يتواند برا يها مها خواهد بود و هر يک از ما انس  ا روبات

 م.يآ  آشنا شو يرا بسازيم و با نحوه ساخت و راه اندازخدمتکار د تا با دقت و حوصله روبات يدهد. پس با ما همراه باش

خوب  ا.نند تا ش ما اين روبات ر يبه ش ما .مک مخود گذارند و با راهنمايي  ي.نيم .ه وقت م يمابتدا ما از بزرگترها تر کر 

سازيد، ما هم اميد داريم .ه اين زحمات آنها در آينده به ثمر ب رمندا  بزرگ فردا نب شما مهندسا  .وچک امروز دان ريند و 

 د.يشو

 انراالله

 

هاي هدايت و .نترل مي ش  ود و ش  ما مي توانيد به .مک .ليدتوس  ش ش  ما  تيک(اجوي اس   اين روبات به .مک دس  ته .نتر ي

ستفاده از بازوهاي  ست به حر.ت دربياوريد و با ا سمت جلو، عقب، چپ و را سته .نتر ي، روبات را به  شده روي د قرارداده 

شده ست  قرار داده  شده ا ساخته  سا   ست ان شبيه مچ د سم .ه  آ  را را بگيريد و انتيمتر س 7تا  5به قطر مي توانيد يک ج

 جابجا .نيد.

 

 شود  ياستيک( توسش شما هدايت م ياجو ياين روبات به .مک دسته .نتر 

 

سپس ابايد قوانين  يانجام هر .ار يبرا ست و  بنابراين دقت ، .ار نمودآ   ياجراشروع قدام به حا.م در مورد آ  .ار را دان

 د.ارِ ساختِ روبات به مرکل بر ن وريدر حين انجام تا به خاطر بسپاريد خوب  او قوانين زير ر د.ني
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 mm خش .ب و متِر دقت  ياست، تا حا  بر رو يمتر است، ميليمتر .وچکترين واحد اندازه گذار: م فف واحد ميلي

ميليمتر  ار اواحد( .ه هر قسمته اند تقسيم .رد يبه ده  قسمت مساو ار (1Cm)متر  يهر يک سانت، فاصله بين رديد.

 .است (1Cm=10mmده ميليمترام ادل متر   يپس يک سانت ويند،گ يم

  ه دچرخ دنده وجود دار يت دادآ  داخل .ه ج به دنده موتور و مجموعه گيربکس به موتور و : گيربکسموتور و. 

 .را افزايب دهدموتور ا کتريکي و يا سرعت قدرت تواند  ينياز ت ريف شده مبسته به 

 محل اتصال چرخ به از دو طرف گيربکس خارج شده و  يبصورت مواز متصل به موتور و گيربکس را .ه : محورشفت

 .باشد يمآ   

 ه  د.ن يقط ه به ما .مک ممتصل شده، اين آ  به  يسيم قرمز و مرکعدد : قط ه پلاستيکي سفيد رنگ .ه دو .انکتور.

ا کتريکي  يم تلف ديگر روبات مانند موتورها يزيبا بين بُرد ا کترونيکي و اجزا ينيم خيلي زود و با نظم و ظاهرابتو

.ه  يما دونوع .انکتور داريم .انکتور موتور و .انکتور باطر يارتباط برقرار .نيم، م مو  در روبات هاها  يو جاباطر

نصب  يجابجا و اشتباهآنها را تا موقع استفاده،  دبا هم تفاوت دارن ياما از نظر شکل ظاهراست  سا نها يکعملکرد آ

 نکنيم.

 )جوي استيک يا هما  دسته .نتر ي داراي چند .ليد مي باشد .ه شما مي توانيد به .مک  جوي استيکادسته .نترل :

شبيه دسته .نتر ي بازي هاي .امپيوتري درست شده اما با آ  روبات را هدايت .نيد. تقريبا دسته .نتر ي اين روبات 

 ت داد .ليد .متر.

  و ا بته در  ا د .ه م مو  روي همه سوراخ هاشنباش يم  رنگي سوراخدارِي و : منظور از ا ما  قط ات پلاستيکي  ا ما

ه وسيله ي ديگه مانند انبردست شده تا موقع محکم .رد  پيچ براي نگهداري مُهره نياز ببيه جاي مُهره ت  آنهايک وجه 

 نباشد. 

