
 

                                                          22890498-021 1                                                          @LASKOROBOT          

 

 

 



 

                                                          22890498-021 2                                                          @LASKOROBOT          

 

يمحصولات آموزش ياز سر 2و مکانيک( روبات مبارز يساخت بخش بدنه )شاس يراهنما ياين دفترچه آموزش

 باشد. يماسپروز  يمحصول موسسه آموزش

 

سمت جلو، عقب،  ستيک( هدايت مي شود و کاربر مي تواند ضمن حرکت روبات به  اين روبات به کمک دسته کنترلي )جوي ا

ضربه  شياء جلوي روبات خود  ضربه زن چکشي به روبات ها و يا ا صورت همزمان به کمک  ست ب سمت چپ يا را گردش به 

 وارد کند تا آنها را از کار بيندازد 

 

 شود  ياستيک( توسط شما هدايت م ي)جو يدسته کنترلاين روبات به کمک 

 

سپس اقدام به بايد قوانين  يانجام هر کار يبرا ست و  بنابراين دقت ، کار نمودآن  ياجراشروع حاکم در مورد آن کار را دان

 دکارِ ساختِ روبات به مشکل بر نخوريدر حين انجام تا به خاطر بسپاريد خوب  او قوانين زير ر دکني

mm ست، ميليمتر کوچکترين واحد اندازه گذار: مخفف واحد ميلي ست، تا حالا بر رو يمتر ا ، رديدخط کش و متِر دقت ک يا

سانت صله بين هر يک  ساو ار( 1Cm)متر  يفا سمت م سيم کرد يبه ده  ق سمته اند تق  ويند،گ يميليمتر م ار )واحد( که هر ق

 .است (1Cm=10mmده ميليمتر)معادل متر   يپس يک سانت

بستتتته به که  دچرخ دنده وجود دار يتعدادآن داخل که جعبه دنده موتور و مجموعه گيربکس به موتور و گيربکس: موتور و 

 .را افزايش دهدموتور الکتريکي و يا سرعت قدرت تواند  ينياز تعريف شده م
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محل اتصتتال چرخ به آن      از دو طرف گيربکس خارج شتتده و  يبصتتورت مواز متصتتل به موتور و گيربکس را که شتتفت: محور

 .باشد يم

که  دکن يمتصتتل شتتده، اين قطعه به ما کمک مآن به  يستتيم قرمز و مشتتکعدد کانکتور: قطعه پلاستتتيکي ستتفيد رن  که دو 

ظاهرابتو با نظم و  با بين بُرد الکترونيکي و اجزا ينيم خيلي زود و  ند  يزي مان بات  هامختلف ديگر رو ريکي و الکت يموتور

که عملکرد  يما دونوع کانکتور داريم کانکتور موتور و کانکتور باطر يارتباط برقرار کنيم، معمولا در روبات هاها  يجاباطر

 م.نصب نکني يجابجا و اشتباهآنها را تا موقع استفاده،  دبا هم تفاوت دارن ياما از نظر شکل ظاهراست  نها يکسانآ

     به هم متصتتل کنيم،  انيم قطعات مختلف راتو يمآنها که با  دهستتتن يمهم يها جزء انواع اتصتتال دهنده هاپيچ :ها و مُهره چپي

سن يمعمولا با دو مقدار م اپيچ ها ر ست که با حرف امِ بزرگ )، مقدار اول قُدشنا شخص م( Mطر پيچ ا و مقدار دوم شود  يم

             گذاري و شتتتناستتتايي(  نامmm( و بر حستتتب واحد ميليمتر)Lالِ بزرگ )طول بخش مارپيچي )رِزوه( پيچ استتتت که با حرف 

 (15mm)ميليمتر 15و طول پيچ  (3mm)ميليمتر 3که  قطر پيچ استتت به اين معنيِ  M 3 L 15، به طور مثال پيچ دنوشتت يم

 است.
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و آچار  يمورد نياز جهت ساخت شامل پيچ گوشت ياين موسسه ابزارها يجديد محصولات آموزش يمخاطبين ارجمند در سر

 :زير را نيز تهيه نماييد يمُهره گير قرار داده شده است اما در ادامه شما نياز داريد تا ابزارها

