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 چکیذه

غٌؼتی ثشای یک ثشًبهِ هٌْذسی خبظ ، یکی اص چبلص ثشاًگیضتشیي هسبئل دس هحیط تَلیذ ٍاقؼی هی  سٍثبتاًتخبة 

سط ثبضذ. ایي هسبلِ دس سبل ّبی اخیش ثب تَجِ ثِ افضایص پیچیذگی، ٍیژگی ّبی دس دستشس ٍ اهکبًبت اسائِ ضذُ تَ

ّبی  سٍثبتیکی، ثیطتش احسبس هی ضَد. تػوین گیشًذُ، ًیبص ثِ  ایي داسد کِ  هٌبست تشیي سٍثبتهحػَلات هختلف 

 غٌؼتی ثِ هٌظَس دستیبثی ثِ خشٍجی هَسد ًظش، ثب کوتشیي ّضیٌِ ٍ تَاًبیی کبسثشد خبظ سا اًتخبة ًوبیذ.

 تػوین گیشی اص تکٌیک ّبی استفبدُ دسثبسُ َجْیت قبثل تحقیقبت تبکٌَى کِ هی دّذ ًطبى ضذُ اًجبم ثشسسی ّبی

 هجضا طَس ثِ اهب ًگشفتِ است. ثشای کبسثشد غٌؼتی اًجبم سٍثبتصهیٌِ اًتخبة هٌبست تشیي   دس ضبخػِ ای چٌذ

است. تحقیق حبضش ثب استفبدُ اص تکٌیک تػوین  ضذُ اًجبم سٍثبت اًتخبة ٍ هؼیبسّب ضٌبسبیی صهیٌِ دس تحقیقبتی

ّبی  سٍثبتسؼی دس اسائِ ساّجشدی ثْیٌِ ثشای ضشکت ّبی غٌؼتی دس اًتخبة  1TOPSIS ػِ ایگیشی چٌذ ضبخ

 هٌبست ثشای کبسثشدّبی  خبظ داس د.

Abstract 

Selection of an industrial robot for a specific engineering application is one of the most challenging 
problems in real time manufacturing environment. This has become more and more complicated due 
to increasing complexity, advanced features and facilities that are continuously being incorporated 
into the robots by different manufacturers. The decision maker needs to select the most suitable 
industrial robot in order to achieve the desired output with minimum cost and specific application 
ability. 
Studies show that no Performed significant research about the use of MADM techniques in selecting 
the most suitable robot for industrial applications, But separate researches performed on the 
identification criteria and robot selection. Present study using a multi-criteria decision making 
techniques (TOPSIS) to provide an optimal strategy  for Industrial companies in order to select 
suitable robots for specific applications. 

 

 .TOPSIS، 2غٌؼتی سٍثبت، ضبخػِ ای تػوین گیشی چٌذ هؼیبس تػوین گیشی ، هذل ّبی کلیذ ٍاصه ها:
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 هقذهه:

ّب سا دس دٍ  سٍثبتّبی اغلی اص  ضًَذ. استفبدُ ّب اهشٍصُ ثشای هقبغذ ٍ هػبسف هختلفی ثِ کبس گشفتِ هی سٍثبت

دٌّذ. دس چٌیي هَاسدی،  ّب اًجبم هی ْتش اص اًسبىّب آًْب سا ث سٍثبتتَاى جبی داد. کبسّبیی کِ  ی اغلی هی دستِ

ی دٍم، کبسّبیی  ضًَذ. دستِ هی  ٍسی، غحت ٍ دقت اًجبم کبس ٍ پبیذاسی ًتیجِ ثبػث افضایص ثْشُ سٍثبت ّب

دٌّذ اهب ًیبص است کِ ثشای دلایل ٍ اّذاف خبغی، اًسبى اص  ّب اًجبم هی ّب ثْتش اص سٍثبت ّستٌذ کِ اًسبى

تَاًٌذ  ّب هی کبس حزف ضَد تب هکبًیضاسیَى ثِ ضکلی ٍاقؼی ػولی گشدد. دس چٌیي هَاسدی، سٍثبتفشآیٌذ اًجبم 

