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ها به عنوان یکی از ابزارهای حیاتی در صنایع مختلف شناخته ربات
از تولید و مونتاژ صنعتی گرفته تا کاربردهای پزشکی و نظامی،  .شوندمی

 .کنندبدیلی در بهبود کارایی و دقت فرآیندها ایفا میها نقش بیربات
ثیر ها هستند که تأها، چرخیکی از اجزای کلیدی در طراحی و ساخت ربات

انتخاب چرخ مناسب  .ها دارندهای حرکتی آنبسزایی بر عملکرد و قابلیت
در  .ها ایجاد کندتواند بهبود چشمگیری در پایداری، سرعت و دقت رباتمی

پردازیم و اهمیت این مقاله، به بررسی انواع چرخ ربات و کارکرد هر کدام می
با ما همراه باشید تا  .دهیمانتخاب صحیح این اجزا را مورد تحلیل قرار می

 .های ربات آشنا شویدبا دنیای پیچیده و جذاب چرخ

 های ثابتچرخ

 
این  .ترین انواع چرخ ربات هستندترین و رایجهای ثابت یکی از سادهچرخ
توانند به جلو و عقب حرکت دارای دو درجه آزادی هستند و می هاچرخ
های ثابت ها و کاربردهای چرخدر این بخش، به بررسی ویژگی .کنند
 :پردازیممی
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 های ثابتهای چرخویژگی
ها های ثابت به دلیل ساختار ساده و کارایی بالا، در بسیاری از رباتچرخ

ها معمولاً از دو بخش اصلی تشکیل این چرخ .گیرندمورد استفاده قرار می
ای از کند و بدنهاند: تایر لاستیکی که اصطکاک با زمین را ایجاد میشده

 .کندجنس پلاستیک یا فلز که استحکام و پایداری چرخ را تضمین می

 های ثابتکاربردهای چرخ
اری از های ثابت به دلیل سادگی و قابلیت حرکت در دو جهت، در بسیچرخ
ها معمولاً در این چرخ .شوندهای صنعتی و خانگی استفاده میربات
حمل و  هایهایی که نیاز به حرکت سریع و مستقیم دارند، مانند رباتربات
 .گیرندای نظافت، مورد استفاده قرار میهو ربات نقل

 های ثابتمزایای چرخ
ها به دلیل ساختار ساده، به این چرخ :سادگی ساخت و نگهداری •

 .راحتی قابل ساخت و نگهداری هستند
های ثابت به دلیل مواد ساده و فرآیند ساخت آسان، چرخ :هزینه کم •

 .دها دارنهزینه کمتری نسبت به سایر انواع چرخ
ها به دلیل ساختار ثابت، پایداری بالایی دارند این چرخ :پایداری بالا •

 .توانند بارهای سنگین را تحمل کنندو می
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 پذیرهای جهتچرخ

 
واع چرخ ربات هستند که قابلیت چرخش و پذیر یکی از انهای جهتچرخ

ها به دو نوع اصلی تقسیم این چرخ .حرکت در تمامی جهات را دارند
 .های مکانومجهته و چرخهای همهشوند: چرخمی

 پذیرهای انواع چرخ ربات جهتویژگی
دهد ها اجازه میها دارای ساختاری منحصر به فرد هستند که به آناین چرخ
ها این چرخ .از به چرخش بدنه ربات، در تمامی جهات حرکت کنندبدون نی

دار در اطراف چرخ قرار معمولاً دارای رولرهایی هستند که به صورت زاویه
 .کننداند و امکان حرکت جانبی را فراهم میگرفته

 پذیرانواع چرخ ربات جهت
از  ، یکیOmni Wheels جهته یاهای همهچرخ :جهتههای همهچرخ •

پذیر هستند که دارای رولرهایی در اطراف خود های جهتانواع چرخ
دهند تا به راحتی در تمامی این رولرها به چرخ اجازه می .هستند

هایی که نیاز به حرکت ها معمولاً در رباتاین چرخ .جهات حرکت کنند



 

