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 ר הקורסתאו

  מקצועות קדם
 Rhinoceros 3Dבתוכנת  מידול

 Grasshopperבהפעלת  ידע

 סיכום תמציתי של הקורס

תכנון והפעלה של תא ייצור רובוטי ב יםבסיסיויכולות ידע הבנה, מטרת הקורס להקנות לסטודנטים 
 לצרכים אדריכליים.

עות רובוטיות, בדגש על בניית כלי והעברתן לזרו ,פרקטיקות ייצור ידניותניתוח בהקורס יתמקד 

  של אלמנטים אדריכליים. פיזיוייצור ( toolpath planning)העבודה, תכנון מסלולי פעולה 

 מעולם ומושגים כליםשל  שילובשנובעים מ הספציפיים לאתגרים ייחשפו התלמידים, הקורס במסגרת
 ידי על רובוטיות פרוצדורותל ידניות לותפעו, וירכשו כלים בעזרתם יוכלו לתרגם והרובוטי יצור הידניהי

 .בקרהו , שליטהפרוצדורות ייצור חומרי, לעיבוד כלים פיתוח

הרחיב את מיועד לסטודנטים לתארים מתקדמים וסטודנטים משנים מתקדמות המעוניינים להקורס 
זרועות להפעלה של ספציפיים ולרכוש כלים  בייצור דיגיטלי,התמחות לעיצוב ממוחשב, הידע שלהם ב

 ת.יאדריכלבסביבה  ותרובוטי
 .סטודנטים 14, הקורס מוגבל למהסטודיו הגלובלינתן עדיפות לסטודנטים ית

 שיטות הוראה 

 יההנחיו , תרגולהרצאה
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 אתרי אינטרנט וקישורים

1. https://www.robotsinarchitecture.org/kuka-prc 
2. https://www.draw.io/ 
3. http://papers.cumincad.org/ 
4. https://www.kuka.com/en-de/products/robot-systems/industrial-robots/kr-agilus 
5. https://www.kuka.com/en-de/products/robot-systems/industrial-robots/kr-60 

 (ציוד, תוכנה וכו')  חומרים נוספים

 הבאות: ותתוכנם ובהסטודנטים נדרשים להיות מצוידים במחשבי

Minimum configuration:  
Intel Core i5 or higher, 8 GB Ram and a minimum of 30 GB free on the hard drive. 
Software: 
Rhino 5.0 or later, Latest compatible Grasshopper plugin, Adobe Photoshop, InDesign and 
Illustrator.  

 

 דרישות הקורס

 הגשות )לא סופי, נתון לשינויים(

  הגשת אמצע והגשה סופית. –טר יתקיימו שתי הגשות ססמבמהלך ה

https://www.robotsinarchitecture.org/kuka-prc
https://www.draw.io/
http://papers.cumincad.org/
https://www.kuka.com/en-de/products/robot-systems/industrial-robots/kr-agilus
https://www.kuka.com/en-de/products/robot-systems/industrial-robots/kr-60
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 )לא סופי, נתון לשינויים( מטלות

 במהלך הסמסטר יינתנו תרגילים שבועיים לתרגול החומר שנלמד בכיתה

 

 יות הערכהמדינ

 קריטריונים להערכת העבודה של הסטודנט/ית

. פוטנציאלעל  ולא בפועל ביצועים בסיס על ה תדורגעבודהלפיכך, . הקורס מקנה יכולות פרקטיות
 תתבסס על היכולת ההערכה. ועשייה, השתתפות, כוונה של כשילוב מוגדרים, הזה במקרה, ביצועים

את ישנה ציפייה מהסטודנטים לקדם  .בקורס בשיח ולהשתתףאת עבודתם  לפתחים הסטודנט של
 .פרודוקטיביים להיות כדי תחכו אל .המרצה עם יומיומי מגע ללאמשיעור לשיעור  שלהם פרויקטה