 

 

 

 يمعمول ينوار چسب برق و يا چسب cm5يک عدد خط کش حداقل 

 

 
 

 يک عدد دمَ باريک يا يک عدد انبردست يقلم يعدد باطر هشت
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پيچ ها را آموخته و بر اساس آن پيچ مورد  ينام برده در حين ساخت لازم است تا شيوه اندازه گذار يجهت استفاده از پيچها

صوير پايين ملاحضه مهمانو بکار گيريد  نظر خود را انتخاب صفر  يکنيد جهت اندازه گذار يطور که در ت طول يک پيچ نقطه 

خط کش و بر حستتب ميليمتر    يدهيم ستتپس طول صتتحي  آن را از رو يگُل پيچ )کله پيچ( قرار م يخط کش را در ابتدا يرو

 خوانيم  يم

  

 M3L15پيچ  M3L6پيچ 

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

 

 

 يها المانهستتند اعم از صتفحه رويه، صتفحه زيرين،  يکاغذ يمحافظ ها يکه دارا ياتمانند شتکل کليه قطع

 محافظ آنها را جدا کنيد تا قطعات براق و زيبا شوند يو ... برچسب کاغذپلاستيکي 
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 حک شده مؤسسه آموزشي اسپروز )         (  بهتوجه نماييد که آرم  – : نصب موتور ضربه زن 1تصوير شماره 

 سمت بالا باشد

توجه مهم : در صورتيکه موتور ضربه زننده ارايه شده در بسته آموزشي شما داراي دو شفت باشد، مي بايست 

( استفاده بعنوان شفت اصليبراي انتقال نيرو )شفت اصلي موتور که يک نافي )زائده( در کنار آن وجود دارد 

  ر دهيد.قرابه سمت راست روبات)سمت آرم حک شده روبات( کنيد لذا آن شفت را 
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 دادن شفت اصلي و نحوه نصب آن بر روي شاسي)صفحه رويه اصلي(نشان 

 

 M3L30پيچ به کمک : نصب موتور ضربه زن 2تصوير شماره 

 

   M3L30پيچ به کمک : نصب موتور ضربه زن  3تصوير شماره 
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  M3L15 پيچ: متصل کردن لينک ها به سقف به کمک  4تصوير شماره 

 

 

 M3L25پيچ درجه به گيربکس ها به کمک  90: متصل کردن لينک هاي  5تصوير شماره 
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   M3L20پيچ درجه وصل شده به گيربکس ها به سقف به کمک  90: متصل کردن لينک هاي  6تصوير شماره 

 

 

   M3L20پيچ درجه به کمک  90: متصل کردن تيرچه هاي جلو به لينک هاي  7تصوير شماره
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درجه همزمان با نصب تيرچه هاي جلو به  90: متصل کردن المان نيم دايره به لينک هاي  8تصوير شماره 

 M3L20کمک پيچ 

 

درجه همزمان با نصب تيرچه هاي جلو به  90: متصل کردن المان نيم دايره به لينک هاي  9ر شماره تصوي

 M3L20کمک پيچ 
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 مطابق شکل 9تا  7اوير : بستن سمت ديگر روبات با توجه به تص 10تصوير شماره 

 

 

 M3L15: نصب المان هاي نيم دايره به بخش عقبي روبات به کمک پيچ  11تصوير شماره 
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 M3L15:  نصب المان هاي نيم دايره به بخش عقبي روبات به کمک پيچ  12تصوير شماره 

 

 

   M3L20پيچ درجه به المان هاي نيم دايره به کمک  90: نصب اتصال دهنده  13تصوير شماره 
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  M3L20پيچ درجه به کمک  90سوراخ بصورت همزمان به اتصال دهنده  7: اتصال سه المان 14تصوير شماره 

 

 

  M3L20درجه به کمک پيچ  90سوراخ بصورت همزمان به اتصال دهنده  7: اتصال دو المان 15تصوير شماره 
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  M3L8سوراخ ايستاده به کمک پيچ  7: اتصال پرچم رن  دلخواه خود به المان 16تصوير شماره 

 

