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محصول يمحصولات آموزش ياز سرموشواره و مکانيک( روبات  يساخت بخش بدنه )شاس يراهنما ياين دفترچه آموزش

 .دهد يآموزش م يرا به شما دانش پژوه گراماسپروز  يموسسه آموزش

 آمديدشگفت انگيز روبات ها خوش  يبه دنيا

 روبات ها به شما کمک کنيمشما با آشنايي بيشتر  يراداريم ب يما سع

وبات يک ر خودش يبرااند تو يانسااااا ها مما ما انسااااا ها در کنار روبات ها خواهد بود و هر يک از  يزندگ يعزيز فردا يبچه ها

 يت هاپرسااتار، روبا ي، روبات هايجاروبرق ي، امروزه ما شاااهد ورور روبات هابه ما کمک کند روزمره  يکارهادر که  دداشااته باشاا

، دننک يکمک م هروزمر يهساااتيم که به ما در زندگ رديگ يمحافظ جنگل و خيلي از روبات ها يامدادگر، روبات ها يپرنده، روبات ها

 به تصاوير نگاه کنين:

  

 يجارو برق يدو نمونه از روبات ها

  

 انساا نما يدو نمونه از روبات ها
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خوب بسازيد،  اتا شما اين روبات ر دکنن يو با راهنمايي شما کمک م دارنگذ يکنيم که وقت م يتشکر ماز بزرگترها ما ابتدا  

 .شويدو شما مرندساا کوچک امروز دانشمنداا بزرگ فردا  دشينننرا در آينده به ثمر بآما هم اميد داريم که اين زحمات 

و قدم به قدم با هم  ويدبا ما همراه ش دکني يبچه ها سع، ستاروبات موشواره  ي، آموزش نحوه ساخت و راه اندازمجموعهاين 

 يروبات ها ساخت يو کم کم به روش ها بسازيماا را تا خيلي با دقت و خيلي زود روبات خودما پشت سر بگذاريم مراحل ر

 تر دست پيدا کنيم. يو قو يکاربرد

 !دو فرار کن ودشدور  شمااز  دکن يم يسعکنيد  يصدايي ايجاد مکه  يو وقت حساس است شما ياصداين روبات به 

 رعايت کردآنرا را ست و اندا قوانين ر يبايد يکسر يانجام هر کار يبرا

 رِ ساختِ روبات به مشکل بر نخوريدتا وسط کا ا خوب ياد بگيريدو قوانين زير ر بنابراين دقت کنيد

mm خط کش و متِر دقت کرديد يماست، تا حالا بر رو يمتر است، ميليمتر کوچکترين واحد اندازه گذار: مخفف واحد ميلي ،

پس  ويندگ يميليمتر م اکه هر قسمت)واحد(ره اند تقسيم کرد يبه ده  قسمت مساوا ر (1Cm)متر  يفاصله بين هر يک سانت

 (.1Cm=10mm)است  ده ميليمتربرابر متر  ييک سانت

قدرت موتور  ودش يکه باعث م دچرخ دنده وجود دار يتعدادآا و داخل  مي باشدجعبه دنده  يگيربکس: گيربکس به معن

 .ودشد و باعث حرکت روبات الکتريکي به چرخ ها انتقال پيدا کن

تا چرخ با اصطحکاک  داردباريکي  يشيارها آا ياز دو طرف گيربکس خارج شده و رو يکه بصورت مواز يشفت: محور فلز

 .شودو باعث به حرکت در آورداِ روبات  شودمتصل آا به 
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نيم اکه بتو دکن يمتصل شده، اين قطعه به ما کمک مآا به  يستيکي سفيد رنگ که دو تيکه سيم قرمز و مشککانکتور: قطعه پلا

 يالکتريکي و جاباطر يمختلف ديگر روبات مانند موتورها يزيبا بين بُرد الکترونيکي و اجزا يخيلي زود و با نظم و واهر

 يکسااآنرا که عملکرد  ينکتور داريم کانکتور موتور و کانکتور باطرما دونوع کا يارتباط برقرار کنيم، معمولا در روبات ها

 .نصب نکنيد يجابجا و اشتباهآنا را تا موقع استفاده،  دبا هم تفاوت دارن ياما از نظر شکل واهر است

          تصل کنيم، به هم م انيم قطعات مختلف راتو يمآنرا که با  دهستن يمرم يها جزء انواع اتصال دهنده هاها و مُرره: پيچپيچ

