
  

 

 

 

  
 כספי או אחר, בעלי אתר הרובוטיקה הישראלי לא ישאו באחריות כלשהי לכל נזק

 בעקיפין משימוש במידע המצוי באתר זה שייגרם במישרין או
 

  יונה  כל הזכויות שמורות לאסף פוניס ולגיא©
 אין להעתיק תכנים מאתר זה ללא רשות בכתב ממנהלי האתר

  :סיכום הפרויקט

  :סיכום העבודה

שהוצגה בפרויקט זה פותחה מערכת מכנית המבוססת על שנאי מכני בכדי לפתור את הבעיה 

ועת המערכת ופותחו המשוואות במהלך הפרויקט פותח המודל הפיזיקלי של תנ. בתחילתו

לחישוב התאוצה המקסימלית האפשרית ביחס לנתוני הבעיה והמומנט המקסימלי הנדרש 

, מסבים, לאחר בחירת המנוע ומרכיבי מערכת נוספים כגון מסועים ליניאריים. מהמנוע

  .6 בוצע תכן המערכת המכנית כפי הוא מוצג ומפורט בפרק 90קפיצים ותמסורות 

 את הבעיה שהוצגה באופן מוחלט פותח מודל בקרה עמומה המתאר את המערכת בכדי לפתור

נבנו פונקציות השתייכות וסט חוקים ובבדיקות מדגמיות . והמצבים השונים הקיימים בה

  .הוצג כי הלוגיקה פועלת כנדרש

הפרויקט הינו בר יישום במידה . הפרויקט עמד בכל הדרישות שהוצגו עבורו באופן מוחלט

  . ו בפעולות המצוינות להלן בהמלצות לעתידויבוצע

  

  :המלצות לעתיד

בכדי להגיע למצב בו ניתן יהיה לייצר ולמכור את הפלטפורמה המתוארת בפרויקט זה יש 

חלקן תהינה למטרת בדיקה ואישור הפיתוחים שהוצגו כאן וחלקן . לבצע פעולות נוספות

  .תהינה פיתוח ותיכון של חלקים נוספים בפלטפורמה

  :לן פירוט פעולות אלהלה

 .בדיקת חוזק המערכת המכנית בשיטת אלמנטים סופיים •

ביצוע ניסויים על מנת למצוא את מקדמי החיכוך האמיתיים של המערכת ביחס  •

 .לגדלים הנתונים ותיקון החישובים המוצגים בפרויקט לפי התיקונים

 .תיכון מלא של מערכת ההיגוי ופריסת הכבל •

מערכת ההיגוי ופריסת , ה הכולל בתוכו את מערכת ההנעהתיכון מלא של הפלטפורמ •

 .הכבל

 .תכנון סכמת האלקטרוניקה של המערכת ובניית מערכת החשמל •
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  ,Ferdinand P. Beer / E. Russell Johnston Jr., McGraw-Hill Ryerson, 1998, Third Ed.   
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