سپس اتصال مجموعه فوق به کمک   M3L8: اتصال برُد الکترونيکي به دوعدد اسپيسر به کمک پيچ 17تصوير شماره 

 مانند تصوير سمت راست دو عدد مهُره به شيار عقب روبات
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   M3L30سوراخ جهت مقاوم کردن بخش جلو روبات به کمک پيچ  7: اتصال لينک ها به المان 18تصوير شماره 

 

: اتصال لينک هاي مکعبي به لينک هاي ديگر جهت مقاوم کردن بخش جلو روبات به کمک 19تصوير شماره 

   M3L20پيچ 



 

                                                          22890498-021 16                                                          @LASKOROBOT          

 

 

: اتصال لينک هاي مکعبي به لينک هاي ديگر جهت مقاوم کردن بخش جلو روبات به کمک 19تصوير شماره 

   M3L30پيچ 

 

 

   M3L15: اتصال لينک هاي مکعبي تيرچه هاي جلوي روبات به کمک پيچ 20تصوير شماره 
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   M3L15: اتصال لينک هاي مکعبي تيرچه هاي جلوي روبات به کمک پيچ 21تصوير شماره 

 

 

   M3L6: اتصال المان نيم دايره به دو طرف روبات جهت ضربه گيري به کمک پيچ 22تصوير شماره 
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   M3L6: اتصال المان نيم دايره به دو طرف روبات جهت ضربه گيري به کمک پيچ 23تصوير شماره 

 

 

 : اتصال چرخ ها به شفت گيربکس24تصوير شماره 
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 اتصال چرخ ها به شفت گيربکس: 25تصوير شماره 

 

 

 M3L15سوراخ به کمک پيچ  12سوراخ به دو المان  4: اتصال دو المان  26تصوير شماره 
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 M3L15سوراخ به کمک پيچ  12درجه به نوک المان هاي  90: اتصال لينک 27  تصوير شماره  

 

 : نصب کل سازه به موتور ضربه زننده که در بالاي روبات نصب شده است 28  تصوير شماره 

توجه مهم: در صورتيکه قطعه ضربه زن به راحتي به داخل شفت موتور وارد نشود مي بايست به کمک يک شي تيز لبه هاي 

 آن را مانند شکل زير بتراشيد تا سط  آن صاف و سيقلي شود
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جوي )به پايان رسيده و مي بايست به کمک مراحل توضيحي پايين ساخت دسته کنترلي  اکنون کليه اتصالات سمت روبات

 استيک( را انجام دهيد تا بتوانيد روبات را با آن کنترل کنيد، براي اين منظور دو روش وجود دارد.

 است( ادامه آمدهکه در  35تا  29تصوير شماره ) ساخت جوي استيک بدون استفاده از صفحات محافظ رويه و زيرين آن -1

در صورتيکه محصول خريداري  _ (29تا  23) مراحل  ساخت جوي استيک به همراه صفحات محافظ رويه و زيرين آن -2

 توسط شما شامل اين بخش باشد، مراحل ساخت آن را به ترتيب انجام دهيد شده

 

کمک آن به روبات فرمان دهيد، آماده کنيد تا بتوانيد به ه کنترلي را تدر اين مرحله دس  : 29تصوير شماره 

دسته کنترلي  پشتمانند شکل به   M3L6پيچ  دو عدد جاباطري را به کمک عددتدا دوبراي اين منظور اب

 متصل کنيد.
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شکل( تا  4آنها را با هم سري مي کنيم )گام ، روي دسته کنترلي از محکم کردن جاباطري ها پس  : 30تصوير شماره 

قرمز يک جاباطري را به سيم توان باطري ها با هم جمع شده و باعث قدرتمند شدن روبات گردند، سري کردن يعني 

 شکل( آن را عايق کنيم. 3شکل( و سپس با چسب )گام  2سيم مشکي جاباطري کناري آن متصل )گام 

  
2 1 

اکنون براي انتقال نيروي باطري مانند شکل پايين کانکتور باطري را بر روي برُد نصب کرده   : 31تصوير شماره 