 نيد ا: منظور ما از سازه هما  قط ات و اتصال دهنده هاي مک ب شکل سوراخدار هستند .ه به .مک آنها مي تو سازه

 قط ات مت دد را محکم به هم متصل .نيد.

 به هم متصل  انيم قط ات م تلف راتو يمآنها .ه با  دهستن يمهم يها جزء انواع اتصال دهنده هاپيچ : ها و مُهره چپي

و شود  يمر ص م( Mطر پيچ است .ه با حرف اِم بزرگ ا، مقدار اول قُدشناسن يم مو  با دو مقدار م ا.نيم، پيچ ها ر

گذاري و (  نامmm( و بر حسب واحد ميليمتراLمقدار دوم طول ب ب مارپي ي ارزِوه( پيچ است .ه با حرف اِل بزرگ ا

 15و طول پيچ  (3mm)ميليمتر 3.ه  قطر پيچ است به اين م نيِ  M 3 L 15، به طور مثال پيچ دنوش يشناسايي م

 است. (15mm)ميليمتر
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و آچار  يشامل پيچ گوشتمورد نياز جهت ساخت  يابزارها مؤسسهاين  يجديد محصو ت آموزش يدر سرم اطبين ارجمند 

ا را استفاده صورت نياز ابزارهاي زير را نيز تهيه و براي انجام صحيح مراحل ساخت آنه درقرار داده شده است اما مُهره گير 

 .نيد:

 

 

 

 يم مو  يچسب برق و يا چسب نوار cm5يک عدد خش .ب حداقل 

 

 
 

 يک عدد دَم باريک يا يک عدد انبردست يقلم يعدد باطر هرت

 

 
 

 سيم قلع 40w هويه
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پيچ ها را آموخته و بر اساس آ  پيچ مورد  ينام برده در حين ساخت  زم است تا شيوه اندازه گذار يجهت استفاده از پي ها

صهماننظر خود را انت اب و بکار گيريد  ضه مطور .ه در ت صفر  ي.نيد جهت اندازه گذار يوير پايين ملاح طول يک پيچ نقطه 

خش .ب و بر حس  ب ميليمتر    يدهيم س  پس طول ص  حيح آ  را از رو يگُل پيچ ا.له پيچ( قرار م يخش .ب را در ابتدا يرو

 خوانيم  يم

  

 M3L15پيچ  M3L6پيچ 

 ميليمتر 15و طول  3پيچ قطر  ميليمتر 6و طول  3پيچ قطر 
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 .آشنا شويمتمام قط ات با قبل از اينکه شروع به ساخت روبات .نيم، بهتر است .ه اول 

 صفحه رويه اب ب اصلي بدنه(   نام قط ه:

 
 عدد   1 ت داد درو  بسته:

 با اتصال قط ات به اين قط ه مي توانيم بدنه روبات را بسازيم. توضيح: 

 .ناري روبات پنل نام قط ه:
 

 
 عدد 2 بسته:ت داد درو  

و تهيه يک شاسيابدنه( خوب از پنل بغل گيربکس ها جهت اتصال  توضيح: 

 استفاده مي .نيم.

 سه سوراخ ( ينکاتصال دهنده ا نام قط ه:
 

 
 عدد 8 ت داد درو  بسته:

بازوي نيز در ين قط ه در اتصال صفحه اصلي به صفحه .ناري و ا از توضيح: 

 روبات استفاده مي .نيم.

 سوراخ 7 (ا ما سازه ا نام قط ه:
 

 
 عدد 2 ت داد درو  بسته:

 ميريگ ن قط ه در ساخت بازوها .مک ميياز ا توضيح: 
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 موتور سوراخ 4 (ا ما سازه ا نام قط ه:

 عدد 4 ت داد درو  بسته: 

 .ميريگ مک مي.ن قط ه ياز اجهت اتصال بازو به محوراشفت(موتور  توضيح: 

 فلزي ( ينکاتصال دهنده ا نام قط ه:
 

 عدد 5 ت داد درو  بسته: 

سوراخ فلزي استفاده  12ساخت .ف دست روبات از ا مانهاي جهت  توضيح: 

 مي .نيم .ه قابليت خم شد  دارند.