ًیبص سبصًذ. هطبغلی کِ ًیبص ثِ سشػت، دقت، اطویٌبى ٍ  فشسب ثی هب سا اص اًجبم کبسّبی سخت، خطشًبک ٍ طبقت

تش اص اًسبى  کبس اٍ ثب کیفیت  یجِت اًجبم ضًَذ ثِ غَستی کِ ًتتَاًٌذ ثِ ساحتی تَسط یک سٍثب ثجبت داسًذ هی

ضذًذ، حبلا دیگش  ثب دست اًجبم هی ِ ّبثبضذ. ثشای هثبل ثسیبسی اص کبسّبیی کِ ثِ غَست سٌتی دس کبسخبً

تشیي آًْب  ضَد تب ثتَاى قیوت ًْبیی هحػَلات سا کبّص داد کِ اص هْن اًذ. ایي اهش ثبػث هی سٍثبتیک ضذُ

ّب ثشای اًجبم آًْب،  اهب دس هَسد کبسّبیی کِ قبثلیت دستی اًسبى ًیک سا ًبم ثشد.تَاى خَدسٍّب ٍ قطؼبت الکتشٍ هی

ضَد. ایي کبسّب  ّب تشجیح دادُ هی سٍثبتّب ٍ  اص هبضیي  ثْتش ٍ کبسآهذتش است، ثشای دلایل خبغی، استفبدُ

تَاى ثِ  ی آًْب هی جولِکٌٌذُ، دضَاس ٍ حتی خطشًبک ثبضٌذ. اص  آٍس، سخت، خستِ ّب صیبى تَاًٌذ ثشای اًسبى هی

ثِ  اضبسُ کشد. ایي کبس دس حبل حبضش ًگْذاسی ٍ ًظبفت حیَاًبت خبًگی جَضکبسی دس هحیط ّبی خطشًبک ٍ 

 ّب ًیض اص ایي جولِ است. فطبى ٍجَ ٍ کبٍش دس دسٍى آتص ّب سپشدُ ضذُ است. جست سٍثبت

غٌؼتی ثب استفبدُ اص سٍش ّبی  سٍثبتاگشچِ تبکٌَى کبسّبی تحقیقبتی خَثی دس صهیٌِ حل هسبلِ اًتخبة 

هختلف سیبضی غَست گشفتِ، ٍلی ثِ حل ایي هسبلِ ثب استفبدُ اص سٍش تػوین گیشی چٌذ هؼیبسُ، تَجِ چٌذاًی 

ضبخػِ ای  چٌذ ًطذُ است . ایي پژٍّص ػوذتب ثش ػولکشد ًسجی سٍش ضٌبختِ ضذُ تػوین گیشی

,TOPSIS3ثشداضتي _ گزاضتيجبیگضیي ثشای ػولیبت  سٍثبت ثب تَجِ ثِ ستجِ ثٌذی ّبی ثذست آهذُ اص 

 .[1]توشکض داسد قطؼبت

 پیشیٌه تحقیق:

 ضذُ اًجبم سٍثبت اًتخبة ٍ هؼیبسّب ضٌبسبیی صهیٌِ دس تحقیقبتیتبکٌَى   هی دّذ ًطبى ضذُ اًجبم ثشسسی ّبی
 هی ضَد. اضبسُ آًْب اص ثشخی ثِ اداهِ دس کِ است

ثشای اًتخبة هبضیي دس تَلیذ اًؼطبف پزیش اص سٍش هٌطق فبصی دس  (،Wang et al,2000ًٍگ ٍ ّوکبساى)

اص هتذ  سٍثبت(، ثشای هسبلِ اًتخبة Cho, Lin,2003. چَ ٍ لیي)[2] استفبدُ ًوَدًذ MADMسٍیکشد 

Fuzzy Topsis [3]استفبدُ ًوَدًذ(ثٌگل ٍ ّوکبساى .Bhangale et al,2004 هسبلِ اًتخبة ،)سا ثب  سٍثبت