 (2( و سپس سيم بلند آن را از درون سوراخ کنار سوکت آن به پشت دسته کنترلي منتقل کنيد)شکل 1)شکل 
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بعد از عبور آنها، در سمت پشت دسته کنترلي به ميزان لازم سيم را نگهداشته و بقيه را به   :  32تصوير شماره 

             کمک سيم چين قطع مي کنيم تا سيم زيادي پشت دسته کنترلي باعث شلوغ کردن مدار نشود، سپس    

 سيم ها را لخت مي کنيم.
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طري را به سيم هاي هم رن  کانکتور سيم دار وصل سپس دو سيم باقيمانده در دوجابا  : 33تصوير شماره 

کنيد)سيم قرمز جاباطري اول به سيم قرمز کانکتور باطري و سيم مشکي جاباطري دوم به سيم مشکي کانکتور 

 باطري( و سپس آنها را به کمک چسب نواري عايق کنيد.

ها جمع کرده و به کمک چسب آنشما مي توانيد سيم هاي اضافي را در پشت دسته کنترلي و بين دو جاباطري 

 را به هم محکم کنيد تا در حين استفاده از جوي استيک بصورت اتفاقي قطع نشود.

     

اکنون باطري هايي را که قبلا آماده کرده ايد را مانند شکل به درون جاباطري قرار دهيد،  : 34تصوير شماره 

ها در هنگام جازدن ( باطري-ت مثبت)+( و منفي )سعي کنيد جهت درستِ نصبِ باطري ها رعايت شود )به جه

( و سر باطري به -آنها دقت کنيد(، يادتان باشد که هميشه پشت باطري به فنر درون جاباطري)جهت منفي

قسمت فلزي جلوي جاباطري)جهت مثبت +( نصب مي شود )مانند شکل(، بعد از نصب باطري ها با فشردن کليد 

 ( روي دسته کنترلي روشن مي شود LED)لامپ  روي دسته کنترلي، لامپ کوچک
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 نصب کانکتور باطري به محل خود بر روي بُرد جوي استيک    :35تصوير شماره 

 

 اتصال کابل تلفني به کانکتور مخصوص روي جوي استيک     :36تصوير شماره 
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اتصال کانکتورهاي موتور چپ به کانکتوري سمت چپ بر روي بُرد کوچک نصب شده بر روي روبات و    :37تصوير شماره 

 کانکتور راست به کانکتور نري سمت راست روي بُرد و کانکتور موتور ضربه زن به کانکتور نري وسط بُرد کوچک  

 

 به همراه صفحات محافظ رويه و زيرين آنروش دوم ساخت جوي استيک 

 

: جوي استيک کنترلي روبات از دو صفحه محافظ بالايي و پاييني تشکيل شده است که در   38تصوير شماره 

را مانند شکل از وسط صفحه رويه  M3L10تصوير ملاحظه مي کنيد. در اين مرحله مي بايست دو عدد پيچ 

 آنها را محکم کنيد. M3عبود داده و به کمک دو عدد مُهره 



 

                                                          22890498-021 27                                                          @LASKOROBOT          

 

 

: در اين مرحله برد اصلي را روي تکيه گاه ايجاد شده توسط پيچ هاي مرحله قبل نصب کنيد.  39تصوير شماره 

در هنگام جا زدن برد دقت کنيد تا کليدهاي نصب شده روي جوي استيک آسيب نبينند. اين مرحله نياز به 

 کمي دقت و حوصله دارد.

 

 

             روي    M3: بعد از اينکه توانستيد برد را با موفقيت در محل خود مستقر کنيد دو عدد مهره   40تصوير شماره 

پيچ ها ببنديد تا برد در محل خودش مهار شود. از آنجا که پيچ ها در دو مرحله قبل با مهره هايي بسته شده اند لذا 

                گوشتي نمي باشد و مي بايست با کمک آچار مخصوص داخل جعبه  امکان سفت کردن اين مهره به وسيله پيچ
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مُهره ها را سفت کنيد. چنانچه از انبردست براي سفت کردن اين مهره ها استفاده مي کنيد مراقب باشيد لبه هاي 

 انبردست سط  الکترونيکي بُرد را خراش ندهد.

