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 مقدمه و بیان مساله -1

ای هتوانند جای انسان را در محیطهای خودکاری سروکار دارند که میبا ماشین ی روباتیکهافنّاوری

توانند از نظر ظاهر، رفتار و یا فرآیندهای یادگیری و خطرناک و یا در فرآیندهای تولید بگیرند یا می

ای به اند و شاخهشدهالهام گرفته ها از طبیعتامروزه بسیاری از رباتدرک شبیه انسان عمل کنند. 

نامیده  «روبیونیک»ها را اند که اصطلاحاً نگارنده آننام رباتیک الهام گرفته از طبیعت را ایجاد کرده

بسیاری از  .اندرا نیز پدید آورده« رباتیک نرم»ها همچنین شاخه جدیدتری به نام است. این ربات

مونه اند. برای نهای مصنوعی صحبت کردهاساطیر باستانی و بیشترین ادیان جدید در مورد انسان

شده توسط خدای آهنگری و صنعت یونان باستان، ساخته توان به خدمتکاران مکانیکیمی

های نورس )اسکاندیناوی( و های گِلی افسانههای یهودی، غولهای گِلی افسانهولم، گهفائستوس

. از (Sarah H. Wright. (2006)) ای متعلق به پوگمالیون که زنده شد اشاره کرد، مجسمه افسانهگالاتئا

کردند. تالوس مردی میزمان قرن چهارم قبل از میلاد مسیح، اساطیر جزیره کرت به تالوس اشاره 

در  .شده از برنز )برنج( بود که از جزیره کرت در برابر حمله دزدان دریایی محافظت می کردساخته

سال قبل از میلاد( دانش خود در زمینه خواص  270) یونان باستان، مهندس یونانی به نام تسیبیوس

رفت تا اولین ساز هیدرولیکی و همچنین اولین ساعت هوا و گازها و همچنین هیدرولیک را به کار گ

، پرنده ای قبل از میلاد، ریاضی دان یونانی ارخوطس 4آبی با ارقام متحرک را اختراع کند. در قرن 

 )محموی نژاد: الف، کردکرد. او این پرنده را کبوتر خطاب میساخت که با بخار کار می مکانیکی

سنجی در معماری رباتیک با آنتروپوبیونیک و مهندسی انسان(. در این مقاله به 187، ص 1399

 شود.الگوبرداری فیزیولوژیکی از جانداران پرداخته می

 اسی و پیشینه تحقیقنشروش -2

تحلیلی است. ابزار گردآوری داده مشتمل بر مطالعات  -روش تحقیق مقاله حاضر توصیفی روش:

 کتابخانه ای و بنا به ماهیت تحقیق از نوع نظری و رویکرد بنیادین بوده است. 

دان و مخترع یونانی در قرن اول پس از میلاد چندین دستگاه اسکندرانی، ریاضی هرون پیشینه:

هایی ساخت که توسط کاربر قابل تنظیم بودند. او همچنین در متون باقی مانده از خود ماشینخودکار 

)متنی متعلق  Lokapannatti در متن .کردندرا توصیف کرده که با فشار هوا، بخار و یا آب کار می

های توسط رباتشناسی آیین بودایی( آمده که یادگار های بودا بعد از میلاد در مورد کیهان 11به قرن 

اه ها توسط آشوکا شکه این رباتشدند تا اینمکانیکی در برابر حملات امپراطوری رُم محافظت می

متعلق به قرن سوم پس از میلاد، روایتی را از یک  Lie Zi در چین باستان، کتاب .خلع سلاح شدند

از نوشته  چندین قرن قبل ماشین خودکار شبیه به انسان توصیف می کند. در این روایت که متعلق به

 Yan Shi و یک مهندس مکانیک به نام King Mu of Zhou شدن این کتاب است امپراطور چین

، یک کاردستی  Yan Shiکه یک سازنده ماهر بود با یکدیگر ملاقات می کنند. در این ملاقات
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اردستی او، با افتخار به او تقدیم می کند. این کبه شکل پادشاه را با ابعاد مشابه با ابعاد واقعی  مکانیکی

و سایر کتاب  Han Fei Zi شده بود. همچنین در کتاباز چرم، چوب و اعضای مصنوعی ساخته

ها به مواردی از ماشین پرنده خودکار اشاره شده است. در این کتاب ها موزی، ها و سایر کتاب

عنوان مخترعین ، مهندس چینی هم عصر با او بهLu Banمیلاد و قبل از  5قرن  فیسلوف موهیستی

، مخترع 1066اند. در سال توانستند واقعا پرواز کنند شناخته شدههای مصنوعی چوبی که میپرنده

های مکانیکی بود که در چینی، سوسانگ، ساعت آبی را به شکل یک برج ساخت که دارای مجسمه

 (.32، ص 1399)محموی نژاد: ب،  ر می آمدندهای مختلف روز به حرکت دساعت

 
 Getty Images . ماکتی از ساعت آبی سوسانگ؛ ماخذ: عکس از 1تصویر 

 هایهای خودکار را از زمان اختراع ساعت آبی سوسانگ و مجسمهمحققان شروع عصر ماشین

آمدند. این روز به حرکت در میهای مختلف ها در ساعتاند. این مجسمهآن دانسته مکانیکی

ده ریزی استفاده شکردند که در آن از یک ماشین درام قابل برنامهها از مکانیزمی استفاده میمجسمه

های کوچکی متصل شده بود و این اهرم هایی وجود داشت که به اهرمبود. در این سیستم بادامک

ابجایی گرفتند. با جرکاشن( مورداستفاده قرار میای)پها، برای ایجاد صدا با استفاده از سازهای ضربه

در  .کردها و الگوهای مختلفی را به تولید میهای مختلف، این ماشین درام ریتمها به محلبادامک

نما ای را از یک ربات انسانهای اولیهطرح 1495در سال  ایتالیای دوران رنسانس، لئوناردو داوینچی

های با جزئیاتی از یک پیدا شد دارای طرح 1950های یادداشت داوینچی که در دهه کشید. دفتر

بشیند و  توانستشود. این ماشین میبود که امروزه با نام ربات لئوناردو شناخته می شوالیه مکانیکی

نچی بود داوی ومیکبازوها، سر و فکش را نیز تکان دهد. طراحی این دستگاه بر مبنای تحقیقات آنات

نمایش داده شده است. معلوم نیست که داوینچی برای  که در طراحی دیگر او به نام مرد ویترویوسی

