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 وستهيک ربات پيساختار . 1 شکل

 

. 
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ν=[k φ l]T

 

 وستهياگرام آزاد ربات پيد. 2شکل 

 

 در حالت خمش و چرخش وستهيپ ربات کي ساختار. 3شکل 

 وستهيربات پ يکينماتيس يرهايمتغ. 1 جدول
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 يو فرع يهندسه ستون فقرات اصل. 4شکل 
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 وستهيربات پ يکاريفضا يسازهيتم شبيالگور. 5شکل
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𝛼 = /
°

 φ= - /
°

 
 يايزوا متر ويليم 40طول  با يبخشتک ربات خمش يبندکريپ .6شکل

𝛼چرخش و خمش = 67/35
°

𝜑و   = −40/89 
°

 

φ=- /  
°

 𝛼 = [0 𝜋]𝑙2𝑙3

𝑙1

𝑙1= /  mm

𝑙2= /  mm𝑙3= /  mm .

α=
°

𝜑 = [0 2π]

 يايزوا متر ويليم 40با طول يبخشتک ربات خمش يبندکريپ. 7شکل

𝛼چرخش  و خمش = 67/35
°

𝜑و   = −40/89 
°

ستون فقرات  همراه به 

 يجانب

 ربات خمش يهينسبت به زاو محرک يکابل ها طول راتييتغ. 8شکل

  چرخش يهيزاو نسبت به محرک يهاکابل طول راتييتغ .9شکل

𝛼 = [0
𝜋

2
]𝜑 = [0 2π] 

-

 و چرخش يهينسبت به زاو اول يتاندون محرک طول راتييتغ. 10شکل

 خمش
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 و چرخش يهينسبت به زاو دوم يتاندون محرک طول راتييتغ. 11شکل

 خمش

 و چرخش يهينسبت به زاو سوم يتاندون محرک طول راتييتغ. 12شکل

 خمش

[0 π]

[0 2𝜋]α

/
°

φ/
°

 

  ربات يينها تيموقع راتييتغ. 13شکل

 يبعددر حالت سه يبخشربات تک يکار يفضا. 14شکل
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1 . Continuum Robots 

2 . Tendon-driven Continuum Robot 

3 . Constant-Curvature 

4 . Soft Robots 

5 . Rigid Robots 

6 . Frenet-Serret Frame 

7 . Joint Space 

8 . Configuration Space 