 

را در محل هاي نشان داده شده قرار دهيد و روي هر پيچ يک  M3L6: سپس چهار عدد پيچ  41تصوير شماره 

ببنديد. اين اسپيسرها درواقع تکيه گاه هايي براي نصب صفحه زيرين مي باشند که در مراحل پاياني  FF10اسپيسر 

 به آن مي رسيم.

 

             : حال به سراغ صفحه زيرين جوي استيک کنترلي مي رويم. همانطور که در تصوير مشاهده    42تصوير شماره 

مي کنيد، روي صفحه سوراخ هاي راهنمايي وجود دارند که به ما کمک مي کند صفحه زيرين به صورت صحي  روي 
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ا همانند تصوير بالا بايد در سمت چپ قرار گرفته جوي استيک نصب شود. در هنگام نصب، اين سوراخ هاي راهنم

را از هر جاباطري عبور دهيد و در قسمت زير صفحه نصب کنيد و مهره ها را محکم  M3L6باشند. تعداد دو عدد پيچ 

 کنيد.

 

: تا به اينجا قطعات نصب شده روي هر صفحه به اتمام رسيده اند. در اين مرحله دو مجموعه صفحه  43تصوير شماره 

        بين آنها اتصال برقرار کنيد. پيشنهاد  M3L6را همانند تصوير روي همديگر قرار دهيد و با استفاده از چهار پيچ 

محکم نکنيد و بعد از اينکه هر چهار پيچ در محل خودشان قرار گرفتند مي شود که هر پيچ را ابتدا با دست ببنديد و 

آنها را با پيچ گوشتي محکم کنيد. محکم کردن يک پيچ ممکن است باعث شود که ديگر پيچ ها در محل خودشان 

 قرار نگيرند. بعد از محکم کردن اين پيچ ها کار ساخت جوي استيک کنترلي به اتمام رسيده است.
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 35تا  29: در ادامه تصوير نهايي جوي استيک ساخته شده را ملاحظه مي کنيد، با توجه به تصاوير شماره   44شماره تصوير 

شما مي توانيد سيم هاي جاباطري را به هم متصل سپس با اتصال جوي استيک به روبات به کمک سيم تلفني آن را روشن و به 

 حرکت در آوريد.

 

 کامل شده  تصوير نهايي : تصوير روبات
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توجه نماييد در مواردي ممکن است روبات به حرکت در نيايد بنابراين بهتر است مرحله بعدي را به دقت مطالعه 

 نماييد تا مشکل روبات خود را پيدا کنيد.

، عيب هايي که ممکن است بصورت اتفاقي و يا از روي             در اين مرحله به بحث عيب يابي روبات مي پردازيم

 .بي دقتي پيش آمده باشد

 هاي احتماليعلت عيب روبات

حرکت نکردن روبات عليرغم 

 فشردن کليدها 

باطري   است ممکن -2  دکانکتور موتور و يا باطري قطع شده باشاست  ممکن -1

شته ندا انرژي لازم براي راه انداختن روبات رو ديگ دهاي روبات خالي شده باش

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

 ورد.به حرکت دربيارا 

حرکت روبات در جهت معکوس 

 و يا چرخيدن به دور خود

، بايد ه ايدبرعکس و اشتباهي نصب کرد انکانکتورهاي موتور را در جاي خودش

 نماييد. نصبآنها را جدا کرده و مجدد بصورت صحي  

 طرف روباتکار نکردن يک 

و به با دست  د، سعي کنيدگير کرده باشروبات گيربکس يکطرف  است ممکن -1

 -3 ندقطعي داشته باشآنها کانکتور موتور  است ممکن-2 دندازييراه بنرمي آنها را 

رفته که باعث اختلال در حرکت چرخ  يک شيء خارجي در گيربکس است ممکن

رستي در گيربکس جا نرفته و يا از موتور به د است ممکن -5 استها شده دنده

 باشد جدا شدهآن 

اگه به کمک جدول عيب يابي بالا نتوانستيد عيب روبات را پيدا کنيد، دوباره مراحل ساخت را از اول به دقت 

 مرور کنيد تا اشتباه احتمالي در وصل کردن و مونتاژ روبات پيدا شود.
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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

              گجوجنمی 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

  

  

 آرزوي ما دانشمند شدن شماست.  

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