 .ساخت این ربات تلاش کرد یا خیر
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ساخته ای به شکل انسان و حیوانات های خودکار پیچیدهماشین 19تا  17در ژاپن، بین قرن های 

اند. نمایش داده شده 18متعلق به قرن  Karakuri zui ها در کتابشد. بسیاری از این ماشینمی

 های مختلفی ازبود. مدل karakuri ningyō  به نام ها، یک عروسک مکانیکییکی از این ماشین

karakuri  نیز وجود داشت؛ Butai karakuriد استفاده قرار می گرفت، ها مورکه اغلب در نمایش

Zashiki karakuri  شد وها استفاده میکه کوچک بود و در خانه Dashi karakuri  که در مراسم

 ها وآفرینی افسانهها برای بازشد. در این گونه مراسم مذهبی از این عروسکمذهبی استفاده می

 (.187، ص 1399نژاد: پ، )محموی شداساطیر استفاده می

 ادبیات تحقیق -3

 ربات و رفتار حیوانی 3-1

های مجازی نرم افزاری اشاره کند؛ البته های واقعی و هم به واسطتواند هم به رباتواژه ربات می

که چه طورکلی، در مورد اینشود. بهاستفاده می« بات»در بیشتر موارد برای مورد دوم از واژه 

گیرند اجماع جمعی وجود ندارد اما تقریباً تمام متخصصان و قرار میها هایی در دسته رباتماشین

 -1های زیر را داشته باشند: ها و قابلیتها همه یا برخی از تواناییهمچنین مردم معتقدند که ربات
صورت الکترونیکی یکی بههای فیزها یا درکداده پردازش-2 نویسی الکترونیکیقبول کردن برنامه

صورت استفاده از اجزا مختلف بدنه خود به -5جابجا شدن  -4تا حدودی خودگردان عمل کردن  -3
کاربردی یا استفاده از فرآیندهای فیزیکی، توانایی تشخیص و ایجاد تغییر در محیط و توانایی نشان 

-یستز ها یا سایر حیوانات باشد.انخصوص رفتاری که شبیه به رفتار انسدادن رفتار هوشمندانه؛ به

ای است که ارتباط نزدیکی با مفهوم ربات دارد. در این رشته به مطالعه شناسی مصنوعی رشته

)گلابچی،  ودشها، بیشتر شبیه به موجودات است پرداخته میجای ماشینشان بههایی که طبیعتگونه

 (.187، ص 1399

 معماری در فضا و بیوروبوتیک 3-2

 آنتروپوبیونیک 3-3

ومیک را ماشین و ارگون -های بیونیک؛ آنتروپوبیونیک کل موضوع تعامل انسان ، ایمپلنترباتیک

 کند.بررسی می

 روبوبیونیک سنسوری 3-4

ردیابی و  ،سنسوری، نوروبیوتیک )بیوتیک عصبی( و بیونیک حرکت. بیونیک سنسورها بیونیک

دت کند. این به شتحریک فیزیکی و شیمیایی، محل و جهت داخل یک محیط را بررسی می پردازش

ها و پردازش اطلاعات هستند های بیونیک حرکت و نوروبیونیک که در مورد تحلیل دادهبه حوزه

ه سه تا از کادار است. هنگامیپا پایدارترین تغییر حرکت جانداران پراه رفتن با شش شود.مربوط می
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برای  هادهند. تلاشسازند )برمی دارند(، بقیه یک مثلث پایدار را تشکیل میپاها گام بعدی را می

حرکت کلاسیک( بدون مدارهای کنترلی حسی و  تقلید این نوع حرکت به طور مصنوعی)بیونیک

های کنترل حرکت حشرات پسبنده نشان داد که پذیر نخواهد بود. پژوهشتنظیمی پیچیده امکان

دهد، پای وسطی دهد، پای جلو به بعدی اطلاع میتبادل اطلاعات در امتداد پاهای هر طرف رخ می

به آخری. کنترل، توسط شش نود )گره( مستقل که به یکدیگر متصل هستند تمرکززدایی )نامتمرکز( 

حد کنترل نامتمرکز )تمرکززدایی شده(، اصل شود. هر پا مولد گام خاص خود را دارد. وامی

توسعه  1996زند. لاورون دوم )لاو فندر روبوتر دوم( که در سال های عصبی را تقریب میشبکه

ی اعنوان یک پلتفرم )سکو( برای بررسی مفاهیم کنترل حرکت خدمت کرد تا وسیله نقلیهیافت، به

سنسور  150زرگی بر چرخ دارد(. لاورون دوم  با های ساخت نیافته )که در آنجا مزیت ببرای زمین

)حسگر( با اهداف مختلف کنترل حرکت آن مجهز شده است. نتایج برای این نوع حرکت، 

ها ها برای مناطقی که به دلایلی دسترسی به آنها، وسایل نقلیه و رباتکاربردهایی در توسعه ماشین

کند. راه رفتن معدنی، سطح مریخ و...( پیدا میها، نواحی های فاضلاب، جنگلدشوار است )کانال

 انسان دوپا هنوز یک چالش برای پژوهشگران باقی می ماند.

 
 Benyus, 2018, p. 38؛ ماخذ: لاورون دوم 48حشره چسبنده و شکل . 2تصویر 

 
 Benyus, 2018, p. 39، ماخذ: الگوی حرکت راه رفتن ششپایی  و کرکس سیاه .3تصویر 

شناختی در حل مسائل های زیستو ساختارها و نظام زمان ظهور حیات بر روی کره زمین طبیعت از

ا سال همهندسی نقش داشته است. طراحی و عملکرد گیاهان و جانوران در فرایند تکاملی طی میلیون

ان ی مورد استفاده جههای طولانی به وقوع پیوسته به راحتبهینه شده است. این الگوها که در زمان

د های بهتر از طبیعت بایحلگیرد. به همین دلیل برای به دست آوردن راهآشفته مهندسی قرار نمی

تلاش کرد. معیارهای زمان ممکن است متفاوت باشد اما اهداف و اجبار های طراحی کردن بسیار 

و همه موجب فشار در  مشابه است. توجه به عملکرد با ارزش، بهینه سازی و بهبود کیفیت همه
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حسین شناختی را تآور نیست که بشر معمولاً ساختارهای زیستگردند. بنابراین تعجبها میطراحی

ریزی استفاده نموده ی برای مهندسی و برنامهگیرها الهام گرفته و از این الهامکرده و اغلب از آن

صد  رفت علم، درخت دانش انسانی پربارتر شده است.های متمادی و با پیشبا گذشت سال است.