ّبی گشافیکی ثشسسی ًوَدُ ٍ ثِ هقبیسِ ٍ ستجِ ثٌذی  یک ًضدیکی ثِ ساُ حل ایذُ آل ٍ سٍشاستفبدُ اص تکٌ

 ,Rao. سائَ ٍ پبدهبًبثبى )[1]ّبی کبًذیذ تؼییي ضذُ ثب ایي دٍ سٍش پشداختٌذ سٍثبت
Padmanabhan,2006 اقذام ثِ اسصیبثی ٍ ستجِ ثٌذی سٍثبت  ٍ هبتشیس، جْتذاس گشاف(، ثب ثکبسگیشی سٍش

. قْشهبى ٍ [4]ضیي ثشای یک فشآیٌذ غٌؼتی ، ثب استفبدُ اص ضشایت تطبثِ ٍ تفبٍت ًوَدًذجبیگ
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چٌذ  سٍثبتثشای حل هسبلِ  Topsis Fuzzy(، اص سٍش سلسلِ هشاتجی Kahraman et al, 2007ّوکبساى)

ثش اسبس  سٍثبت(، یک هذل تػوین گیشی ثشای اًتخبة Karsak,2008. کشسک)[5]غفتی استفبدُ ًوَدًذ

ٍ سٍش سگشسیَى خطی فبصی ثشای کبسثشد یکپبسچِ سبصی خَاستِ ّبی کبسثش ثب   (QFD)تَسؼِ هَلفِ کیفیت 

(، یک سٍش تجضیِ ٍ تحلیل افضایطی ثشای Shih,2008.  ضبی )[6]ٍیژگی ّبی فٌی سٍثبت ّب هؼشفی ًوَد

(،اص سٍش ّبی Chatterjee et al,2010. چبتشجی ٍ ّوکبساى)[7]ّبی غٌؼتی پیطٌْبد ًوَد سٍثبتاًتخبة 

Vikor  ٍElectre  [8]دس اًجبم فشآیٌذ ّبی خبظ استفبدُ ًوَدًذ سٍثبتثشای اًتخبة. 
 

 هعیاره چٌذ گیزی تصوین
 دلایل اص یکی کٌین. هی اتخبر هختلفی تػویوبت ًبآگبّبًِ، ٍ آگبّبًِ خَد، سبصهبًی ٍ فشدی صًذگی دس هب ّوِ

 اًسبى ػلوی سٍش ّبی اص استفبدُ است ثذیْی .است هٌطقی ٍ هٌبست تتػویوب اتخبر سبصهبى ّب، ٍ افشاد هَفقیت
 .هی کٌذ یبسی صهیٌِ ایي دس سا
 هطلَثیت ػذم ٍ ّضیٌِ، هطلَثیت سَد، ًظیش تػوین گیشی هؼیبس چٌذ یب یک تػوین هسبلِ ّش دس هؼوَل، طَس ثِ

 هؼیبسُ تک سا آى ثبضذ هؼیبس بی یک ّذف ثْیٌِ سبصی دس غذد تٌْب تػوین گیشی هَسد هسبلِ اگش است. هذًظش
هؼیبسُ  چٌذ تػوین گیشی هسبلِ یک سا آى گیشًذُ ثبضذ تػوین ًظش هَسد هؼیبس، یک اص ثیص اگش ٍلی گَیٌذ

MCDM4 اص طیفی هی دّذ، اجبصُ کِ است تکٌیک ّب اص سشی یک ضبهل چٌذ هؼیبسُ تػوین گیشی سٍش . گَیٌذ 
ستجِ  ریٌفغ گشٍُ ّبی ٍ کبسضٌبسبى ثَسیلِ سپس ٍ ضذُ ٍصى دّی ٍ اهتیبصدّی یک هَضَع ثِ ٍاثستِ هؼیبسّبی

 ثٌذی ضًَذ.

