ويژگي هاي موتور  DC:
موتورهاي DCداراي مدارات درايور گوناگون و الگوريتم هاي مختلفي براي كنترل مي باشند كه در اين فصل به آنها خواهيم پرداخت. از مزاياي اين موتورها، ارزان بودن و ساده بودن مدارات درايور(راه انداز) آنها است . اين موتورها به همراه گيربكس نيز بكار مي روند. (جهت كم كردن سرعت و بالا بردن قدرت آنها)
اصول كار موتور  DC: 

علاوه بر انتخاب نوع موتورها ، قطر چرخ ها و نوع دنده هايي كه براي كاهش سرعت موتورها استفاده                 مي شوند(گيربكس) بر عملكرد ربات تاثير گذارند. 

موتورهاي DC دو ويژگي بسيار مهم دارند: 
1- سرعت موتور تابعي از ولتاژ اعمال شده به دو سر آن است . 

2- گشتاور خروجي موتور تابعي از مقدار جرياني است كه موتور از باتري ها مي كشد. به عبارت ديگر اگر ولتاژ بيشتري به موتور اعمال شود سرعت چرخش موتور افزايش مي يابد و اگر جرياني كه از موتور مي گذرد بيشتر باشد گشتاور بيشتري توليد خواهدشد . 

رابطه بين دو موتور با ولتاژ و گشتاور با جريان در رابطه 1 و 2 نشان داده شده است . 

Kv ثابت سرعت موتور و Kt ثابت گشتاور موتور است . 

(رابطه 1) 
    

     
VoltsRPM=Kv
(رابطه 2)

                 
Amps
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Torque=Kt
سرعت موتور : 

طبق رابطه 1 ، سرعت موتور فقط تابعي از ولتاژ اعمال شده به دو سر آن است. اما اين رابطه بصورت دقيق فقط در مورتورهاي ايده آل برقرار است . 

هنگامي كه شفت موتور در زير بار قرار گيرد سرعت موتور كاهش مي يابد و اگر مقدار بار افزايش يابد و گشتاور كافي به آن اعمال شود مي توان آن را متوقف نمود. كاهش سرعت موتور به علت تلفات ولتاژ دروني موتور است كه هنگام عبور جريان از موتور ايجاد مي شود. همه موتورها مقدارمعيني مقاومت داخلي دارند . 
ولتاژ موثري كه عملا در موتور مورد استفاده قرار مي گيرد با (Vmotor ) نشان داده مي شود . 
در رابطه 3 چگونگي محاسبه (Vmotor ) ارائه شده است . Vin ولتاژ ورودي موتور است كه در آخرين نقطه (ترمينال پاياني) به موتور اعمال مي شود . Iin جريان آمپري است كه از موتور كشيده مي شود. R مقاومت اهمي داخلي موتور است . 
(رابطه 3) 

Vmotor=Vin-IinR
با جايگزين كردن Vmotor بجاي Volts در رابطه 1، رابطه دقيق تري بين سرعت موتور و ولتاژ بدست مي آيد . در قسمت دوم ، رابطه بين سرعت موتور با ولتاژ ورودي و جريان عبوري از موتور بيان شده است . 
(رابطه 4 ) 

RPM=KvVmotor=K(Vin-IinR)
گشتاور موتور :
كشتاور موتور و جريان عبوري از آن با هم نسبت مستقيم دارند و اين تناسب به شكل دقيق تري در رابطه 5 بيان شده است . با در نظر گرفتن انرژي مورد نياز براي راه اندازي موتور اين رابطه تغييرات جزئي خواهد داشت . هنگامي كه موتور در شرايط بي باري قرار دارد (حالتي كه موتور در زير بار نيست و آزادانه مي چرخد) جريان كمتري از باتري ها كشيده مي شود . بخشي از اين جريان بخاطر مقاومت داخلي موتور است و بخشي از آن صرف غلبه بر اينرسي  و اصطكاك داخلي موتور مي شود . جريان كه براي غلبه بر اين تلفات مورد استفاده قرار مي گيرد جريان بي باري نام دارد . 
(رابطه 5 ) 