خش مارپيچي ( و مقدار دوم طول بM، مقدار اول قطر پيچ است که با حرف امِ بزرگ )دشناسن يمعمولا با دو مقدار م اپيچ ها ر

                         ال ، به طور مثوندش يگذاري و شناسايي م(  نامmm( و بر حسب واحد ميليمتر)L)رزِوه( پيچ است که با حرف الِ بزرگ )

 است. (15mm)ميليمتر 15و طول پيچ  (3mm)ميليمتر 3که  قطر پيچ  به اين معني است M 3 L 15پيچ 

يل مورد نياز از ابزار و وسا ييکسر ،ليقه  و نيز پايين آمدا قيمت تمام شده محصولص، به دليل تنوع يعزيز و والدين گرام يبچه ها

 ساخت روبات آنرا را تريه کنيد، اين لوازم عبارتند از: يکه نياز است برا است در بسته اين روبات قرار داده نشده

 

 
 

 چرار سو ييک عدد پيچ گوشت cm5يک عدد خط کش حداقل 

 

 
 

 يک عدد دَم باريک يا يک عدد انبردست يقلم يچرار عدد باطر
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ست همانند بايمي ديشون ئمطمانواع پيچ هاي داده شده و يا طول قطعات ي در صورتيکه نياز داشتيد در حين کار از اندازه

 د.اندازه بگيريآنرا را کمک خط کش طول شکل به

  

 M3L15پيچ  M3L6پيچ 

 ميليمتر 15و طول  3پيچ قطر  ميليمتر 6و طول  3پيچ قطر 

را جدا آناز را  همه قطعاتِ اعم از صفحه رويه و اتصال دهنده گيربکس و چشم ها يهاي محافظ زير و رومانند شکل، برچسب

 .کنيد تا قطعات شما زيبا شوند
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مانند  يکه جاباطر ددقت کني،  M3L8نصب جاباطري مطابق شکل )استفاده از سوراخ سمت سيم( به کمک پيچ :  1مرحله 

و آرم مؤسسه آموزشي  قرار گيرندها در يک جرت و به سمت عقب روبات  يجاباطر يسيم هاشده و شکل درست نصب 

 .اسپروز که )         ( است به سمت بالا باشد
 

 
 M3L8به همين شکل جاباطري دوم را در سمت مخالف مانند شکل )استفاده از سوراخ سمت سيم( به کمک پيچ  :  2مرحله 

ها در يک جرت و به سمت عقب  يجاباطر يسيم هاشده و مانند شکل درست نصب  يکه جاباطر ددقت کنيرا انجام دهيد، 

 قرار گيرندروبات 
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کمک  مانند شکل دو عدد اتصال دهنده ساده و نود درجه را به همراه يک پنل گيربکس و يک عدد گيربکس به :  3مرحله 

 .ه کنيدبه هم ببنديد، براي ساخت اين قسمت حتما به تصوير بالا به دقت نگا M3L30پيچ 

 
مرحله شما  شما بايد سمت ديگر روبات را بصورت قرينه طرف اول کامل کنيد، بعد از انجام اين 3 همانند مرحله :  4مرحله 

 مي بايست همانند تصوير بالا بصورت قرينه دو پنل کناري گيربکس را ساخته باشيد.

 

 



                                                          22890498-021 8                                                          @LASKOROBOT          

 

 

 M3L6يک عدد پيچ داده سپس با عبور قرار  يصفحه اصل يرو نشاا داده شده برقطعه گوش را در محل اکنوا  :  5مرحله 

از سوراخ وسط گوش پايين صفحه اصلي )شاسي( آا را به کمک يک عدد مرُره محکم  کنيد، در اين حالت اگر گوش روبات 

 را از بالا بکشيد پيچ قرار داده شده اجازه نمي دهد که گوش از صفحه اصلي )شاسي( رها شود.