4 www.namatek.com 

ای، های مسابقههای خدماتی و رباتدقیق و سریع دارند، مانند ربات
 .شوندده میاستفا

پذیر هستند که های جهتیکی دیگر از انواع چرخ :های مکانومچرخ •
ها این چرخ .درجه در اطراف چرخ هستند ۴۵دارای رولرهایی با زاویه 

دهند تا به راحتی در تمامی جهات و حتی به صورت به ربات اجازه می
ه و هایی که نیاز به حرکت پیچیدمعمولاً در ربات .جانبی حرکت کنند
های حمل و نقل، استفاده و ربات های صنعتیربات دقیق دارند، مانند

 .شوندمی

 پذیرهای جهتمزایای چرخ
دهند تا بدون ها به ربات اجازه میاین چرخ :حرکت در تمامی جهات •

 .نیاز به چرخش بدنه، در تمامی جهات حرکت کند
پذیر به دلیل ساختار منحصر به فرد خود، های جهتچرخ :دقت بالا •

 .دقت بالایی در حرکت دارند

 کروی یا توپی هایچرخ

 
های کروی یکی از انواع چرخ ربات هستند که قابلیت حرکت در تمامی چرخ

ها به دلیل ساختار کروی خود، امکان حرکت آزادانه این چرخ .جهات را دارند
 .کنندو بدون محدودیت را فراهم می
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 های کرویهای چرخویژگی
های کروی شامل یک توپ فلزی یا نایلونی هستند که در یک نگهدارنده چرخ

ها به دلیل ساختار کروی خود، قابلیت حرکت در این چرخ .اندقرار گرفته
 .تمامی جهات را دارند

 کاربردهای انواع چرخ ربات کروی
های منحصر به فرد خود، در کاربردهای های کروی به دلیل قابلیتچرخ
هایی که نیاز به ها معمولاً در رباتاین چرخ .شوندفی استفاده میمختل

های نظافت های خدماتی، رباتحرکت دقیق و چندجهته دارند، مانند ربات
های کروی در همچنین چرخ .شوندهای تحقیقاتی، استفاده میو ربات

به توانند ها میهای فضایی و نظامی نیز کاربرد دارند؛ زیرا این چرخربات
 .راحتی در سطوح ناهموار و پیچیده حرکت کنند

 های کرویمزایای چرخ
دهند تا بدون ها به ربات اجازه میاین چرخ :حرکت در تمامی جهات •

 .نیاز به چرخش بدنه، در تمامی جهات حرکت کند
های کروی به دلیل ساختار منحصر به فرد خود، دقت چرخ :دقت بالا •

 .بالایی در حرکت دارند
ها به دلیل ساختار کروی خود، پایداری بالایی این چرخ :پایداری بالا •

 .توانند به راحتی تعادل ربات را حفظ کننددارند و می
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 های ترکیبیچرخ

 
ترین انواع چرخ ربات هستند که های ترکیبی یکی از نوآورانهخچر 

ها به دلیل این چرخ .کنندها و پاها را با هم ترکیب میهای چرخقابلیت
ساختار خاص خود، امکان حرکت در تمامی جهات و عبور از موانع را فراهم 

های ها و کاربردهای چرخدر این بخش از مقاله، به بررسی ویژگی .کنندمی
 :پردازیمترکیبی می

 های ترکیبیهای چرخویژگی
ها و پاها بهره های ترکیبی دارای ساختاری هستند که از ترکیب چرخچرخ
توانند به راحتی در سطوح صاف حرکت کنند و در ها میاین چرخ .برندمی

ها این ویژگی .عین حال قابلیت عبور از موانع و سطوح ناهموار را نیز دارند
هایی که نیاز به حرکت در های ترکیبی برای رباتشود که چرخباعث می

 .های مختلف دارند، مناسب باشند محیط
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 های ترکیبیکاربردهای چرخ
های منحصر به فرد خود، در کاربردهای های ترکیبی به دلیل قابلیتچرخ

از به هایی که نیها معمولاً در رباتاین چرخ .شوندمختلفی استفاده می
های صنعتی، های پیچیده و ناهموار دارند، مانند رباتحرکت در محیط

همچنین  .شوندهای خدماتی، استفاده میهای حمل و نقل و رباتربات
های نظامی و فضایی نیز کاربرد دارند؛ زیرا این های ترکیبی در رباتچرخ
 .نندتوانند به راحتی در سطوح ناهموار و پیچیده حرکت کها میچرخ