Torque=kt(Iin-Io)
موتورهاي DC بطور طبيعي سرعت خود را حفظ مي كنند. وقتي يك گشتاور خارجي بر روي شفت موتور اعمال شود موتور بصورت اتوماتيك جريان بيشتري از باتري مي كشد و سرعت اوليه خود را حفظ  مي كند. در اين حالت اضافه جريان براي ايجاد گشتاور اضافي بكار مي رود . 
فرمول محاسبه مقدار جريان در رابطه 6 ارائه شده است . مقدار Iin يك پارامتر مهم در انتخاب اندازه باتري و مدار درايور موتور است : 
(رابطه 6) 
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از تركيب روابط 6 و 4 رابطه 7 ايجاد مي شود كه رابطه بين سرعت و چرخش موتور با ولتاژ ورودي و گشتاور را بيان مي كند : 
(رابطه 7) 
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كيت پزشكي سيار
معرفي : 

با توجه به نياز بشر در زمينه پزشكي و امدادي و كمبود نيروي كار آزموده جهت تشريع در انجام عمليات امدادي در رعايت بهداشت كامل كيت پزشكي سيار يكي از گزينه هايي است كه مي تواند ما را در اين امور ياري كند استفاده هايي كه مي توان از اين دستگاه نام برد به شرح ذيل مي باشد . 
1) براي حمل خون و اعضاي پيوندي با توجه به اهميت آنها و آسيب پذيري آنها نسبت به آلودگي و تغييرات دما مي توان از اين دستگاه استفاده نمود چرا كه با ثابت نگه داشتن دما و نيز استرليزه بودن محفظه ي آن امكان نگهداري خون و اعضاي پيوندي در شرايط دشوار به پيش از مدت معمول خود مي رساند مثلا در نواحي جنگي كه نياز به خون هر لحظه احساس مي شود مي تواند همچون بانك خون سيار عمل كند . 

2) اين ربات توانايي حمل لوازم مربوط به جراحي و استرليزاسيون اين لوازم را داراست و در بيمارستانهاي صحرايي كه امكانات درحد پاييني است و توانايي استرليزه كردن لوازم به طور متوالي نيست قادر است با گاز اوزون (o3) به طور كاملا مكانيزه و بدون هيچ گونه آلودگي لوازم استريل كرده و زمينه اي را براي انجام يك عمل جراحي سالم و موفق فراهم سازد . 

اصول كار موتور DC:
1-ويژگي ها : الف) سرعت موتور تابعي از ولتاژ اعمال شده به دو سرآن است.
2- ب) گشتاور خروجي موتور تابعي از مقدار جرياني است كه موتور از باتري مي كشد به عبارتي ديگر اگر ولتاژ بيشتري به موتور اعمال شود سرعت چرخش موتور را افزايش مي يابد و اگر جرياني كه از موتور مي گذرد بيشتر باشد گشتاور بيشتري توليد خواهد شد . رابطه ي بين دو موتور با ولتاژ و گشتاور با جريان در رابطه ي (1) و (2) نشان داده شده است.Kv ثابت سرعت موتور و Kt ثابت گشتاور موتور است . 
(1)  RPM=Kv
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Volts
(2)  Troque=Kt
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محل استقرار لوازم جراحي در قسمت بالاي ربات به صورت دايره اي بر روي توري هايي كه توانايي عبور گاز استريل كننده را دارند ه است كه به شخص استفاده كننده توانايي ديد بهتر و انتخاب راحت تر را مي دهد، محفظه ي نگهدارنده ي خون و اعضاي پيوندي در قسمت پايين ربات است كه بوسيله ي عايق هاي حرارتي جهت حفظ دما پوشانده شده است كه از اثر گرماي موتور جلوگيري كند اين ربات داراي دو در است كه يكي  در بالاي آن جهت استفاده از ابزار جراحي است و در ديگر در قسمت بدنه براي استفاده از محتواي داخل محفظه مي باشد.
اين درها كاملا اتوماتيك بوده و امكان ورود آلودگي به داخل محفظه را به صفر مي رساند در پايين ترين قسمت ربات موتور قرار دارد كه از نوع موتورهاي DC بوده و قدرت لازم براي به حركت در آوردن 6 چرخ اين ربات را داراست.
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