 نام قط ه:
موتور و گيربکس با .انکتور 

 موتور

 

 
 عدد 2 ت داد درو  بسته:

.مک انرژي دريافتي از باطري باعث مجموعه موتور و گيربکس با  توضيح: 

 شود.حر.ت روبات مي

 سيم دارگيربکس و موتور  نام قط ه:
 

 
 عدد 2 ت داد درو  بسته:

از اين موتور و گيربکس بات وبراي به حر.ت در آورد  بازوهاي ر توضيح: 

 استفاده مي شود.

 چرخ نام قط ه:
 

 

 
 عدد 4 ت داد درو  بسته:

 .هاي آج دار استفاده مي .نيمحر.ت در آورد  روبات از چرخجهت به  توضيح: 
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 جاباطري دو تايي نام قط ه:

 
 عدد 2 ت داد درو  بسته:

              توانيد انرژي با نصب اين قط ه در زير دسته .نتر ي روبات، مي توضيح:

 باطري هاي خودتا  را به موتورهاي روبات انتقال دهيد.

 .انکتور باطري اسيم باطري( نام قط ه:
 

 عدد 2 ت داد درو  بسته: 

و نيز اتصال  از اين سيم براي انتقال برق باطري به دسته .نتر ي  توضيح:

  .استفاده مي .نيمروبات  يبازو به بُرد ا کترونيک رو يموتورها

 يا کترونيک مر.ز ردبُ نام قط ه:
 

 
 عدد 1 ت داد درو  بسته:

از اين بُرد از دسته .نترل به موتورهاي روبات  فرمانهابراي انتقال  توضيح: 

 استفاده مي .نيم. 

 استيک( ياجودسته .نتر ي نام قط ه:

 

 

 عدد 1 ت داد درو  بسته:

 .براي هدايت و .نترل روبات از اين دسته .نتر ي استفاده مي .نيم توضيح: 
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 سيم انتقال فرما  نام قط ه:

 

 
 عدد 1 بسته: ت داد درو 

به روبات استفاده                ياز اين سيم جهت انتقال فرما  از دسته .نتر  توضيح: 

 .نيم. يم

 بسته پيچ و مُهره نام قط ه:
 

 
 

 بسته 1 ت داد درو  بسته:

 .از اين پيچ ها براي اتصال قط ات به هم استفاده مي .نيم توضيح: 

  3آچار ويژه مهره  نام قط ه:

 
 

 عدد 1 ت داد درو  بسته:

 .نيم. يآچار جهت سِفت .رد  مُهره ها استفاده ماز  توضيح: 

 يپيچ گوشت نام قط ه:
 

 
 

 عدد 1 ت داد درو  بسته:

 .ستفاده مي .نيمجهت محکم .رد  پيچ ها ا يگوشت از پيچ توضيح: 
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هستند اعم از صفحه رويه، صفحه زيرين،  ي.اغذ يمحافظ ها ي.ه دارا يشکل .ليه قط ات:   مانند  1 مرحله

 محافظ آنها را جدا .نيد تا قط ات براق و زيبا شوند يو ... برچسب .اغذ ي.نار يپنل ها

مهره به عدد و چهار   M3L30چ يله چهار عدد پيبه وسرا مطابق شکل ربکس يگدو عدد موتور و  : 2مرحله 

 براي اين منظور به دو نکته ضروري توجه .نيد :متصل .نيد،  اصفحه رويه(ياصلپنل 

 بدنه روبات به سمت با  قرار گيرد. ( بر روي     ا  مؤسسهدقت .نيد .ه آرم حَک شده  -1

موتورها را طوري به صفحه رويه متصل .نيد .ه حتما برآمدگي ازائده( موجود بر روي يک طرف موتور به  -2

 سمت پايين روبات باشد و به صفحه رويه برخورد نداشته باشد. 
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 يپنل ها به يکي از  M3L20چيعدد پداده شده را به .مک دو  يدر اين مرحله يکي از گيربکس ها : 3مرحله 

 ..نيم يمتصل م ي.نار

 

سپس گيربکس دوم را بصورت قرينه شکل با  به پنل ديگر متصل .نيد تا در مراحل ب د به دو طرف روبات 

 متصل شوند
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به   M3L15چ يله دو عدد پيبه وسمانند شکل زير سه سوراخ را  (نکي اتصال دهندهادو ا.نو   : 4مرحله 

را به صفحه  يتا در مرحله ب د بتوانيم به .مک آنها پنل .نارم ي.ن يممتصل  يصفحه .نار ييبا  يسوراخ ها

