
 

 

 باسمه تعالی

 1403-1402دوم  جهت ارائه در نیمسال تحصیلطرح درس 

 علوم کامپیوتر گروه علوم ریاضی دانشکده

 کارشناسی ارشد مقطع محاسبه هیو نظر تمیالگور گرایش

 نوع درس مباحث ویژه در نظریه محاسبه نام درس

 
  ■                  نظری              پایه

                    عملی ■   تخصصی

        عملی-نظری ■      اختیاری

 فاطمه زهرا صابری فر نام استاد 3 تعداد واحد

 82884765 تلفن دفترکار - نیازدروس پیش

 Fz.saberifar@modares.ac.ir پست الکترونیک - نیازدروس هم

 

  درساهداف: 

 احی حرکت رباتها و ساختار هندسی ربات و محیطا رویکرد طرمسائل رباتیک بحل  مبنایی طراحی و ارائه الگوریتمهای .1

 ها و آنالیز الگوریتمهاارائه ساختمان داده های مناسب این الگوریتم .2

 

  عملی بود، نوع آموزش در توضیحات بیان شود(-)در صورتی که واحد عملی یا نظری ارائه در کلاس:رئوس مطالب و برنامه 

 توضیحات موضوع جلسه درس شماره جلسه

  حوزه نیا یحرکت رباتها و مسائل اصل یو طراح یتمیالگور کیبر ربات یمقدمه ا جلسه اول

  معرفی ساختار یک سیستم رباتیک  جلسه دوم

  کیربات یستمهایمورد استفاده در س یاصل یبا سنسورها ییابتدا ییآشنا جلسه سوم

   سنسورهاتعریف  یاضیمجرد و ر یمدلها یبررس جلسه چهارم

   کیربات ستمیس کی( در Configuration Space) یبند کرهیپ یفضامبحث  جلسه پنجم

و انواع  کیربات یستمهای( سCombinatorial Planning) یاتیبیحرکت ترک یطراح مبحث جلسه ششم

 آن یتمهایروشها و الگور

 

  و الگوریتمهای آنها Road Mapsمبحث ساخت انواع  جلسه هفتم

 یو روشها تمهایانواع الگور یحرکت ربات و بررس یطهایدر مح Cell Decomposition مبحث جلسه هشتم

 (1) هاآن 

 

 یو روشها تمهایانواع الگور یحرکت ربات و بررس یطهایدر مح Cell Decomposition مبحث جلسه نهم

 (2) هاآن 

 

در  کیدر حل مسائل ربات جیرا یکردیبه عنوان رو Sample-based motion planning مبحث جلسه دهم

 (1) آن یتمهایو الگور ، پیچیدگی هاو انواع روشها عملدر 

 

در  کیدر حل مسائل ربات جیرا یکردیبه عنوان رو Sample-based motion planning مبحث جلسه یازدهم

 (2) آن یتمهایو الگور ، پیچیدگی هاو انواع روشها عملدر 

 

  ناشناختهو یطهای پیوسته طراحی حرکت در محالگوریتمهای  جلسه دوازدهم

  محیط مدل هندسیداشتن ناوبری بهینه در محیطهای بدون  جلسه سیزدهم

  با الگوریتمهای برمبنای جستجو در گرافهاطراحی حرکت رباتها  جلسه چهاردهم



 

  طراحی حرکت رباتها به کمک الگوریتمهای تکاملی و هیوریستیک جلسه پانزدهم

 پروژه دانشجویاننهایی ارائه  جلسه شانزدهم
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