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  درساهداف: 

 آن از گذشته تا کنون یهاها و کاربردانواع رباتربات، فیو تعر کیعلم ربات شیدایبا پ ییآشنا :مقدمه .1

 فیتوص افته،ی دستگاه مختصات دوران لیدوران، تبد سیمتفاوت، ماتر یهانقطه در دستگاه کی تیمختلف موقع یهافیتوص :حرکت فیتوص .2

 همگن لیتبد ،حرکت صلب

 نیژاکوب ، ماتریسسرعت کینماتیس ،معکوس کینماتیهارتنبرگ، س-تیبه روش دناو یکیربات یبازوهامستقیم  کینماتیس :ربات کینماتیس .3

 معکوس ربات کینامید ،و لاگرانژ وتونیربات به روش ن کینامید :ربات کینامید .4

 هاتیمحدود یحرکت به صورت نقطه به نقطه و بررس یطراح ن،یمفصل و کارتز یدر فضا یحرکت، برنامه حرکت، طراح ریمس :ریمس یطراح .5

 امپدانس ، کنترلروینکنترل  ت،یکنترل موقع :ربات کنترل .6

 

  ارائه در کلاس:رئوس مطالب و برنامه 

 توضیحات موضوع جلسه درس شماره جلسه

  ارزیابی و ارائه مقدمه درسها، مراجع، تکالیف و معرفی درس شامل سرفصل جلسه اول

  توصیف موقعیت و دوران – توصیف حرکت جلسه دوم

  پارامترهای ماتریس دوران  –توصیف حرکت  جلسه سوم

  دستگاه مختصات نمایی و توصیف حرکت صلب –توصیف حرکت  جلسه چهارم

  سینماتیک مستقیم موقعیت –سینماتیک ربات  جلسه پنجم

  سینماتیک مستقیم موقعیت –سینماتیک ربات  جلسه ششم

  سینماتیک معکوس موقعیت –سینماتیک ربات  جلسه هفتم

  سینماتیک معکوس موقعیت –سینماتیک ربات  جلسه هشتم

  سینماتیک سرعت –سینماتیک ربات  جلسه نهم

  سینماتیک سرعت –سینماتیک ربات  جلسه دهم

  لاگرانژ-روش اویلر –دینامیک ربات  جلسه یازدهم

  لاگرانژ -روش اویلر –دینامیک ربات  جلسه دوازدهم

  اویلر-روش نیوتون –دینامیک ربات  جلسه سیزدهم

  اویلر-روش نیوتون –دینامیک ربات  جلسه چهاردهم



 

  مقدمه طراحی مسیر –طراحی مسیر  جلسه پانزدهم

  ریزی حرکت رباتبرنامه –طراحی مسیر  جلسه شانزدهم

 

 روش ارزشیابی: 

 های کلاسیفعالیتمشارکت در  .1

 هاانجام تمرین .2

 هاانجام پروژه .3

 انجام ارائه .4

 امتحان پایان ترم .5

 

 نابعم : 

1. Robot Modeling and Control (Mark W. Spong) 

2. Robot analysis: The Mechanical of Serial and Parallel Manipulators (Lung-Wen Tsai) 

3. Parallel Robots: Mechanics and Control (Hamid D.Taghirad)  

 