اند. ولی ادهدسال پیش مباحث ترمودینامیک، نور و الکتریسته با هم تمامی علم فیزیک را تشکیل می

دانان متخصص داند. بین فیزیکتواند ادعا کند که همه چیز را درباره نور میامروزه هیچ کس نمی

گری که با نور لیزر آزمایش انجام کنند و پژوهشدوربین کار مینور که روی پارامترهای عدسی 

های جدید ادامه دهد شکاف بزرگی به وجود آمده است. هر روزه تقسیم بندی علوم به موضوعمی

ر می تهای بیشتر و تازهکند چون بر تعداد پژوهش گران و محققانی که به بررسی موضوعپیدا می

ده گرایی در جهان گسترش پیدا کرترتیب یک روش تخصصشود و بدینند، مرتباً افزوده میپرداز

شود که آیا افراط در تخصص ثمرات خوبی به همراه دارد یا پیشرفت است. حال این سؤال ایجاد می

به  آیدصنعت را به مخاطره می اندازد؟ آیا بهتر نیست دانشی که از علوم تخصصی به دست می

ورت یک دانش عمومی درآید؟ در این رابطه و برای کاربرد ای گسترش یافته و به صوسیله

ای از نیمه دوم قرن بیستم پا به عرصه حضور گذاشتند و در بهترتحقیقات، علوم رابط یا بین رشته

ها فراهم آمده که ها و تخصصای شرایط مناسبی برای تداخل اندیشهحوزه این علوم بین رشته

باشد که می ای بیونیکاین رابطه یکی از این علوم بین رشته گردد درها میموجب پیشرفت پژوهش

گیری در عرصه تمام علوم به های چشمشناسان و مهندسان پیشرفتهای زیستبا تداخل اندیشه

دست آورده و منجر به بهبود و سازگاری بهتر انسان و صنایع بشری با طبیعت شده است اهمیت 

ای های بودن آن می باشد. در این زمینه محققان از استخراج ایدهل بین رشتهزیاد بیونیک به دلی

های مهندسی تمام علوم سود می جویند. حلها برای راهشناسی و طبیعت و به کار بردن آنزیست

به طور کلی مهندس کسی است که توانائی استخراج عملکرد ماکزیمم با هزینه مینیمم را از موادی 

ه کدارد، داشته باشد و یک طرح مناسب برای رسیدن به هدف ارائه کند در صورتیکه در دسترس 

سازند محدود شده اند. ولی در طبیعت هایی که خودشان میمهندسان اغلب به وسیله برچسب

ک منظور درهای بیولوژیکی بهمرزهای بین مواد و ساختارها از بین رفته است و مطالعه سیستم

شود. دلیل اصلی موارد ذکر شده این های مورد نیاز مفید واقع میهدف های طراحی برایجنبه

های بیولوژیکی اغلب چند عملکردی هستند به همین دلیل است مهندسی باشد که ساختارمی

ای ههای مهندسی ارائه شده و راهبردخلاقیت بیونیک به عنوان یکی از راهکارهای نوین حل مسئله

بار واژه بیونیک را به کار برد نخستین کسی که برای اولین .می گردد آن به طور مستمر استفاده

در همایش نیروی  1960ای در مورد بیونیک در سال بود. او مقاله (J.E. Steelای. استیل)جک

ارائه کرد. تعریف او از بیونیک  (Dayton Ohioدر داتیون اوهایو) Wrighr - Patterson هوایی
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های زنده می باشد یا ها سیستمهایی است که شالوده آنلم سیستمعبارت است از: بیونیک ع

 های زنده شباهت دارند.های زنده را دارند و یا به سیستمخصوصیات سیستم

 نتروپوبیونیک و مهندس انسان سنجیآ 3-5

ای هجهان زنده پیرامون خود نگریسته است. یکی از بهترین طرحانسان همواره برای الهام گرفتن به

باشد. او طرحی از یک ماشین پرنده براساس ( می1452 - 1519ناخته شده از لئوناردو دواینچی )ش

د کننساختمان بدن یک خفاش رسم نمود. البته امروزه وقتی هواپیماها در اطراف زمین پرواز می

کر لگوبرداری کرد، فاین مطلب را ا که از مشاهده طبیعت« پیر»کس درباره دانشمند ایتالیایی هیچ

یک مدل « مایکارل کارمن و هارمن ون»دو پروفسور آناتومی  کند. بعد از لئوناردو داوینچینمی

ویژه از لگن خاصره انسان در دو سیستم داخلی و خارجی تهیه کردند که با یکدیگر مقاومت در 

ارهای های دیگر نیز می توان کند. از نمونهکنهای فشار و نیروهای کششی را تضمین میبرابر استرس

ها اولین هواپیمای بی موتور سبک ( را نام برد. آنIgo Etrich & Ignazioایگو اتریچ و اگنازیو )

های اصلهتوانست فشد و میهای بازدانگان ساختند که به وسیله باد منتقل میسازی از دانهرا با کپی

 ایبعد از لئوناردو دواینچی، کلمان آدر ماشین پرنده (1890د سال )ای را بپیماید چهارصقابل ملاحظه

ا را به هبا طرح او تهیه کرد؛ با این تفاوت که ماشین پرنده وی دارای موتور بود و به جای اینکه بال

-یکی از پیش (O.Lilienthal 1849-1896اورتولیلینتال ) .نمودحرکت درآورد از ملخ استفاده می

عنوان پرواز پرنده در مقام زیر بنای هنر پرواز منتشر کرد و کتابی تحت 1889در سال  کسوتان پرواز

کبوتر  -از بال های پرندگان ساخت و آن را مرغ گلایدری تحت عنوان گلایدر لیلینتال با الگوگیری

(Taube) ده است. در سال های زیادی از طبیعت انجام شدر سال های جدید نیز الگوگیری .نامید

 ( متوجه شد که دلیل چسبیدن گیاهGeorge de Mestralمهندس سویسی، جورج دمسترال) 1927

Cockleburs  به پوستین او، هزاران قلاب کوچکی بود که هر جوانه گیاه را پوشانده است. او هشت

ابداع های این گیاه )کف پوش و قلاب های چسبنده( را مشابه قلاب Velcro سال صرف کرد و

 .نمود

 های تحقیقبیان یافته -4

 شود.در این زمینه اندیشمندان زیر نظریات بدیعی ارائه کرده اند که در ادامه به انها اشاره می