 های ترکیبیمزایای چرخ
دهند تا بدون ها به ربات اجازه میاین چرخ :حرکت در تمامی جهات •

 .نیاز به چرخش بدنه، در تمامی جهات حرکت کند
های ترکیبی به دلیل ساختار خاص خود، قابلیت چرخ :عبور از موانع •

 .عبور از موانع و سطوح ناهموار را دارند

 های مغناطیسیچرخ
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ترین انواع چرخ ترین و پیشرفتههای مغناطیسی یکی دیگر از نوآورانهچرخ
های مغناطیسی، امکان حرکت در ند که با استفاده از میدانربات هست

ها به دلیل ساختار خاص خود، این چرخ .کنندسطوح مختلف را فراهم می
در این بخش، به  .ها را دارندقابلیت حرکت در سطوح عمودی و حتی سقف

 :پردازیمهای مغناطیسی میها و کاربردهای چرخبررسی ویژگی

 های مغناطیسیهای چرخویژگی
اند که به های مغناطیسی از آهنرباهای قدرتمند نئودیمیوم ساخته شدهچرخ

ها این چرخ .دهد به سطوح فلزی بچسبند و حرکت کنندها اجازه میآن
های لاستیکی هستند که به بهبود اصطکاک و پایداری معمولاً دارای پوشش

های مغناطیسی برای شود که چرخها باعث میاین ویژگی .کنندکمک می
هایی که نیاز به حرکت در سطوح عمودی و پیچیده دارند، مناسب ربات

 .باشند

 های مغناطیسیکاربردهای چرخ
به فرد خود، در کاربردهای  های منحصرهای مغناطیسی به دلیل قابلیتچرخ

هایی که نیاز به ها معمولاً در رباتاین چرخ .شوندمختلفی استفاده می
های های بازرسی، رباتت در سطوح فلزی و عمودی دارند، مانند رباتحرک

های همچنین چرخ .شوندهای تعمیر و نگهداری، استفاده مینظافت و ربات
ها های فضایی و نظامی نیز کاربرد دارند؛ زیرا این چرخمغناطیسی در ربات

 .توانند به راحتی در سطوح فلزی و پیچیده حرکت کنندمی
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 های مغناطیسیایای چرخمز
دهند تا به ها به ربات اجازه میاین چرخ :حرکت در سطوح عمودی •

 .ها حرکت کندراحتی در سطوح عمودی و حتی سقف
ها در کاربردهای مختلفی مانند بازرسی، این چرخ :کاربردهای متنوع •

 .شوندنظافت و تعمیر و نگهداری استفاده می

 اع چرخ رباتمواد مورد استفاده ساخت انو

 
های تواند تأثیر زیادی بر کارایی، پایداری و هزینهانتخاب مواد مناسب می

 :برخی از مواد رایج مورد استفاده عبارت اند از .کلی پروژه داشته باشد
ها به دلیل وزن سبک و هزینه کم، یکی از مواد پلاستیک :هاپلاستیک •

این مواد معمولاً در  .های ربات هستندمحبوب در ساخت چرخ
 .شوندهای سبک استفاده میهای کوچک و رباتچرخ

فلزات مانند آلومینیوم و فولاد به دلیل استحکام و دوام بالا، در  :فلزات •
این  .شوندگین و صنعتی استفاده میهای سنهای رباتساخت چرخ
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توانند بارهای سنگین را تحمل کنند و در برابر سایش و ضربه مواد می
 .مقاوم هستند

 ها ترکیبی از مواد مختلف هستند کهکامپوزیت :هاکامپوزیت •
های منحصر به فردی مانند استحکام بالا و وزن سبک را فراهم ویژگی

های با کارایی های پیشرفته و رباتاین مواد معمولاً در چرخ .کنندمی
 .شوندبالا استفاده می

های طراحی و ساخت چرخ حلها و راهچالش
 ربات

 
های متعددی مواجه است که چالش های ربات باطراحی و ساخت چرخ

در این بخش از مقاله بعد از  .تواند بر عملکرد و کارایی ربات تأثیر بگذاردمی
های حلهای اصلی و راهبررسی انواع چرخ ربات، به بررسی برخی از چالش