 

چ يک پي و به کمک گذاشتهنگردارنده بلندگو صفحه  يرا رو (کرياسپبلندگو )ست يبا يمحال مطابق شکل  : 6مرحله 

M3L20  و صفحه نگردارنده بلندگو عبور  يحه اصلچشم بزرگ، صف، کوچکب از چشم يو به ترتکه از بالا وارد مي شود

  داده سپس در پاياا با يک عدد مُرره آنرا را محکم کنيد.
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را   براي نصب بر روي شفت گيربکسنحوه صحيح در دست گرفتن چرخ بالا تصوير 

 نشاا مي دهد

تصوير بالا  نحوه نصب صحيح چرخ ها به کمک لبه 

 ميز و يا لبه تاقچه را  نشاا مي دهد

ابتدا  بعد از اتصال بلندگو نوبت به اتصال چرخ ها به شفت گيربکس مي رسد، براي نصب آساا و درست چرخ ها : 7مرحله 

 چپبالا در دست خود بگيريد سپس مجموعه پنل و گيربکس را مطابق تصوير سمت  راستچرخ ها را مانند تصوير سمت 

وجه ت، بر روي تکيه گاهي قرار دهيد و به آرامي و نرمي و بدوا تکاا خودرا دست چرخ را به شفت گيربکس وارد نماييد

نابراين بيا گشاد مي شود شکسته و  کنيد که اگر دستِ شما بِلرَزد، سوراخ روي چرخ که قرار است شفت داخل آا وارد شود

 .چرخ خراب و روبات ناقص مي شود

 
                       )مجموعه پنل و گيربکس ها( را مانند شکل و به کمک دو عدد       4: اکنوا قطعات تکميل شده در مرحله  8مرحله 

 م.مي کنيند را به شاسي اصلي متصل داده شده اکه از سوراخ جاباطري هاي نصب شده در بالاي روبات عبور   M3L20پيچ 
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لا پديد به شاسي اصلي متصل نماييد تا شکل با 8سمت ديگر روبات را نيز همانند مرحله به همين ترتيب  : 9مرحله 

 آيد.

 

  
ها به برُد  يجاباطر يحالا موقع وصل کردا سيم هااباطري ها و سري کردا جاباطري ها، اتصال کانکتور به ج:  10مرحله 

سمت راست  يجاباطر يسمت چپ را با سيم مشک يابتدا بايد سيم قرمز جاباطربراي اين منظور ، الکترونيکي مي باشد

کانکتور  يسمت چپ را به سيم مشک يجاباطر يسپس سيم مشک ( به هم متصل کنيد،بالا سمت چپدر تصوير  1مرحله )
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در  3مرحله )يسمت راست را به سيم قرمز کانکتور باطر يسيم قرمز جاباطر( داده شده و در تصوير 2مرحله )يباطر

  .کنيد يخت را عايق بندلُ  يل سيم هاکُ ،چسب ي، سپس به کمک کم( متصل کنيدتصوير

 

 يد.بُرد الکترونيکي را بر روي دو عدد اسپيسر متصل کن M3L6اکنوا مانند شکل به کمک دو عدد پيچ      : 11مرحله 

 

 

روبات و در قسمت )شاسي( بر روي صفحه اصلي به کمک دو عدد مرُره اکنوا مانند شکل برُد الکترونيکي را      : 12مرحله 

 .شيار پشت آا ببنديد



                                                          22890498-021 12                                                          @LASKOROBOT          

 

 

 

 
ار مربوط دحال مانند شکل کانکتورها را از سوراخ وسط شاسي به بالا منتقل کرده و سپس کانکتور مادگي سيم   : 13مرحله 

کس سمت چپ روبات به کانکتور نري متصل به سمت چپ برُد اصلي و کانکتور مادگي سيم دار مربوط به گيرببه گيربکس 

ز به سمت راست روبات را به کانکتور نري متصل به سمت راست بُرد متصل نموده و در آخر کانکتور مادگي باطري را ني

 .کانکتور نري متصل در وسط بُرد متصل کنيد

 
 باطري ها )منبع تغذيه( در جاباطرينحوه نصب صحيح 

جرت  کنيد ي، سعدهيدقرار  يبه دروا جاباطرمانند شکل  هايي را که قبلا آماده کرده ايد را يباطر اکنوا:  14مرحله 

 دباشاا (، يادتددقت کنيها در هنگام جازدا آنرا باطري (-منفي ) و (+مثبت))به جرت شود  ها رعايت يدرستِ نصبِ باطر
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)جرت مثبت +( يجاباطر يجلو يبه قسمت فلزباطري ( و سر -ي)جرت منفيبه فنر دروا جاباطر يهميشه پشت باطرکه 

 )مانند شکل(شود  ينصب م

 روبات ي: آچار کشِ 15مرحله  

ا را آنردر صورت شلُ بودا  د.ا بسته شده باشناخودش يمحکم در جا ،تمام قطعات است که چکِ کنيد در اين مرحله لازم