 اص پژٍّص ایي هی ضَد. دس تقسین "ضبخػِ چٌذ " ٍ "هٌظَسُ چٌذ " گشٍُ دٍ ثِ "هؼیبسُ چٌذ تػوین گیشی "
 .است ضذُ استفبدُ تػوین اتخبر ثشای ضبخػِ ای چٌذ تػوین گیشی سٍش ّبی

 

 (MADM)ای شاخصه  چٌذ تصوین گیزی هذل

MADM  اسائِ ضبخػِ چٌذ ّذف تػوین گیشی ضذ. هطشح 7آسًَف ٍ 6اکبف ، 5چشچوي تَسط 1957دس سبل 
هذل ّبی  است. هسبئل حل ثشای جَاة ثِ هطلَة تشیي دستشسی دس تػوین گیشًذگبى ثِ ساٌّوبیی ٍ کوک

MADM تػوین  هؼیبس یک اص ثیص تػوین هسبلِ یک دس اگش ضبخِ تػوین گیشی ّب است. ضٌبختِ ضذُ تشیي

چٌذ  ًَع اص تػوین هذل کیفی(، یب )کوی ثبضٌذ ضذُ تؼشیف گسستِ غَست ثِ ثبضذ ٍ هؼیبسّب ػول هلاک گیشی

 .ّستٌذ گستشدُ ای ثسیبس تکٌیکی تٌَع داسای هذلْب ایي است. ضبخػِ ای

 : هی گشدد فشهَلِ صیش گیشی تػوین هبتشیس غَست ثِ  (MADM)  ضبخػِ چٌذ هذل

                                                           
4
 . Multi-Criteria Decision Making 

5
  .Churchman 

6
  .Ackoff 

7
  .Arnoff 



 
 

 
 
ام ثشای  jًطبى دٌّذُ اسصش ضبخع  ام ٍ  jضبخع  دٌّذُ ًطبى ام،  iگضیٌِ  دٌّذُ ًطبى کِ  سیطَ ثِ

 ام است. iگضیٌِ 

 جٌجِ ّبی داسای ایي تکٌیک ّب حبل ایي ثب ّستٌذ، گستشدُ ای تکٌیکی تٌَع داسای MADMهتذّبی  اگشچِ
اًذاصُ  ٍاحذّبی ضبخع ّب، ثیي دس گبًِ، تؼبسؼ چٌذ ضبخع ّبی ّب، گضیٌِ جَدٍ هبًٌذ ّستٌذ خبظ هطتشک

 :هی پشداصین آًْب هؼشفی ثِ صیش دس کِ .هبتشیس تػوین ٍ تػوین هؼیبسّبی ٍصى ّوگَى، ًب گیشی
 

 ثٌذی ستجِ یب ٍ آًْب اًتخبة هَسد دس ٍ گیشًذ هی قشاس ثشسسی هَسد گضیٌِ هطخػی تؼذاد هسبئل ایي دس : گشیٌه ها
 .ثبضٌذ خیلی صیبد یب ٍ هحذٍد هی تَاًذ ًظش هَسد گضیٌِ ّبی تؼذاد هی پزیشد. غَست

 هسبلِ دس ثبیذ کِ تػوین گیشًذُ داسد ضبخع چٌذیي ضبخػِ، چٌذ تػوین گیشی هسبلِ ّش :چٌذگاًه شاخص های
 .داسد تػوین هبّیت هسبلِ ثِ ثستگی ضبخع ّب تؼذاد کٌذ. هطخع کبهلا سا ّب آى

 هؼٌبداس جْت لزا هتفبٍتی است. اًذاصُ گیشی هقیبس داسای دیگش ضبخع ثِ ًسجت ضبخع ّش :بی هقیاس ٍاحذهای
 اّویت کِ گًَِ ای ثِ هی ضَد، دادُ ّب ثی هقیبس کشدى ثِ اقذام ػلوی سٍش ّبی طشیق اص ًتبیج ٍ هحبسجبت ضذى
 چٌذ تػوین گیشی فٌَى دس بدادُ ّ سبصی ثی هقیبس سٍش ّبی سیبضی هْن تشیي گشدد. حفظ دادُ ّب ًسجی

  .است اقلیذسی ٍ خطی،سبػتی ًشم ّبی اص استفبدُ ضبخػِ ای
تػوین  هسئلِ کل دس ساستبی آى اّویت هیضاى اًؼکبس هٌظَس ثِ ثبیذ ضبخع ّب اص یک ّش ٍصى :ها شاخص ٍسى