 رادولف باناش 4-1

آلمان( است. او یک Biokon)شبکه   German Biokon-networkرادولف باناش عضو هیئت 

وژی های مورفول)فیزیولوژی عصبی( است که در حوزهشناس متخصص در نوروفیزیولوژی زیست

ای ها، مطالعات مقایسهکارکردی وسیله پرواز پرندگان، در مکانیک سیالات، پرواز زیر آب پنگوئن

کند. فارغ التحصیل دانشگاه فنی برلین، شرکت خود های شناگر وپروازی کار میبین ارگانیسم

ها و در آنجا تأسیس کرد.او در این چارچوب پژوهش 1999( را در سال Evologicsاوولوجیکز )
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های گوناگونی را انجام داد برای مثال وسایل نقلیه زیردریایی خودکار )خودکنترل(، توسعه پروژه

اری تقلیدی(، برقر-های بیومیمتیک )زیستهای به کاراندازی )فعالسازی( جدید، پروانهسیستم

ای و بالهاصطلاح فناوری پرتها و کاربرد بهه شده از دلفینارتباط در زیر آب بر اساس مدل نقش گرفت

ها(. رادولف باناش و توماس اسپک، همراه بسیاری افراد دیگر ها )فینو در ادامه طرح اصل باله

در آلمان، پس از بازنشستگی اینگو رچنبرگ و ورنر  متعلق به نسل جدید پژوهشگران بیونیک

یک ساخت بیولوژیک است که توسط گروه پژوهشی رادولف « فناوری پرتو باله» ناچتیگال هستند.

ها دریافتند که باله دم یک ماهی واکنش عجیبی به فشار نشان باناش کشف و به کار برده شد. آن

شود، همانطور که ممکن است شخص دهد.باله با هل دادن به یک طرف، به سمت دیگر خم نمیمی

 کند.علتما در عوض کل باله در برابر نیروی کنش )اعمال شونده( جهش میانتظار داشته باشد ا

 این، مهاربندی شعاعی در داخل پره )باله( است. 

 
؛ ماخذ: آرشیو نگارندگان.مورچه با میکرودنده )چرخ دنده میکروسکوپی( و ولکرو .4تصویر   

هایی از خاصی از رباتیک است که با ساخت روبات( زیرشاخه  Soft roboticsنرم )انگلیسی رباتیک

ده شهای ساختهکار دارد. سامانهدر موجودات زنده موجود است، سرو مواد بسیار سازگار، مشابه آنچه

 ای را انجامها کارهای تعیین شدهشوند تا مطابق با زیستگاه آنمی سازینرم بهینه بر اساس روباتیک

پردازد های زیستی میبه مطالعه سامانه گیرنده از طبیعتدر حالی است که روباتیک الهامدهند. این 

ها و موانع موجود در حوزه مهندسی و ساخت و به دنبال سازوکارهایی است که بتوانند مشکل

را ساده کند و  ها را از سر راه بردارند. در مرحله بعد، طراح ربات باید سازوکار ساخته شدهروبات

گیرنده از آن را ارتقاء دهد تا وظیفه معینی که مدنظر سازنده آن است انجام دهد. روباتیک الهام

)ماهیچه( یا مواد زیستی  کنندگان زیستیزیستی )چشم(، فعال جانداران روی اجزایی مثل حسگرهای

 .(Asoko, H., deBoo, M. (2001)) متمرکز است )ابریشم( تار عنکبوت
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 .گانبر اساس شکل کوسه دریایی؛ ماخر: آرشیو نگارند روبیونیک. 5تصویر 

های ها بر پایه رفتارحرکتی برخوردار هستند. رفتارهای حرکتی روبات ها از نوعی سامانهبیشتر روبات

حرکت  هطور کلی به دو دستشوند. حرکت در جانوران بهنویسی میحرکتی جانوران طراحی و برنامه

 شود:بندی میروی سطح و حرکت در سیالات طبقه

 دسته اول شامل حرکت در خشکی و حرکت روی سطوح درختان است.  .1

 شود. دسته دوم نیز شنا کردن و پرواز کردن را شامل می .2

در کنفرانس معماری آینده که در کیف برگزار شد، این فرصت را فراهم شد که با برخی از موسسات 

های خاص خود در مورد این موضوع صحبت ری جهان در مورد افکار عمومی و چالشبرجسته معما

ای هکنیم. درک بسیاری از افراد به عنوان یک انحراف، از آنجایی که ما نباید در مورد شروع تمدن

حل کارآمد در سیاره خودمان را حل جدید در فضای بیرونی فکر کنیم، هنگامی که هنوز یک راه

ا دانند. یک فرصت بزرگ بگونه میسیاری دیگر نیز بودند که زندگی در فضا را اینایم، بنکرده

دید های جهای جدید و روشآوریای بهتر که منجر به فنپتانسیل سوق دادن صنعت به سمت آینده

  .شودتفکر برای مشکلات فعلی ما می

. 
 .گانپرژه مریخ با روبات؛ ماخذ: آرشیو نگارند. 6تصویر 

های بیوپلیمر و بازالت به عنوان با استفاده از کامپوزیت  AI SpaceFactoryدر آزمایش برای ناسا، 

های شوند و گزینهالعاده قوی، این مواد را که در زمین به وفور یافت مییک ماده ساختاری فوق

شرکت  .کنداز انتشار جهانی کربن را تولید می ٪9پایدارتری برای بتن و فولاد هستند را تولید کرد که 
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پیمایی است که مسائل مربوط به انسان )مثلاً خرد کند، فضادیگری که روی این چالش کار می

کند. یهای انسانی بررسی مهای فنی با رابطاجتماعی( را برای بهبود کیفیت زندگی و ادغام سیستم

ته تا طراحی گلخانه و یا ماه واکر، یک پایه قمری قدم زده های تعاملی برای فضانوردان، گرفاز بازی

است که با این فرض طراحی شده است که فضا و عناصر مکانی ارتباط نزدیکی با رفتارهای انسان 

انسان را قبل از اعزام افراد به  -های طراحی محوردارند. خوشبختانه، ما می توانیم بسیاری از فرضیه

ب های بوم شناسی بسته مانند قطمحیط آنالوگ بر روی زمین که سیستم زندگی در فضا، در چندین

 ها و زیرزمین هستند را آزمایش کنیم.جنوب، بیابان

 شکلبیوروبات معمار پرنده 4-2

کننده را به اجرا درآورده اند و توانایی در فرانسه نمایشی خیره FRAC های پرنده مرکزروبات

گروهی  به گزارش بنانیوز .اندها به اثبات رساندهبسیاری از منتقدان آنها را در کار گروهی به روبات