         يهنگام نصب  ينک ها دقت .نيد .ه قسمت ها –( متصل و بدنه روبات را بوجود آوريم يرويهاشيت اصل

 .هره مانند شکل به سمت با  باشدجا مُ

 

روبات را به شفت  يبلرزد چرخ ها .نيد بدو  اينکه دستِ شما يدر اين مرحله با توجه به شکل س  : 5مرحله 

بيرو  زده اند متصل .نيد، در ضمن توجه .نيد .ه شفتِ سمت م ا ف نصب  ي.نار يهاها .ه از پنلگيربکس

ميله شفت،  يمحکم قرار داده شود تا با فرار چرخ بر رو يتاق ه يا گوشه ميز و يا يک جا يچرخ ها بر رو

 کس خارج نرود. يم ا ف از گيرشفت از سمت 
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پنل  ي.نار يبه سوراخ ها  M3L15چيدو پ.مک به را  ي.نار يدر اين مرحله مانند شکل پنل ها : 6مرحله 

اتصال  يت بيه شده بر رو يمتصل .نيد، در اين قسمت دقت نماييد .ه مُهره ها از پايين به درو ِ جا مهره ا ياصل

 .دهنده سه سوراخا ينک( قرار گيرند تا بدنه روبات .امل محکم شود

 

 .شما به شکل زير دست پيدا خواهيد نمود ه،يبا اتصال پنل دوم بصورت قرينه به سمت ديگر رو
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داده سر يعدد اسپدو  روبات اجهت انتقال فرما ( يدر اين مرحله جهت نصب بُرد ا کترونيک بر رو : 7مرحله 

متصل و سپس بُرد ا کترونيکي .وچک را به .مک  يبه بدنه اصل M3شده را مانند شکل به .مک دو عدد مهره 

 م.ي.ن يسر ها نصب مياسپ يرو M3L6چ يپعدد دو 

 

مانند شکل با اتصال دو سازهاا ما ( چهار سوراخ موتور  M3L10چ يسه عدد پدر اين مرحله به .مک  : 8مرحله 

به سمت پايين و  يا ما  هفت سوراخ م مو  يابه طوريکه جا مهره يسازهاا ما ( هفت سوراخ م مو  يبر رو

 .مُهره ها از سمت م ا ف درو  آنها قرار گيرند، شکل سمت راست پديد خواهد آمد

 



 

                                                          22890498-021 15                                                          @LASKOROBOT          

 

شفت ا.نو  نوبت به اتصال دو عدد اتصال  يجا يو سازه دارا ياتصال دو سازه م مو ب د از  : 9 مرحله

چ يپ اين .ار مانند شکل از دو يرسد، برا يم يدهندها ينک( سه سوراخ به سر ا ما  هفت سوراخ م مو 

M3L30 مک بگيريد تا شکل سمت راست را پديد آوريد.. 

 

را برداشته و به .مک چرخ  يسوراخ فلز 12جهت ساخت .ف دست ها چهار عدد سازهاا ما (   : 10مرحله  

روبات مانند شکل آنها را خم .نيد بطوريکه در سمت م ا ف ا ما  .ه خم نرده است حداقل سه سوراخ جهت 

 نصب به بازو وجود داشته باشد ابه شکل سمت راست به دقت نگاه .نيد(
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در خم شده را مانند شکل  يفلز يدو عدد از سازهاا ما ( ها M3L12چ يپ چهارا.نو  به .مک   : 11مرحله 

 .به بازو متصل .نيد قسمت مورد نظر

 

اول بسازيد، ب د از ساخت آنها را  يمانند شکل بصورت قرينه بازوگر روبات يسمت د يگر را برايد يک بازوي

 .هم قرار دهيد و با شکل زير آنها را باهم مقايسه .نيد تا آنها را اشتباه درست نکرده باشيد يروبهرو
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. سوراخ شفت امحور( موتورها در زير روبات نصب .نيد يبر روآماده شده را  يها يا.نو  بازو  : 12مرحله 

 .فرو رود گيربکسداخل شفت چهار سوراخ بايد  (نکي اتصال دهندها يشکل ت بيه شده بر رو يبيض

 

به شکل  يا.نو  شما بايد روبات، د تا مونتاژ روبات تمام شوديربکس دوم نصب .نيشفت گ يگر را رويد يبازو

 زير داشته باشيد
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تا اين  حظه مراحل ساخت مکانيک ابدنه و شاسي( روبات به اتمام رسيده و نياز است جهت راه اندازي روبات 

 و فرمانپذير بود  آ ، به .مک علم ا کترونيک و طي مراحل پايين، روبات خود را آماده حر.ت و عملياتي .نيم.