 هؼیبسّب ثِ یبفتِ تخػیع اٍصاى ثیبى هی کٌٌذ. سا ضبخع ّش ًسجی اّویت ٍصى ّب ایي ٍاقغ دس گشدد تؼییي گیشی

(n ِک )ثشداس  غَست ثِ ًطبى هی دٌّذ سا آًْب اص ّشیک ًسجی اّویت هؼیبس داسینW ثذیي هی ضًَذ، دادُ ًوبیص 
 :غَست

W = ( ) 
 

 هعیارها اس هزیك ٍسى تعییي

 ضبخع ّب ًسجی داضتي اّویت ثِ ًیبص MADMهسبئل  اکثش دس هی کٌٌذ. ثیبى سا ضبخع ّش ًسجی اّویت ٍصى،
 کوک ثِ یب ٍ تػوین گیشًذُ تَسط هستقیوب هی تَاًذ ضبخع ّب ثِ هشثَط ٍصى ّبی داسد. ٍجَد ضذُ اًذ ًشهبل کِ



 
 

 آًتشٍپی ضبًَىسٍش  اص ٍصى تؼییي ثشای پژٍّص ایي دادُ ضَد. دس تخػیع هؼیبسّب ثِ هَجَد ػلوی سٍش ّبی
 .است ضذُ استفبدُ

 

 تحقیق اجزایی تکٌیك هعزفی
 .پشداصین هی ای چٌذ ضبخػِ TOPSIS سٍش تػوین گیشی هؼشفی ِث اداهِ دس

 ثٌذی ستجِ هؼیبس nثِ  تَجِ ثب گضیٌِ mآى  دس گشدیذ کِ اسائِ یَى ٍ َّاًگ تَسط 1981دس سبل  TOPSISسٍش 
 اص سا فبغلِ ثیطتشیي ٍ هثجت آل ایذُ جَاة اص سا فبغلِ کوتشیي ای است کِ گضیٌِ اًتخبة سٍش ایي اسبس ضَد. هی

 :هی ثبضذ صیش ضشح ثِ هشحلِ 6 ضبهل TOPSISسٍش  ثِ هسبلِ حل یک داسد. هٌفی ُ آل ایذ جَاة
 

هی  غَست صیش اص فشهَل استفبدُ ثب ضذُ ثی هقیبس هبتشیس یک ثِ هَجَد تػوین گیشی هبتشیس تجذیل  -1

 .گیشد
                                    (1ساثطِ)

 
 الگَسیتن. ٍسٍدی ثِ ػٌَاى ثِ Wثشداس ثَدى هفشٍؼثب (، V) ٍصیي هقیبس ثی هبتشیس ایجبد  -2

 یؼٌی:
 

                                                                     (2ساثطِ)
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 هثجت: ایذُ آل گضیٌِ(: 4ساثطِ )

  
 
 گضیٌِ ایذُ آل هٌفی:(: 5ساثطِ )      

  
 
 

 )فبغلِ( جذائی اًذاصُ هحبسجِ  -4
 است: قشاس ثذیي ذسیاقلی سٍش اص استفبدُ ثب ّب آل ایذُ ثب امi گضیٌِ  فبغلِ



 
 

 

         (6ساثطِ)        

         

         (7ساثطِ)        
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 هی کٌین:

 

                                               ( 8ساثطِ)  

 
 ثَد. ًضدیک تش خَاّذ ٍاحذ ثِ اسصش  ثبضذ، ًضدیک تش آل  ایذُ حل ساُ ثِ گضیٌِ  اًذاصُ ّش

 

 سا هسبلِ هفشٍؼ اص هَجَد گضیٌِ ّبی هی تَاى ًضٍلی  تشتیت ثشاسبس .گضیٌِ ّب ستجِ ثٌذی  -6
  ًوَد. ثٌذی ستجِ اّویت شیيثیطت ثشاسبس

 

 

 

 

  سهام اًتخاب هعیارهای ٍ ٍسى دهی شٌاسایی

 گزاضتيغٌؼتی ثشای ثشخی اص ػولیبت  سٍثبت(، اًتخبة هٌبست تشیي 2004ٍ ّوکبساى،  Bhangaleدس ایي تحقیق)

