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Figure 7.2. Robotic modules can be reconfigured to “morph™ mto different locomotion systems including a
wheel-like rolling system (left), a snake-like undulatory locomotion system (right), a four-legged
walking system (bottom).
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Figure 5.1. Examples of robots. A FANUC industrial robot (left), a service robot used for security made by
Mobile Robotics (center). and a personal entertainment robot made by Sony (right).
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	مقرر أنظمة الروبوت��السنة الرابعة-قسم الميكاترونكس
	مقدّمـــة	�علم الروبوتيك هو من العلوم التي تهدف إلى تصميم وتمثيل وقيادة الأنظمة الميكانيكية المتمفصلة، وهو علم تكاملي يجمع بين الميكانيك والمعلوماتية والهندسة الصناعية والذكاء الصناعي  والإلكترون.�� إن علم الروبوت على المستوى العالمي هو حقل نشط للغاية في جميع أنحاء العالم، فاليابان وكوريا تقود في مجال تكنولوجيا الروبوتات المتنقلة، وروبوت الإنسالة (الشبيه بالإنسان) وبعض جوانب الخدمة والروبوتات الشخصية (بما في ذلك الترفيه)، والولايات المتحدة تقود عدة مجالات للروبوتات منها روبوتات الملاحة، وهندسة الروبوت، وتطبيقات الروبوتات في نظم الفضاء والدفاع وتحت الماء وبعض جوانب الخدمة والروبوتات الشخصية, وتتصدر أوروبا الروبوتات المتنقلة في مجال التشييد والبناء إضافة إلى ذلك قطاع  النقل المدني ولديها أيضا برامج هامة في رعاية المسنين لذلك تدعم الروبوتات في مجال الخدمة المنزلية. في (الشكل 1) مقارنة عالمية لإنتاج الروبوتات الصناعية لعام / 2004/ تظهر تفوق اليابان، أما من الناحية الاقتصادية  فتم تقدير الأموال المصروفة في نفس العام  على إنتاج الروبوتات عالمياً (2443) مليون دولار [1]. أما بالنسبة للعالم العربي فإن نسبة المشاركة في هذا المجال تكاد تكون معدومة.�
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