در اين مرحله سيم هاي مربوط به موتورهاي بازو را به هم متصل مي .نيم تا امکا  فرما  پذيري   : 13مرحله 

 بنابراين مانند شکل .انکتور موتور را به سيم هاي موتورها متصل .نيدبراي آنها نيز فراهم شود، 

 

 تصوير آزاد

 

 تصوير روي .يت
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 ياگر سيم بندتوجه مهم :  طفا به تصاوير قبلي به دقت نگاه .نيد و مانند آ  سيم ها را به هم متصل نماييد، زيرا 

 مانند مچ دست عمل ن واهد .رد و روبات .ارايي ن واهد داشت.آنها را درست انجام ندهيد بازو 

تقال داده و به .انکتور وسش بُرد روبات ان يا.نو  .انکتور را از سوراخ وسش روبات به با :  14مرحله 

 .روبات وصل .رده بوديم مطابق شکل متصل نماييد يبر رو 7مرحله .ه در  يا کترونيکي .وچک

 

متصل به گيربکس سمت چپ روبات را از سوراخ وسش روبات به با   ي.انکتور مادگدر اين مرحله  : 15مرحله 

به همين ترتيب .انکتور و  متصل نماييدسمت چپ بُرد ا کترونيک  يموجود بر رو يانتقال داده و به .انکتور نر

 يمتصل به گيربکس سمت راست روبات را از سوراخ وسش روبات به با  انتقال داده و به .انکتور نر يمادگ

 سمت راست بُرد ا کترونيک متصل نماييد يموجود بر رو
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يست به .مک مراحل توضيحي پايين ساخت دسته ا.نو  .ليه اتصا ت سمت روبات به پايا  رسيده و مي با

وانيد روبات را با آ  .نترل .نيد، براي اين منظور دو روش وجود .نتر ي اجوي استيک( را انجام دهيد تا بت

 دارد.

 .ه در ادامه آمده است( 22تا  16امراحل  ساخت جوي استيک بدو  استفاده از صفحات محافظ رويه و زيرين آ  -1

 به ب د( 23ا مراحل  به همراه صفحات محافظ رويه و زيرين آ ساخت جوي استيک  -2

آماده .نيد تا بتوانيد به .مک آ  به روبات فرما  دهيد، براي ه .نتر ي را تدر اين مرحله دس  : 16مرحله 

متصل دسته .نتر ي  پرتمانند شکل به   M3L6پيچ  دو عدد جاباطري را به .مک عددتدا دواين منظور اب

 .نيد.
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تا  شکل( 4.نيم اگام  يم يآنها را با هم سر، يدسته .نتر  يرو ها ياز محکم .رد  جاباطر پس  : 17مرحله 

 يقرمز يک جاباطرسيم  ي.رد  ي ن يها با هم جمع شده و باعث قدرتمند شد  روبات گردند، سر يتوا  باطر

 .آ  را عايق .نيم شکل( 3و سپس با چسب اگام شکل(  2اگام آ  متصل  ي.نار يجاباطر يرا به سيم مرک

      

ا.نو  براي انتقال نيروي باطري مانند شکل پايين .انکتور باطري را بر روي بُرد نصب .رده   : 18مرحله 

 (2( و سپس سيم بلند آ  را از درو  سوراخ .نار سو.ت آ  به پرت دسته .نتر ي منتقل .نيداشکل 1اشکل 

 
 

2 1 
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ب د از عبور آنها، در سمت پرت دسته .نتر ي به ميزا   زم سيم را نگهداشته و بقيه را به .مک   : 19مرحله    

سيم چين قطع مي .نيم تا سيم زيادي پرت دسته .نتر ي باعث شلوغ .رد  مدار نرود، سپس سيم ها را   ت 

 مي .نيم.