ُ اص ٍیژگی غٌؼتی اغلت ثب استفبد سٍثبتػولکشد یک  ثشسسی هی ضَد. ثب ػجَس اص هَاًغ خبظ ثشداضتي قطؼبت  _

ٍ 12، ثشد کٌتشل ضذُ 11، ظشفیت حبفظ10ِ، ظشفیت ثبس9، دقت8ّبی هختلف هطخع هی گشدد. قبثلیت تکشاسپزیشی

 .دس ًظش گشفتِ هی ضًَذ سٍثبتثِ ػٌَاى هْن تشیي ٍیژگی ّبی هَثش ثش تػوین گیشی  دس اًتخبة  13سشػت
هی ثبضذ خع ثب دقت تؼشیف ضذُ دس دفؼبت هکشس دس تکشاس سفتي ثِ یک هَقؼیت هط سٍثبتتَاًبیی یک قبثلیت تکشاس، 

. سفتي ثِ هَقؼیت ستدس سفتي ثِ یک هَقؼیت هطخع ضذُ ثذٍى داضتي خطب سٍثبتتَاًبیی ،  سٍثبتٍ دقت 

                                                           
8
 .    Repeatability 

9 .   Accuracy 
10  .Load Capacity 
11  .Memory Capacity 
12  .Manipulator Reach 
13  .Velocity 



 
 

 سٍثبتدقت تَاى گفت کِ هقذاس  پس هی. ّب غیش هوکي است سٍثبتهطخع ضذُ ثطَس دقیق ٍ ثذٍى خطب ثشای ّوِ 

تش ثبضذ  ٍ ّش چِ ثِ غفش ًضدیک گیشد ًسجت ثِ ًقطِ هطخع ضذُ قشاس هی ٍثبتسثؼٌَاى حذاقل خطبیی است کِ 

ی دقت خَثی ًذاضتِ ثبضذ ٍلی سٍثبتدٍ هقَلِ جذا اص ّن ّستٌذ ٍ هوکي است  سٍثبتدقت  ٍ قبثلیت تکشاس ت.ثْتش اس

ظشفیت . سجی استدقت یک هقذاس هطلق ثَدُ ٍ تکشاس پزیشی یک هقذاس ً. تکشاس پزیشی خَثی داضتِ ثبضذ ٍ ثشػکس

سشػتی  14حذاکثش سشػت ًَک هی تَاًذ ثذٍى تبثیش ثش ػولکشد آى حول ًوبیذ.  سٍثبتثبس حذاکثش ثبسی است کِ یک 

، تؼذاد ًقبط یب گبم سٍثبتظشفیت حبفظِ یک  .بثت داضتِ ثبضذًسجت ثِ یک ًقطِ ثاست کِ یک سٍثبت هی تَاًذ 

 د یک هسیش اص پیص تؼشیف ضذُ دس حبفظِ خَد رخیشُ کٌیذ.ّبیی است کِ هی تَاًذ ثِ ٌّگبم ػجَس دس اهتذا

دستشسی کٌتشل ضذُ، حذاکثش فبغلِ ای است کِ هی تَاًذ تَسط ثبصٍّبی هکبًیکی پَضص دادُ ضَد ثِ طَسی کِ 

 ثگیشد. 15چٌگ ثب ثشداضتي قطؼبت ثتَاًذ اجسبم سا_دس ًظش گشفتِ ضذُ ثشای فشآیٌذ گزاضتي سٍثبت

دس تؼییي ٍصى ًسجی هؼیبسّب استفبدُ ضذُ است.   (2004ٍ ّوکبساى،  (Bhangaleتحقیق  دس ایي هقبلِ اص ًتبیج

  (MC)، ظشفیت حبفظِ (MTS)، حذاکثش سشػت ًَک (RE)، تکشاس (LC)اص پٌج ٍیژگی هختلف ظشفیت ثبس آًْب 