در آن حضور پیدا کرده است، توانستند با استفاده  FRACها در نمایشگاهی که مرکزاز این روبات

 متر بسازند. 6قطعه آجر پلی استیرنی برجی به ارتفاع  500از هزار و 

 
 .گانآرشیو نگارند. بیوروبات معماری؛ ماخذ: 7تصویر 

و حسگرهایی است که امکان  های کوادروکوپتر مجهز به قطعات الکترونیکیهر یک از این روبات

ریزی کرد. به بیانی ها را از پیش برنامهتوان آنها را به وجود آورده و همچنین میکنترل دقیق آن

بر  .ی موجود در مسیر را برای روبات تعریف کردتوان مسیر پرواز و انحناها و پیچشهادیگر می

ها از برخورد آنها با یکدیگر در حین اساس گزارش گیزمگ، به علاوه فناوری مدیریت گروه روبات

لیایی به و طراح روبات ایتا« گرامازیو»کند. این نمایشگاه توسط شرکت سوئیسی پرواز جلوگیری می

 برگزار شده است.« رافائلو داندرا»نام 

 بیوروبات مارشکل 4-3

نترل ایجاد حرکت، ک  های مارشکل بر روی چگونگیبیشتر تمرکز تحقیقات انجام شده روی روبات

و یا حل دینامیک روبات بوده است و تلاش کمتری در مطالعه ساختار بدن مار و اقتباس از ظرایف 

های متحرک مارشکل ساخته شده تاکنون چیزی فراتر از آن در طراحی شده است. در نتیجه روبات
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 .Cen, X.-r., J.-m. Zhan ,S.-c)اندیک نمونه آزمایشگاهی نیستند و هنوز پا به عرصه صنعت نگذاشته

Yang and Y. Ma (2008) . 

 
 .11 ، ص1389. ساخت روبات بر اساس اسکلت مار و کاربردی در معماری؛ ماخذ: برازنده و دیگران، 8تصویر 

های مارشکل است تا قابلیت تبدیل کارهای تازه در طراحی روباتمطالعه آناتومی مار و ارائه راه 

ها به یک روبات صنعتی متحرک افزایش یابد. نتیجه این کار یافتن اثر آناتومی مار در کاهش آن

-طراحی روباتگاهی در حرکت موجی کناری است که به ها و طرز تولید نقاط تکیهگشتاور محرک

 .کندهای مارشکل بدون چرخ کمک می

 
 .11، ص 1389. ساخت روبات بر اساس اسکلت مار و کاربردی در معماری؛ ماخذ: برازنده و دیگران، 9تصویر 

 بازوی بیوروباتیک نوازنده 4-4

بازو  ازد. در حقیقت اینها را نگه دارد و پیانو بنومرغتواند تخمساخته شده که می ک بازوی بیونیک

آلات و مواد کره جنوبی از انستیتو ماشین« هیون مین دو» .تواند حرکات دست انسان را تقلید کندمی

این بازوی  .تواند آب بریزد و قیچی را کنترل کندمی کند این ابزاراین بازو را ساخته و ادعا می

بند دارند، به همین دلیل مانند دست انسان  3انگشت است که هرکدام از آنها  4دارای  رباتیک

وان از آن تتواند اشیا را با قدرت کنترل کند. به گفته سازندگان این ربات میپذیر است و میانعطاف

ها اجازه داد به طور فیزیکی با جهان اطراف در کارخانه یا صنایع مختلف استفاده کرد و به ربات

برابر وزن خود را بلند  3تواند جسمی با پوند وزن دارد و می 2.2تباط برقرار کنند. بازوی مذکور ار

های مختلف را شناسایی نوع حسگر وجود دارد که لمس با قدرت 2کند. در این بازوی رباتیک 
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ی را ش این حسگرها در نوک انگشتان، انگشتان و کف دست ابزار به کار رفته اند تا هرگونه کند.می

کند و ساختار و حرکات انگشتان به گفته محققان این بازو مانند دست انسان کار می .شناسایی کنند

های آن را به طور جداگانه حرکت موتور هر انگشت و مفصل 12کند. در کل واقعی را تقلید می

 .دهندمی

 مرد بیوروباتِ معمار 4-5

همکاری مهندسان از سراسر جهان در حال انجام بود سرانجام با برداشتن که با  بیونیک پروژه مرد

نام این  .ها توسط مرد بیونیک پایان یافت و اولین مرد بیونیک جهان متولد شداولین گام

است. رکس برای مستندی  معنی اسکلت رباتیک( بهRobotic Exoskeletonمخفف) Rex روبات

زی حدود ساخته شده و چی« چگونه یک انسان رباتی بسازیم»زیون بریتانیا با عنوان تلوی 4ی از شبکه

 .میلیون دلار هزینه دربرداشته است 1

 
 . روبات انسان نمای رکس؛ ماخذ: آرشیو نگارنده.10تصویر 

 بیوروبات خفاشی فستو 4-5

. های رباتیک اختاپوسی شنیده باشیدبازوهای رباتیک و حتی ، ماهیهای رباتیکشاید در مورد سگ

هترین تواند منجر به خلق باست، می علم بیونیک گذارکه پایه ها با طبیعتتقلید و هماهنگی طراحی

تیک، های ربا( که موفق به طراحی پروانهFesto) صنعتی فیستو ها شود. شرکت اتوماسیونطراحی

بود، در آخرین محصول خود یک ربات خفاشی طراحی  های ربات شدهکانگورو و حتی مورچه

 .است کرده
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 . روبات خفاشی فستو؛ ماخذ: آرشیو نگارنده.11تصویر 

 بیوروبات عروس دریایی هوشمند 4-6

درصد آب تشکیل  99انگیزی هستند که از حدود های دریایی موجودات بسیار شگفتعروس

ترین اند در متنوعها سال توانستهپذیری بالایی دارند و طی میلیوناند. این موجودات تطبیقشده

این موجودات مصنوعی  ها زندگی کنند و خود را با شرایط محیطی جدید سازگار نمایند.محیط

اند. ارتباطات مجهز شده دارای مکانیسم هوشمند و سازگارانه بوده و با درایوهای الکترونیکی

یابی و همچنین تشخیص زمان واقعی، این مدل را قادر یکپارچه، حسگرهای پیچیده، موقعیت

عروس  سازد تا رفتارهای جمعی و هماهنگ را حتی در فضایی بسیار محدود به نمایش گذارد.می

ستو فعالیت و ست. فعنوان بخشی از شبکه آموزشی بیونیک فستو توسعه یافته ادریایی هوشمند، به