      

.نيداسيم هم رنگ .انکتور سيم دار وصل  يرا به سيم ها يدو سيم باقيمانده در دوجاباطرسپس   : 20مرحله 

قرمز جاباطري اول به سيم قرمز .انکتور باطري و سيم مرکي جاباطري دوم به سيم مرکي .انکتور باطري( و 

 سپس آنها را به .مک چسب نواري عايق .نيد.
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مع .رده و به .مک چسب آنها شما مي توانيد سيم هاي اضافي را در پرت دسته .نتر ي و بين دو جاباطري ج

 را به هم محکم .نيد تا در حين استفاده از جوي استيک بصورت اتفاقي قطع نرود.

ا.نو  باطري هايي را .ه قبلا آماده .رده ايد را مانند شکل به درو  جاباطري قرار دهيد، س ي .نيد  : 21مرحله 

ها در هنگام جازد  آنها دقت ( باطري-في اجهت درستِ نصبِ باطري ها رعايت شود ابه جهت مثبتا+( و من

( و سر باطري به قسمت فلزي -.نيد(، يادتا  باشد .ه هميره پرت باطري به فنر درو  جاباطرياجهت منفي

دسته  يرو فررد  .ليد ، ب د از نصب باطري ها باجلوي جاباطرياجهت مثبت +( نصب مي شود امانند شکل(

 شود  يروشن م يدسته .نتر  يرو( LED مپ .وچک ا مپ ، ي.نتر 
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، روي روبات متصل .نيدبُرد .وچک در مرحله آخر .ابل تلفني بلند داده شده را به دسته .نتر ي و   : 22مرحله 

ا.نو  روبات شما آماده فرمانپذير است، شما مي توانيد با فررد .ليدهاي چپ و راست و .ليد هاي جلوي دسته 

 مورد نظر خود را به روبات صادر .نيد..نتر ي فرما  هاي 
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ير محافظ با يي و پاييني ترکيل شده است .ه در تصواستيک .نتر ي روبات از دو صفحه ي جو:  23مرحله 

مانند شکل از وسش صفحه رويه عبود داده را  M3L10در اين مرحله مي بايست دو عدد پيچ ملاحظه مي .نيد. 

 آنها را محکم .نيد. M3مُهره دو عدد و به .مک 

 

در اين مرحله برد اصلي را روي تکيه گاه ايجاد شده توسش پيچ هاي مرحله قبل نصب .نيد. در :  24مرحله 

استيک آسيب نبينند. اين مرحله نياز به .مي ي جو.ليدهاي نصب شده روي هنگام جا زد  برد دقت .نيد تا 

 دقت و حوصله دارد.
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روي پيچ ها ببنديد  M3: ب د از اينکه توانستيد برد را با موفقيت در محل خود مستقر .نيد دو عدد مهره  25مرحله 

تا برد در محل خودش مهار شود. از آنجا .ه پيچ ها در دو مرحله قبل با مهره هايي بسته شده اند  ذا امکا  سفت 

ايست با .مک آچار م صوص داخل ج به مُهره ها را سفت .رد  اين مهره به وسيله پيچ گوشتي نمي باشد و مي ب

.نيد. چنان ه از انبردست براي سفت .رد  اين مهره ها استفاده مي .نيد مراقب باشيد  به هاي انبردست سطح 

 ا کترونيکي بُرد را خراش ندهد.

 

را در محل هاي نرا  داده شده قرار دهيد و روي هر پيچ يک اسپيسر  M3L6: سپس چهار عدد پيچ  26مرحله 

FF10 سرها درواقع تکيه گاه هايي براي نصب صفحه زيرين مي باشند .ه در مراحل پاياني به آ  ببنديد. اين اسپي

 رسيم. مي
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مراهده مي .نيد، استيک .نتر ي مي رويم. همانطور .ه در تصوير ي ال به سراغ صفحه زيرين جوح:  27مرحله 

ي روي صفحه سوراخ هاي راهنمايي وجود دارند .ه به ما .مک مي .ند صفحه زيرين به صورت صحيح روي جو

استيک نصب شود. در هنگام نصب، اين سوراخ هاي راهنما همانند تصوير با  بايد در سمت چپ قرار گرفته باشند. 