اکثش سشػت استفبدُ ًوَدًذ، کِ ٍیژگی ّبی ظشفیت ثبس، حذ سٍثبتثشای اًتخبة   (MR) دستشسی کٌتشل ضذٍُ 

ٍ ٍیژگی  تکشاسپزیشی یک ٍیژگی غیش هفیذ  ،ثؼٌَاى ٍیژگی ّبی هفیذدستشسی کٌتشل ضذُ ًَک، ظشفیت حبفظِ ٍ 

تش ثؼٌَاى هقذاس هطلَة ٍ دس ٍیژگی ّبی غیش هفیذ هقبدیش ػذدی  هی ثبضذ. دس ٍیژگی ّبی هفیذ هقبدیش ػذدی ثضسگ

 ّبی غٌؼتی هطبثق آًچِ دس جذٍل سٍثبتیي، هسبلِ اًتخبة ثٌبثشا تش ثؼٌَاى هقذاس هطلَة هحسَة هی ضَد. کَچک

 .ٍ ّفت سٍثبت جبیگضیي خَاّذ ثَد ضبخعآهذُ، هتطکل اص پٌج  ثب ػٌَاى هبتشیس تػوین گیشی 1

 

تحقیق گیزی تصوین هاتزیس  جذٍل 1: 

 LR (kg) RE (mm) MTS (mm/s) MC MR (mm) رٍبات ردیف
       
1 ASEA-IRB 60/2 60 0.40 2540 500 990 
2 Cincinnati Milacrone T3-726 6.35 0.15 1016 3000 1041 
3 Cybotech V15 Electric Robot 6.8 0.10 1727.2 1500 1676 
4 Hitachi America Process Robot 10 0.20 1000 2000 965 
5 Unimation PUMA 500/600 2.5 0.10 560 500 915 
6 United States Robots Maker 110 4.5 0.08 1016 350 508 
7 Yaskawa Electric Motoman L3C 3 0.10 177 1000 920 
       

 

                                                           
14  .Maximum Tip Speed 
15  .Grasp 



 
 

Bhangale  ّب سا  ثب استفبدُ اص سٍش ضبخع ٍصى ّش یک اص (2004) ٍ ّوکبساًصAHP  ِهحبسجِ ًوَدًذ ک

 .بضذقبثل هطبّذُ هی ث 2هقبدیش آًْب دس جذٍل 

ها شاخص ًسبی ٍسى: 2 جذٍل  

های مساله   شاخص 
     

 0.2286 0.2430 0.2668 0.2042 0.1761   ٍصى ًسجی ضبخع

 تحقیق هحبسجبت :هأخز

 طزاحی هذل

ثب استفبدُ اص ساثطِ هبتشیس هَصٍى استفبدُ هی ضَد، کِ ایي  ، اص هبتشیس تػوین گیشی ًشهبلیضTOPSISُدس سٍش 

  .ًطبى دادُ ضذُ است 3ٍ دس جذٍل هحبسجِ  (3)

ًزهالیشه گیزی تصوین هاتزیس  جذٍل3: 

 LR (kg) RE (mm) MTS رٍبات
(mm/s) MC MR (mm) 

      
1 0.1528 0.1435 0.1516 0.0264 0.0727 
2 0.0162 0.0538 0.0606 0.1586 0.0764 
3 0.0173 0.0359 0.1031 0.0793 0.1231 
4 0.0255 0.0717 0.0597 0.1058 0.0709 
5 0.0064 0.0359 0.0334 0.0264 0.0672 
6 0.0115 0.0287 0.0606 0.0185 0.0373 
7 0.0076 0.0359 0.1061 0.0529 0.0675 
      

 
 

 

 4( ساُ حل ّبی ایذُ آل هثجت ٍ ایذُ آل هٌفی ثِ تشتیت هحبسجِ، ٍ دس جذٍل 5( ٍ )4حبل، ثب استفبدُ اص سٍاثط  )

 ضذُ است. آٍسدُ 

هٌفی ٍ هثبت آل ایذه های حل راه: 4 جذٍل  

 0.1528 0.0287 0.1516 0.1586 0.1231 

 0.0064 0.1435 0.0334 0.0185 0.0373 
 



 
 