 :پردازیمها در طراحی و ساخت چرخ میممکن برای آن

 پایداری و تعادل
های ربات، حفظ پایداری و تعادل صلی در طراحی چرخهای ایکی از چالش

های ناهموار یا با موانع مختلف کار هایی که در محیطربات .ربات است
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هایی دارند که بتوانند تعادل را حفظ کنند و از واژگونی کنند، نیاز به چرخمی
 .جلوگیری کنند

 هاحلراه (1
 راحت از موانع تر برای عبورهای با قطر بزرگاستفاده از چرخ •
 طراحی سیستم تعلیق برای بهبود پایداری و تعادل ربات •
 استفاده از سنسورهای تعادل برای تنظیم خودکار موقعیت ربات •

 مصرف انرژی
 .توانند تأثیر زیادی بر مصرف انرژی داشته باشندهای ربات میچرخ
توانند میهای با اصطکاک بالا معمولاً مصرف انرژی بیشتری دارند و چرخ

 .عمر باتری ربات را کاهش دهند
 هاحلراه (1

 هااستفاده از مواد با اصطکاک کم برای ساخت چرخ •
 تر برای کاهش مصرف انرژیهای با وزن سبکطراحی چرخ •
 های کنترل حرکت برای کاهش مصرف انرژیسازی الگوریتمبهینه •

 هزینه و نگهداری
زیادی را به پروژه اضافه کنند، به ویژه  هایتوانند هزینههای ربات میچرخ

 .اگر نیاز به نگهداری و تعمیرات مکرر داشته باشند
 هاحلراه (1

 هااستفاده از مواد با دوام و مقاوم در برابر سایش برای ساخت چرخ •
های تولید و تر برای کاهش هزینههای با ساختار سادهطراحی چرخ •

 نگهداری
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بعدی برای های پیشرفته ساخت مانند چاپ سهاستفاده از تکنیک •
 های تولیدکاهش هزینه

 حرکت در سطوح مختلف
ها ها معمولاً نیاز به حرکت در سطوح مختلف دارند که هر کدام ویژگیربات

های ربات باید بتوانند به راحتی در چرخ .های خاص خود را دارندو چالش
 .و حتی عمودی حرکت کنندسطوح صاف، ناهموار 

 هاحلراه (1
 جهته یا مکانوم برای حرکت در تمامی جهاتهای همهاستفاده از چرخ •
 های ترکیبی با قابلیت حرکت در سطوح مختلفطراحی چرخ •
 های مغناطیسی برای حرکت در سطوح فلزی و عمودیاستفاده از چرخ •

 دقت و کنترل حرکت
های ربات های مهم در طراحی چرخز چالشدقت و کنترل حرکت یکی دیگر ا

 .ها باید بتوانند با دقت بالا و بدون انحراف حرکت کنندربات .است
 هاحلراه (1

 هااستفاده از سنسورهای دقیق برای کنترل حرکت چرخ •
 های کنترل پیشرفته برای بهبود دقت حرکتطراحی سیستم •
 جهته و مکانومهمههای های با دقت بالا مانند چرخاستفاده از چرخ •

 گیرینتیجه
ها ها تأثیر بسزایی بر عملکرد و کارایی آنانتخاب چرخ مناسب برای ربات

ها و مزایای خاص خود، برای کاربردهای انواع چرخ ربات با ویژگی .دارد
های ثابت که برای حرکت سریع و مستقیم از چرخ .اندمتنوعی طراحی شده
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جهته که امکان حرکت در تمامی م و همههای مکانومناسب هستند تا چرخ
ها کنند، هر نوع چرخ نقش مهمی در بهبود عملکرد رباتجهات را فراهم می

تواند های پیشرفته ساخت میاستفاده از مواد مناسب و تکنیک .کندایفا می
های همچنین با توجه به چالش .ها کمک کندبه بهبود کیفیت و دوام چرخ

های ربات وجود دارد، استفاده از و ساخت چرخمختلفی که در طراحی 
 .ها کمک کندتواند به بهبود عملکرد و کاهش هزینههای مناسب میحلراه


