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  درساهداف: 

 PIDکننده کنترل .1

 ی متحرکهاربات کنترلهای چالش .2

 ییمایپو مسافت ی متحرکهارباتحرکت  .3

 بدون برخوردها از آنتشخیص موانع و عبور  .4

 هاهای غیرخطی در نقاط کاری آنسازی سیستمخطی .5

 ی متحرکهارباتپایداری  .6

 های هیبریدسیستم .7

 های متحرکیابی رباتالگوریتم جهت .8

 

  ارائه در کلاس:رئوس مطالب و برنامه 

 توضیحات موضوع جلسه درس شماره جلسه

  سازیمقدمه، مفاهیم اولیه کنترل و ضرورت مدل جلسه اول

  PIDسازی کنترلر کنترلر کروز و پیاده جلسه دوم

  پیماییحرکت ربات و مسافت جلسه سوم

  تشخیص موانع و کنترل رفتار مبنا جلسه چهارم

  سازیحالت و خطیفرم فضای  جلسه پنجم

  پاسخ سیستم خطی و پایداری جلسه ششم

  Rendezvousمسئله  جلسه هفتم

  Pole placementفیدبک و  جلسه هشتم

  کنترل پذیری و مشاهده پذیری جلسه نهم

  Separation Principle جلسه دهم

  های هیبریدملاحظات عملی و سیستم جلسه یازدهم

  Zenoهای هیبرید و پدیده پایداری سیستم جلسه دوازدهم



 

  یابیو الگوریتم جهت مد لغزشی جلسه سیزدهم

  دنبال کردن دیوار جلسه چهاردهم

  هامعماری لایه جلسه پانزدهم

  های چهار چرخهای دیگر و رباتیابی برای رباتالگوریتم جهت جلسه شانزدهم

 

 ارزشیابی روش: 

 های کلاسیفعالیتمشارکت در  .1

 هاانجام تمرین .2

 هاانجام پروژه .3

 انجام ارائه .4

 امتحان پایان ترم .5

 

 نابعم : 

1. Introduction to Autonomous Mobile Robots (Siegwart, Nourbakhsh) 

2. Robot Dynamic and Control (Spong) 

3. Robotics Modeling, Planning and Control (Siciliano) 

4. Introduction to Robotics: Mechanics and Control (Craig) 

 


