
  מכונות להנדסת המחלקה
מכטרוניקה התמחות



?מהי מכטרוניקה 

הגדרה מקובלת•
• Mechatronics is the synergistic combination of precision 

mechanical engineering, electronic control and systems thinking in 
the design of products and manufacturing processes. (Elsevier)

י מהנדסי "ע1969הוצא לראשונה בשנת , ביפן, מקור המונח•
חברת

.Yaskawa Electric. Corp
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והשילוב ביניהםהמכטרוניתהכרת רכיבי המערכת : מטרה

מכטרוניות למערכות מבוא

תכנות
בקר-מיקרו

תקשורת  

חיישנים

מנועים  
חשמליים

http://www.nec.co.jp/press/ja/pr-room/cnt-img/cnt-pc01.jpg


 ,מכטרוניות למערכות מבוא
תחרות

 לתוך להיכנס ,ממבוך לצאת :המשימה
 להגיע יש מכן לאחר .דרכו לעבור "וואדי"

 .להפיל שיש לעמוד

סטודנטים מתכוננים לתחרות–בסרטון 



בקרה מודרנית

היכרות ויישום כלי בקרה מודרניים לתכ  בקרים עבור : מטרה
. בעיות מורכבות

ב  ה    תית

ב  ה מוד נית
(State-space)



מעבדה במכטרוניקה

תכ  של , DCהפעלת מנועי , סינו  רעשים, מדידה של אותות: מטרה
.מימוש בקרים ספרתיים. בקרים ובחינת ביצועיהם

בקרת מהירות ובקרת זווית של מנוע

 ימו  בתוכנת  
LabVIEW , ל ליטה

.וב  ה



תכן מערכות משולבות

,  מידול של מערכות שמשלבות מערכת הנעה
חיישנים שונים ובקרה בעזרת מחשב



תכן מערכות משולבות



  מחקר
ופרויקטים

רובראודה•

מדרגה קפיצת•

סגבראודה•

רובוט-דו•

קופץ זעיר רובוט•

חכמה תפסנית•

עיבוד תהליכי בקרת•



 וב אודה

רובוט בעל יכולת טיפוס על   פיתוח•
.מדרגות

הרובוט תוכנן למשימה שכוללת פתיחת  •
דלתות  והורדת רובוט קטן שיבצע סריקה 

.של החלל





ס בראודה



  רובוט פיתוח
קופץ זעיר

ה יע , אב הטיפוס הראשו 
3.5ל ובה קפיצה של מעל 

מטר

הד ם הנוכחי יכול  
,  לבצע מספר קפיצות

יש לו תקשורת  
ורכיבי ניווט



דינמי חיקוי

  שתאפשר רובוטית מערכת פיתוח
  גלגלים כיסא על שיושב לנכה

שלו העבירות כשר את להגדיל



שיתוף ישראל גרמניה, חכמהתפסניתפיתוח 

תנוע  , אלקטרי-פיאזומנוע 
מטר-של חלקי מיקרו

התפסניתש  מודפסת של 
מאפשר מדידת כוחות של  

ניוטו 20עד 

בעזרת  , הדמיה של מערכת הבקרה
חלק מתוכנת  simscapeתוכנת 

Simulink

זיהוי מיקום החלק בעזרת ראייה  
ממוחשבת

מטרת המחקר לפתח  
שתוכל להניע עובד  תפסנית

.  במכונת עיבוד מדויקת
תנועת העובד תהיה כמה  

המיקום שלו . מטרים-מיקרו
.יקבע בעזרת עיבוד תמונה

מראה כללי של  
מערכת הניסוי



קידוח בחומר מרוכב  

בתוספת הרעדה

התאמת פרמטרי תהליך  

הקידוח בהתאם לחומר בו נמצא  
המקדח

איתור מעבר המקדח מחומר  

אחד לחומר שני בעזרת ניתוח  
אות של פליטה אקוסטית

בקרת תהליכי עיבוד



שילוב כלים מבינה חישובית



לקחת בהומור

באמת שבא לי ללכת  

זה נשמע , למכטרוניקה

מעניין

זה ממש קשה ? מה יש לך

ואנשים נכשלים שם אז עזוב? מה רציני

Fake!!!
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