جبیگضیي اص ساُ حل ایذُ آل هثجت ٍ ساُ  سٍثبت( اًذاصُ جذایی )فبغلِ( ّش 7( ٍ )6سٍاثط )  ثب استفبدُ اص دس ایي هشحلِ

 قبثل هطبّذُ هی ثبضذ.  5سجِ هی ضَد، کِ ًتبیج حبغل دس جذٍل حل ایذُ آل هٌفی هحب

 ٍ هٌفی هثبت آل ایذه حل راه اس رٍبات هز : فاصله5جذٍل 

 7 6 5 4 3 2 1 سٍثبت

 0.1822 0.1724 0.1645 0.1790 0.2367 0.2350 0.1935 

 0.1916 0.1733 0.1661 0.1222 0.1120 0.1181 0.1377 

 
( هحبسجِ 13ایذُ آل ثب استفبدُ اص ساثطِ ) ّبی دیکی ًسجی سٍثبت ّبی کبًذیذ ًسجت ثِ ساُ حلدس ًْبیت، هقبدیش ًض

 1ضوبسُ  سٍثبتثذیي غَست کِ  هٌجش گشدیذ. 6ّب هطبثق جذٍل  سٍثبتضذ کِ ًتبیج هحبسجبت ثِ ستجِ ثٌذی ایي 

(ASEA-IRB 60/2)  ،3ضوبسُ  سٍثبتدس ستجِ اٍل (Cybotech V15 Electric Robot)  ،سٍثبتدس ستجِ دٍم 

 4ٍ  6، 7، 5ثتشتیت دس ستجِ ّبی  7تب  4ّبی  سٍثبتدس ستجِ سَم ٍ  (Cincinnati Milacrone T3-726) 2ضوبسُ 

 جبی گشفتٌذ.

ًسبی ًشدیکی هقادیز: 6 جذٍل  

 7 6 5 4 3 2 1 سٍثبت

 0.5126 0.5013 0.5026 0.4058 0.3211 0.3344 0.4157 

 

 پیشٌهادات ٍ ًتیجه گیزی
، (RE) پزیشی، تکشاس(LC)ظشفیت ثبس ، سٍثبت اًتخبة ثشای هَثش هؼیبسّبی حبضش تحقیق دس کِ ثب تَجِ ثِ ایٌکِ 

 دس ًظش گشفتِ ضذُ ثَد،  (MR)ٍ دستشسی کٌتشل ضذُ   (MC)، ظشفیت حبفظِ (MTS)حذاکثش سشػت ًَک 
 هیضاى ٍ ٍصى ثیطتشیي داسای دستشسی کٌتشل ضذُ ظشفیت حبفظِ ٍ ، سشػت ًَک، ضذُ اًجبم تحقیقبت ثشاسبس
 ایي ثِ Pick_N_Placeسٍثبت اص ًَع  خشیذ ٌّگبم ثِ فؼبلاى دس صهیٌِ سٍثبتیک  کِ است لاصم پس ّستٌذ اّویت

 .ثبضٌذ ثیطتشی داضتِ تَجِ هؼیبس سِ

ش، سٍ ایي اص استفبدُ ثب کِ کشدین استفبدُ TOPSISسٍش  اص ّبی غٌؼتی هَسد هطبلؼِ سٍثبت اٍلَیت ثٌذی ثشای

 .است ضذُ هطخع (6دس جذٍل) سٍثبتثشای اًتخبة هٌبست تشیي  ًْبیی اٍلَیت

 :داد صیش تَسؼِ هَاسد دس سا حبغل تحقیق هی تَاى پژٍّص ایي اص اص حبغل ًتبیج ثشاسبس ٍ پبیبى دس

 ُسٍش ّبی  سبیش اص استفبدMADMدس هَثش هستقل اٍلَیت ثٌذی ضبخع ّبی ٍ تؼییي ثشای ، هطبلؼبتی 
 .ّبی غٌؼتی ٍثبتس اًتخبة

 ُهَسد استفبدُ دس غٌؼت. اًَاع سٍثبت ّبی  ستجِ ثٌذی ثشای تکٌیک ایي اص استفبد 
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