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ملخص عن مشروع التخرج 
(الذراع الروبوتية) 

        في هذا المشروع قمنا بتصميم وتركيب ذراع روبوتية ذات ستة محاور حركة تستطيع القيام بوظائف صناعية مختلفة، حيث قمنا في هذا المشروع بتصميم القطع التي يتكون منها الذراع الآلية بتقنية طابعة ثلاثية الأبعاد، حيث كان التحدي باختيار المواد البلاستيكية المناسبة التي تتحمل الأحمال المطلوبة حسب الاحتياج.

    يتكون الذراع الآلي من لوحة تحكم كهربائي و6 محاور حركة (كل محور حركة يتمثل بمحرك) بالإضافة للأجزاء الميكانيكية التي تمّ تصميمها عبر برنامج (ٍSolid Work)، يتضمن هذا البحث تفاصيل مهمة حول الذراع الروبوتية على النحو التالي: صلابة التصميم، وتجنب الاهتزاز، وعزم الدوران الفعال ونظام المحرك. يعد مصنعو السيارات والمركبات أحد الأمثلة التي تستخدم عددًا كبيرًا من الأذرع الروبوتية، تساعد الذراع الروبوتية الشركات المصنعة على زيادة طاقتها الإنتاجية مع الحفاظ على جودة أعلى. 

[bookmark: _GoBack]تقوم الذراع الآلية أيضًا بالعديد من المهام مثل (ولكن ليس على سبيل الحصر)؛ مناولة المواد واللحام النقطي والتشغيل الآلي والخراطة.

 هناك طرق مختلفة لتحريك الذراع الروبوتية وهي بشكل عام تقسم إلى قسمين رئيسين: 
1- تحكم يدوي: ويكون بإعطاء أمر واحد لتنفيذ الحركة التي تريدها مثل: يد التحكم في ال(X-BOX).
2- تحكم أوتوماتيكي: وذلك يعني إعطاء أمر للذراع لتنفيذ حركة أو مجموعة حركات لتنفيذ الأمر المراد مثل: كتابة كود برمجي للتحكم بالذراع الروبوتية.
 
  تم تنفيذ هذا المشروع مع فريق من جامعة باجة التقنية في تونس، حيث قمنا بالتعاون على تصميم (simulation) للذراع الروبوتية.