 ה/תלמיד, עת בכל, אם. בקורס והן של התהליך התוצר הסופי של הן את ההערכה ישקפו הציונים
, כמובן לכך הנוגעות שאלות או בעיות אם ישנן או, המפורטות בדרישות לעמוד יםמסוגל םאינ

 .המרצהלהעלות זאת ולקבוע פגישה עם  צריכים היא/שהוא

 מרכיבי הציון:

 25%: בקבוצה השתתפות

 20%: לשיעור והגשת תרגילים הכנה

 50%: פרויקט

 נוכחות ואיחורים
 נוכחותלפיכך ה ,מתבסס על התקדמות בהבנה ורכישת כלים משיעור לשיעורהידע המוקנה בקורס 

עליהם להשלים את  – מוצדקתמלהגיע לשיעור בשל סיבה  מנועיםבמידה וסטודנט/ים . חובה היא
 לגרום ועלולים לא יתקבלו דתי או חיסורים ללא אישור רפואי .החומר הנלמד עד למועד השיעור הבא

 להורדה בציון

 

 לוח זמנים

 שינויים()לא סופי, נתון ל לו"ז לנושאים השונים ולמטלות

ביחס למקבילה  הדיגיטלי קיימים מעולם הייצור מושגים יחקרו אשר מעשיות משימות שלוש יכלול הקורס

 Subtractive -ו  Additive Manufacturing, טכני שרטוט: המסורתית האדריכלית שלהן במלאכה

Manufacturing .שלבים: 4כוללת ו רובוטי ייצור של לתהליך ביחס גוברת מורכבות מבטאת משימה כל 

 .רובוטל אדםממלאכה  להעברת כללית גישה ופיתוח מבחן כמקרה ספציפית ידנית מלאכה ניתוח .1

 מודפס כלי מחזיק) הנבחר המקרה מחקר עם בקורלציה אישית בהתאמה כלים ערכת בניית .2

 (בתלת מימד

 (Rhino 3D + GH) ספציפי תוצר עבור רובוט מסלול פיתוח .3

 (.KUKA KR 6/KR 60זרוע רובוטית  באמצעות) ספציפי תוצר לייצר כדי כלים ערכת עם ניסוי .4

מחקר באמצעות  האתגרים העיצוביים וההנדסיים בעבודה עם זרועות רובוטיותלמידת |  1-5שבוע 

 .פוטנציאל של שימוש בזרועות רובוטיות תעשייתיות בארכיטקטורההמגבלות וה לעספקולטיבי 
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 , דיאגרמותטכניים שרטוטים: תוצר

 Rhino 3D+GH; Illustrator; Draw.io: הלטפורמפ

סימולציה של , (toolpath planningלמידת שליטה בסיסית בזרוע רובוטית, תכנון מסלול )|  6-10שבוע 

 ופיתוח אסטרטגיות למניעתן.  לבדיקת התנגשויות תהליך הייצור

 Additive Manufacturing :תהליך

 Rhino 3D+GH; KUKA Workvisualה: פלטפורמ

לשליטה בזמן אמת ופיתוח שיטות ייצור  ימיזציה של מסלולים, חיבור ממשקאופט|  11-15שבוע 

 אדפטיביות.

 Subtractive Manufacturingתהליך: 

 Rhino 3D+GH; KUKA Workvisual: הפלטפורמ

 הפרוטוקולים של מתמדתו מחודשת מהערכה כתוצאה בהדרגה יתגבש הפרויקט, כל שלבבמהלך 

 חקירה ישקפו השונים התוצריםאנליזה של וה מידעה כי חיונילפיכך יהיה  .שיופקו והתוצרים םהשוני

 הקשורים ושיטות תאוריות של הרחב בהקשר -תכנון המעשי כמו גם בשיח התאורטי ה בתהליך נמרצת

 .האדריכלי האובייקט על בהקשר של השפעתה לטכנולוגיה, ובמיוחד

 