ای معتبر، هتلاش خود را برای انتقال اصول پایه طبیعی به جهان صنعت از طریق ارتباط با دانشگاه

دهنده شروع نموده است. ساخت و ساز و توسعه عروس دریایی های توسعهموسسات و شرکت

 بیشتر تر شدن به این موجودات جذاب و همچنین شناختمصنوعی، تلاشی در راستای نزدیک

 .ارایه شد 2008برای اولین بار در نمایشگاه هانوفر در سال  ها است.رفتارهای طبیعی آن

 بیوروبات عنکبوتی  4-7

اند که ، ربات کوچکی اختراع کردهPasadenaناسا در   Jet Propulsion محققان در لابراتوار

خوانده  Spider-botنام  دلیل ظاهر عنکبوت شکل آن بههای کارتونی است و بهیادآور شخصیت

می شود. این روبات پیشرفته ممکن است روزی برای کاوش و اکتشاف در سطح سیارات دیگر به 

های آسمانی، خرده سیارات، های دنباله دار، شهابکار گرفته شود و همچنین موجودات دیگر، ستاره

اه نگهداری از طرف ایستگ و قمرها را کشف و بررسی کند. ربات عنکبوتی، احتمالاً برای تعمیر و

ها، ممکن است این ربات .شودحمایت می (International Space Stationالمللی فضایی )بین

در زمین به عنوان جایگزینی برای انسان در رسیدگی و جمع آوری اطلاعات از مناطق پر خطر 

 های این روبات عبارت است از:استفاده شوند. ویژگی

 ل؛طراحی خاص عنکبوت شک .1

 به کارگیری پا به جای چرخ در مریخ پیما؛ .2
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 حرکت حشره مانند پاها )شش پا(؛ .3

 قابلیت حرکت در سطوح ناهموار و عبور از موانع؛ .4

 شناسایی موانع با استفاده از حسگرها؛ .5

 شناسایی محیط با استفاده از دوربین های مجهز؛ .6

 قابلیت ایجاد یک شبکه ارتباطی؛ .7

 هزینه کم. .8

های بسیار پیماهای معمول، چرخمریخ»گوید: ( مهندس این پروژه میRobert Hoggرابرت هوگ )

توان با پاها انجام داد که شما با چرخ نمی توانید انجام کارآمدی دارند. اما در اینجا کارهایی می

ما قصد داریم تا »گوید: کند. او همچنین میهوگ، تیم تحقیقات ربات کوچک را رهبری می «.دهید

های مختلف را کاوش کند. به و توانایی بسازیم که بتواند نواحی مختلف در محیطربات کوچک 

ها بالا رفته و به عبارت دیگر، در هر زمان، به هرجا برود پاهای ربات عنکبوتی از موانع و صخره

دار غیر قابل دسترس است. یک رسد که در حالت عادی برای مریخ پیماهای چرخهایی میمکان

 دارهای دندانهها بالا رود و یا از صخرهها و دهانه کوهتواند از لبهکل جستجوگر، میشربات حشره

ها بالا رفت، بالا برود؛ اما ویژگی مهمی که باید توان از آنهایی که در حالت دیگر نمیو ناهمواری

رژی نتر حرکت کنید و اکند سریعدر این ربات تقویت شود سرعت آن است. چرخ به شما کمک می

 .کم تری مصرف کنید

 اس پیمجهز به ردیاب جی ماهی ربات 4-8

هد ددر واقع این دستگاه اولین دستگاه هوشمندی است که ساخته شده است و به ما این امکان را می

زنی وهای زیبایی از زیر دریا ضبط کنیم. این دستگاه که که با کنترل و از راه دور تصاویر و فیلم

معادل یک کیلو و صد گرم دارد با داشتن یک دوربین کوچک به ما امکان ضبط تصاویر و ویدئو با 

درجه است و نگرانی بابت وجود  150که زاویه دید دوربین آن دهد. به طوریکیفیت اچ دی را می

قه ویدئو دقی 120تا  90گیگابایتی است و به راحتی  32این دوربین دارای یک رم   نقاط کور نیست

تواند ضبط کند. به نوعی می توانید هنگام شنا کردن فرزندان خود یا حتی خود شما با در اختیار می

 داشتن این دستگاه تصاویر با ارزشی را بگیرید.

 رباتپرنده، نیمنیم 4-9

ای در منزل، مدرسه یا محل کار به درون ساختمان احتمالاً برای شما هم پیش آمده است که پرنده

آمده باشد و راه خروج را گم کرده و خود را به در و دیوار بکوبد. ترس و جیغ و بهم ریختن محیط 

ت اید، یا دوسای را نداشتههم از تبعات معمول چنین وضعیتی است. اگر شانس دیدن چنین صحنه

 !تواند به شما کمک کندمی 2آویترون  دارید دوباره آن را تکرار کنید پرنده بیونیک
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 .1398. نیم پرنده نیم روبات؛ ماخذ: سایت فرانو، 12تصویر 

 های روبوبیونیکروبات 4-10

کنند درک بهتری از تکامل و حرکت حیوانات به دست نما به محققان کمک میهای حیواناین روبات

طور مثال حیوانات چگونه از بهطوری که پرده از اسرار زندگی حیوانات بر داشته شود. آورند، به

ها در نما تنهای حیوانآیند. اما محدوده فعالیت این رباتانگیز خود بر میپس انجام وظایف شگفت

رسانی به های خطرناکی همچون کمکها برای انجام فعالیتزمینه تحقیقات نیست، بلکه از آن

توان به ساخت زیردریایی بر مبنای ها میتشود. از جمله این روباهای امدادی نیز استفاده مینیروی

ها اشاره کرد. در در حوزه ها خفاشهای راداری بر پایه فیزیولوژیها، سیستمفیزیولوژی دولفین

نشانی که هم اکنون توسط کشورهای استرالیا، مکزیک توان به روبات آتشنما میهای انسانروبات

 گیرد، اشاره کرد. رار میو آلمان برای اطفاء حرق مورد استفاده ق

 Pleurobotبیوروبات  4-11 

نام دارد، بر پایه سمندر طراحی شده است. این روبات به دانشمندان  Pleurobotروبات دوم که 

در  EPFLدهندگان کند سیر تکامل جانوران و درمان ستون فقرات را درک کنند. توسعهکمک می

ون فقرات سمندر را برای طراحی این ربات شناسایی نقطه در ست 64مؤسسه فناوری فدرال سوییس 