 و در قسمت زير صفحه نصب .نيد و مهره ها را محکم .نيد. را از هر جاباطري عبور دهيد M3L6ت داد دو عدد پيچ 

 

: تا به اينجا قط ات نصب شده روي هر صفحه به اتمام رسيده اند. در اين مرحله دو مجموعه صفحه را  28مرحله 

              بين آنها اتصال برقرار .نيد. پيرنهاد M3L6همانند تصوير روي همديگر قرار دهيد و با استفاده از چهار پيچ 

مي شود .ه هر پيچ را ابتدا با دست ببنديد و محکم نکنيد و ب د از اينکه هر چهار پيچ در محل خودشا  قرار گرفتند 

آنها را با پيچ گوشتي محکم .نيد. محکم .رد  يک پيچ ممکن است باعث شود .ه ديگر پيچ ها در محل خودشا  

 استيک .نتر ي به اتمام رسيده است.ي جو ار ساختقرار نگيرند. ب د از محکم .رد  اين پيچ ها .
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شما    مي  22تا  16در ادامه تصوير نهايي جوي استيک ساخته شده را ملاحظه مي .نيد، با توجه به تصاوير مراحل :  29مرحله 

اتصال جوي استيک به درو  جاباطري نصب  و سپس با  21توانيد سيم هاي جاباطري را به هم متصل، باطري ها را مانند مرحله 

 روبات به .مک سيم تلفني آ  را روشن و به حر.ت در آوريد.
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را به دقت  يممکن است روبات به حر.ت در نيايد بنابراين بهتر است مرحله ب د يتوجه نماييد در موارد

 مطا  ه نماييد تا مرکل روبات خود را پيدا .نيد.

، عيب هايي .ه ممکن است بصورت اتفاقي و ميپرداز يروبات م يابيب ين مرحله به بحث عيدر ا  : 30مرحله 

 .يا از روي بي دقتي پيب آمده باشد

 هاي احتما يعلت عيب روبات

حر.ت نکرد  روبات عليرغم 

 فررد  .ليدها 

باطري  است ممکن -2  دقطع شده باش .انکتور موتور و يا باطرياست  ممکن -1

شته ندا راه انداختن روبات انرژي  زم براي رو ديگ دروبات خا ي شده باش هاي

آنها  دناو قدرت باطري ها نتو دچرخ دنده ها گير .رده باشن است ممکن-3 باشند

 ورد.به حر.ت دربيارا 

حر.ت روبات در جهت م کوس 

 و يا چرخيد  به دور خود

، بايد ه ايدنصب .رد برعکس و اشتباهي ا .انکتورهاي موتور را در جاي خودش

 نماييد. نصبآنها را جدا .رده و مجدد بصورت صحيح 

 .ار نکرد  يک طرف روبات

و با دست  د، س ي .نيدگير .رده باشروبات گيربکس يکطرف  است ممکن -1

قط ي داشته آنها .انکتور موتور  است ممکن-2 ديندازيراه ببه نرمي آنها را 

رفته .ه باعث اختلال در  يک شيء خارجي در گيربکس است ممکن -3 ندباش

موتور به درستي در گيربکس جا  است ممکن -5 استها شده حر.ت چرخ دنده

 باشد جدا شدهآ  نرفته و يا از 

د عيب روبات را پيدا .نيد، دوباره مراحل ساخت را از اول به دقت يبا  نتوانست ياگه به .مک جدول عيب ياب

 .رد  و مونتاژ روبات پيدا شود.مرور .نيد تا اشتباه احتما ي در وصل 
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متنوعی برای گروه های سنی مختلف سسه آموزشی اسپروز، کيت های آموزشی ؤم

شما می توانيد آنها را تهيه کنيد و بسازيد. در کنار محصولات کمک آموزشی، دارد که 

          برگزار  کلاس های آموزشی ساخت روباتاسپروز  آموزشگاه وابسته به موسسه

              جنگجوکند. اگر دوست داشتيد روبات های فوتباليست، روبات های پرستار، روبات می 

 ، شکوفامسابقات روباتيک خوارزمیو ... بسازيد و با روبات های ساخته شده خودتان به 

و يا اتصال به  www.siti.irمراجعه به سايت بروید و مقام بياورید می توانيد با  روبوکاپو يا 

يا آدرس اينستاگرام  @Robotic_Sproozو  @LaskoRobot کانال تلگرام مؤسسه به آدرس 

Robotic_Sprooz  تماس  اسپروز در تهران به شماره مؤسسهبخش مشاوره و يا تماس با

 بيشتری بدست آوريد.اطلاعات   22890498 - 9

  

  

 ما دانرمند شد  شماست. يآرزو  

http://www.siti.ir/
http://telegram.me/LaskoRobot
http://telegram.me/LaskoRobot