، روبات همانند خرچنگ به يک سمت حرکت داگر قطعات شُل و يا کمي کج بسته شده باشن سفت کنيد، دقت کنيد يکم

 !کندکند و مسير درست و مستقيم را طي نمي يم

 !دبشکناز محل پيچ بدنه روبات ود ش يباعث مزيرا  دقت کنيد که پيچ ها را زياد محکم نکنيد

 
ک بات هديه کوچا هم بسازيم، اين روب اتا روبات  موشواره ر خوشحاليم که با ما همراه بوديد، روبات ي: راه انداز 16مرحله 

 .شويد  يميد اينکه شما هم مخترع خلاق و خوبشماست به اُؤسسه اسپروز به پرورش خلاقيت م

د شماره وشن کردا کليدر اين مرحله که مرحله پاياني مي باشد با نصب کانکتورهاي موتور و باطري بر روي بُرد اصلي و ر

لودي يک روي بُرد، روبات آماده حرکت مي شود، کليد شماره دو ويژه بلندگو بوده و در صورت تمايل به شنيدا صداي م

 هنگام حرکت روبات مي توانيد آا را نيز روشن کنيد

 
همانطور که در ابتداي آموزش توضيح داده شد اين روبات به کمک حسگر صوتي يا هماا ميکروفوا خازني :  17مرحله 

کار مي کند، يعني اگر شما صدايي را بصورت کف زدا و يا هر شکل ديگري ايجاد کنيد روبات شروع به حرکت کرده و 
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مي کنيد در نظر داشته باشيد در صورتيکه روبات شما  بعد از چند ثانيه حرکت مي ايستد، همانطور که در تصوير بالا ملاحظه

به صدا حساسيت نشاا نداده و يا خيلي حساس به صداهاي کوچک باشد شما مي توانيد با چرخاندا به آرامي قطعه کنترل 

 حساسيت روبات به شنيدا را کم يا زياد کنيد.کننده شنيدا صداي محيط که به آا پتانسيومتر مي گويند 

 روبات در صورت نياز ي: عيب ياب  18مرحله 

 هاي احتماليعلت عيب روبات

روبات حرکت نکردا 

 ايجاد صدا عليرغم 

متصل به برُد يا هماا  ياممکنه سيم ه -2برُد خاموش باشه  يممکنه کليد رو -1

روبات خالي  يها يمکنه باطرم -3قطع شده باشن  يموتور و يا باطر يکانکتورها

ده ممکنه چرخ دن-4راه انداختن روباتُ ندارا  يلازم برا يشده باشن و ديگه انرژ

 ها نتونه اونرارُ به حرکت دربياره يها گير کرده باشن و قدرت باطر

حرکت روبات در جرت 

معکوس و يا چرخيدا به 

 دور خود

 نصب کردين، بايد اونرارُ  يخودشوا برعکس و اشتباه يموتور را در جا يکانکتورها

 ق توضيحات اونرا را نصب کنين بِکنَين و درست طب

کار نکردا يک طرف 

 روبات

کنين با دست اواُ راه بندازين  يمکنه گيربکس يکطرف گير کرده باشه، سعم -1

ت ممکنه تنظيما-3داشته باشه  يوتور اوا قطعمممکنه کانکتور -2

ن   پتانسيومتر)کنترل کننده حسگر روبات( به هم ريخته که بايد دوباره تنظيمش کني

رفته که باعث اختلال در حرکت چرخ  يء خارجي در گيربکسممکنه يک ش -4

 به درستي در گيربکس جا نرفته و يا از اوا جدا شده ممکنه موتور -5ها شده  دنده
 

تا  مرور کنيد انستيد عيب روبات را پيدا کنيد، دوباره مراحل ساخت آا را  از اول به دقتبالا نتو يبه کمک جدول عيب ياب راگ

 .ودشر وصل کردا و مونتاژ روبات پيدا اشتباه احتمالي د
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متنوعی برای گروه های سنی مختلف سسه آموزشی اسپروز، کيت های آموزشی ؤم

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

          برگزار  کلاس های آموزشی ساخت روباتاسپروز  آموزشگاه وابسته به موسسه

              جنگجومی کند. اگر دوست داشتيد روبات های فوتباليست، روبات های پرستار، روبات 

 ، 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

 اطلاعات بيشتری بدست آوريد.  22890498 - 9

  

  

 

 شماست ما دانشمند شدا يآرزو

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