های جستجو و نجات نیز مورد استفاده اند. این روبات در ماموریتکرده و مورد استفاده قرار داده

 گیرد.قرار می
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 Festoبیوروبات  4-12

Festo آلمانی است. این شرکت آلمانی هر ساله بر اساس الهام گرفتن  یک تأمین کننده اتوماسیون

 Festoه، کند. سال گذشتمی هایی بر پایه شبکه یادگیری بیونیکاقدام به ساخت روبات از طبیعت

این روبات کانگورویی شکل که همانند کانگورو توانایی پریدن از روی موانع را دارد طراحی کرده 

ورد. آاست. این کانگورو بیونیک با هر بار پریدن انرژی لازم برای پریدن بعدی را به دست می

ت با سرعدهند تا در مدت زمان محدودی های پلاستیکی به این کانگورو این توانایی را میتاندون

بالایی حرکت کند. این روبات به منظور ارائه درک درستی از شیوه به کارگیری هوشمندانه انرژی 

 طراحی شده است.

 بیوروبات قورباغه پرنده 4-12

روباتی را با الهام  Weill Conellو کالج دارویی  US San Diegoهای هاروارد، مهندسان دانشگاه

ای طراحی شده است تا همانند یک قورباغه اند. این روبات به گونهها طراحی کردهگرفتن از قورباغه

توانایی پرش کردن را داشته باشد، با این تفاوت که قدرت لازم برای پرش کردن را از طریق احتراق 

 کند. ساختمان فیزیکیهمانند یک موشک پرش می آورد. این روباتاکسیژن و بوتان به دست می

که در بخش بالایی از مواد محکم و بخش انتهایی از پلاستیک   این شکل است این قورباغه پرنده به

پذیر ساخته شده است. این ترکیب نرمی و سختی باعث شده است تا این روبات در برابر انعطاف

های این تغییرات ناگهانی مقاوم بوده و در زمان فرود آمدن شوکی به آن وارد نشود. همه بخش

 اند.از فناوری سه بعدی طراحی شدهروبات با استفاده 

 
 .1398. بیوروبات با الهام گرفتن از قورباغه؛ ماخذ: سایت فرانو، 14تصویر 

 بیوروبات سوسکی با پوشش پلاستیکی 4-13

 که ازاندازها با مشکل روبرو هستند اما زمانیها در بیشتر موارد در مواجه با موانع و دستروبات

کنند اوضاع فرق خواهد کرد. این روبات با الهام گرفتن از سوسک از یک یک پوسته سبک استفاده 

ا حرکت هکند شبیه به سوسکپوسته گرد ساخته شده است. همین موضوع به این روبات کمک می

های جستجو، نجات و نظارت امیدوار هستند این روبات در ماموریت کند. محققان دانشگاه بروکلین

 ده قرار گیرد.بر محیط زیست مورد استفا
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 .1398. بیوروبات با الهام گرفتن از سوسک؛ ماخذ: سایت فرانو، 15تصویر 

 MIT's cheetahبیوروبات  4-14

اولین روبات چهارپایی است که توانایی دویدن و پریدن از روی  MITروبات یوزپلنگ دانشگاه 

مایل در  10موانع را دارد. این روبات که سه فوت ارتفاع دارد، این توانایی را دارد تا با سرعت 

های طولانی را نیز دارد. کیم سانگ بایی استادیار مهندسی ساعت بدود. همچنین توانایی پرش

های چهار پایی است که تاکنون تر از روباتبرابر قوی 20این روبات »گفته است:  MITمکانیک در 

ه ککند. اما زمانیدرصد نیروی خود برای این منظور استفاده می 40اند. این روبات تنها از ساخته شده

طوری ترین روبات جهان خواهد شد. بهاز حداکثر سرعت و پرش خود استفاده کند، تبدیل به سریع

محققان به آرامی قدرت این روبات را افزایش « مایل در ساعت خواهد دوید. 29که با سرعت 

 ,Das S, Bhowmick M) که دوست ندارند آسیبی به آن وارد شوددهند، به دلیل اینمی

Chattopadhyay, 2015). 

 Velociraptor robotبیوروبات  4-15

 28.5ر شرایط ناسازگار با سرعت ، قادر است دMITروبات ولوسیراینور همانند روبات یوزپلنگ 

مایل در ساعت بدود. )البته این آزمایش روی تردمیل انجام شده است.( این روبات حتی از اوسلین 

دود. این روبات توسط مؤسسه علم و صنعت کشور کره تر میترین انسان جهان نیز سریعبوت سریع

های مصنوعی و همچنین دم خود تعادلش طراحی شده است. این روبات قادر است با استفاده از تیغه

 را حفظ کند.



 
 
 

 سنجی در معماری رباتیک با الگوبرداری فیزیولوژیکی از جاندارانآنتروپوبیونیک و مهندسی انسان

ف هنررو     نشررر عرری          
، سال  زعست فنا ری مع اری 

 1، ش اره 1

18 

 
 .1398فرانو، . بیوروبات با الهام گرفتن از یوزپلنگ؛ ماخذ: سایت 16تصویر 

 RoboBeeبیوروبات  4-16

 RoboBeeدانشگاه هاروارد کار روی روباتی شبیه به زنبور عسل را از هفت سال پیش آغاز کرد. 

طراحی شده است. این روبات از  Microroboticsبوده که در آزمایشگاه  یک روبات مکانیکی

افشانی، نظارت، جستجو و توانایی گرده RoboBeeانگیزی برخوردار است. پتانسیل شگفت

 .(Reed, B. (2006))های نجات را دارد. حتی توانایی شیرجه رفتن و شنا کردن را نیز داردماموریت

 گیری و جمعبندینتیجه -5

انه های نوآورهای خلاق مسائل و ایدهحلاستخراج راهی و گیر، الهام، الگوگیریطور کلی بیونیکبه

ها از طریق گردآوری ای است که به مسائلِ موجودات زنده و ماشینباشد و راه تازهمی از طبیعت

بیونیک محدود به رشته  نگرد.دانان،  و مهندسان میشناسان، ریاضیشناسان، روانهای زیستپژوهش

آوری ای از مسائل قابل اجرا است. این علم ماحصل گردهملکه برای دامنه گستردهباشد بخاص نمی

 هایباشد. بیونیک رفتار مکانیسمهای سازنده مهندسان میشناسان و تلاشهای تحلیلیِ زیستفعالیت

توان در نحوی که اصول کشف شده از این مطالعه را میکند، بهطور منظم بررسی میزنده را به

های اخیر علاقه زیادی به تقلید از طبیعت گسترش در دهه ساز بشر استفاده نمود.های دستسیستم

ستفاده ها اها از طبیعت مشتق شده که برای پیشرفت صنایع از آنپیدا کرده است و بسیاری طرح

های گرفته شده از طبیعت به طور دقیق شود. اهمیت این موضوع به این دلیل است که درسمی

 .نندکتکمیل کردن نیازهای انسانی را دارند و به توسعه یک دید جدید در طراحی کمک می ظرفیت

ا های ارتقا دهند که جایگزین انسان گردند. رباتها را به گونهشوند تا ماشینها استفاده میاین فناوری

ای هها در محیطنتوانند در هر موقعیت و برای هر منظوری به کار بروند ولی امروزه بسیاری از آمی
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ه هایی که انسان قادر بها(، فرایندهای تولید یا مکانسازی بمبخطرناک )مانند تشخیص و غیرفعال

ها نای باشند ولی بعضی از آتوانند به هر شکل و قیافهها میشوند. رباتحیات نیست، استفاده می

گیرد ین کار به این دلیل صورت میشود که اشوند تا شبیه انسان به نظر برسند. گفته میطراحی می

شود شود، بیشتر مورد قبول قرار گیرد. تلاش میها که از مردم عادی تقلید میتا رفتارهای این ربات

نما بتوانند راه رفتن، حرف زدن، شناختن و مخصوصاً هر چیزی را که انسان های انسانکه ربات

 تواند انجام دهد، تقلید کنند. می

های مقلد موجودات رباتاند، در پهنه های امروزی که از طبیعت الهام گرفته شدهخیلی از ربات

اتیک ای به نام رباند و شاخهشدهها از طبیعت الهام گرفتهگیرند. امروزه بسیاری از رباتقرار می زنده

. این نامیده است« بیوروباتیک»ها را اند که اصطلاحاً نگارنده آنالهام گرفته از طبیعت را ایجاد کرده

زیرشاخه  رباتیک نرم .اندرا نیز پدید آورده« رباتیک نرم»ها همچنین شاخه جدیدتری به نام ربات

هایی از مواد بسیار سازگار، مشابه آنچه در موجودات است که با ساخت روبات خاصی از رباتیک

شوند می سازیشده بر اساس روباتیک نرم بهینههای ساختهسامانهزنده موجود است، سروکار دارد. 

ای را انجام دهند. این در حالی است که روباتیک ها کارهای تعیین شدهتا مطابق با زیستگاه آن

است که بتوانند  پردازد و به دنبال سازوکارهاییهای زیستی میگیرنده از طبیعت به مطالعه سامانهالهام

ووکانسن ، ژاک1739و  1738های در فرانسه، بین سال بالاخص معماری تاثیرگذار باشد.در علوم و 

ها شامل یک نوازنده فلوت، یک نوازنده نی و های واقعی ساخت. این ماشینچندین ماشین با اندازه

ش دهد، گردن هایش را تکانتوانست بالبودند. این اردک مکانیکی می همچنین یک اردک مکانیکی

را بالا و پایین ببرد، غذا را از دست بازدیدکننده ببلعد و با دفع ماده ای که در قسمت داخلی آن کار 

 Louis Brennan که توسط اژدر بِرنِان .گذاشته شده بود حس توانایی هضم غذا را به بیننده القا کند

از دو پروانه که در جهت عکس یکدیگر می چرخیدند اختراع شد، نیرو محرکه خود را  1877در سال 

 هایی که در داخلآورد. این دو پروانه با بیرون آوردن سریع سیم های فولادی از طبلکبه دست می

اژدر قرار گرفته بودند، به چرخش در می آمدند. اختلاف سرعت در در آزاد کردن سیم ها، به ایستگاه 

این اژدر اولین موشک قابل هدایت  ه سمت هدفش هدایت کند.داد تا اژدر را بساحلی اجازه می

، گواهی ثبت اختراع، برای Ernest Wilson، مخترع بریتانیایی 1897کاربردی در دنیا بود. در سال 

به نام خود ثبت کرد و در سال   شد راساخت یک اژدر که توسط امواج هرتیزان)رادیویی( کنترل می

1898، Nikola Tesla صورت عمومی در معرض نمایش سیم را بهبی کنترل از راه دور یک اژدر

به دلیل  «آرچیبالد لو» .متحده بفروشدگذاشت زیرا قصد داشت آن را به نیروی دریایی ایالات

گ جهانی اول پذیر در جریان جنها و هواپیماهای هدایتتحقیقات نوآورانه اش بر روی موشک

، او یک هواپیمای کنترل 1917شناخته می شود. در سال « های هدایت رادیوییپدر سیستم»عنوان به
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از راه دور را برای یگان پروازی سلطنتی بریتانیا به نمایش گذاشت و در همان سال، اولین موشک 

 .هدایت شونده با سیم را ساخت

 )*( اعلام عدم تعارض منافع

گونه تعارض منافعی برای ایشان وجود دارند که در انجام این پژوهش هیچاعلام مینویسندگان 

شود که منافع شخصی مادی یا غیرمادی نویسنده یا نداشته است. )تعارض منافع به حالتی گفته می

نویسندگان با نتایج پژوهش در تعارض باشد و این موضوع بر روند انجام پژوهش یا اعلام صادقانۀ 

 تأثیر بگذارد(.نتایج 
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Anthropobionics and anthropometric engineering in robotic architecture with 
physiological modeling of living beings 
Abstract 

Abstract 
A branch of technology that deals with the design, construction, implementation and 
application of robots along with the computer systems necessary to control, receive 
sensor responses and process their information is called "robotics". 
Anthropobionics, robotics, bionic implants; Anthropobionics examines the whole 
subject of human-machine interaction and ergonomics. Also, in architecture, sensor 
bionics, neurobionics and movement bionics, bionics of sensors, tracking and 
processing physical and chemical stimulation, examines the location and direction 
inside an environment. The research method of this article is descriptive and 
analytical. The data collection tool includes library studies, and according to the 
nature of the research, it has a theoretical and fundamental approach. The findings 
of the research show that many of today's robots that are inspired by nature fall into 
the realm of robots imitating living beings. Today, many robots are inspired by nature 
and have created a branch called robotics inspired by nature, which the author called 
"biorobotics", and robotics inspired by nature studies biological systems and looks 
for mechanisms that able to be influential in science and especially architecture. 
Key words: anthropobionics, robotics, biomimetic, modeling of living things. 

 


