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 علیرضا نعیمی فردنام و نام خانوادگی استاد: استادیارمرتبۀ علمی:  Naeimifard.a@scu.ac.irآدرس ایمیل: 

 مهندسیدانشکده:  مکانیکگروه:  981نیمسال تحصیلی: 

 کارشناسی ارشد دورة تحصیلی: رباتیکنام درس:  3تعداد واحد: 

 :در برنامه درسی دوره جایگاه درس
 

 مکاترونیکدرس اختیاري دوره کارشناسی ارشد گرایش 
 

 هدف کلی:
 

 در ت ربا ز استفاده ا ویندهاي صنعتی بر کسی پوشیده نیستآها در اکثر فرت ه نقش اساسی ربا زامرو
یر گیري در ساخت و در نتیجه کاهش چشم ذپ تی، سبب افزایش انعطافنعبخشهاي مختلف اتوماسیون ص

شناخت سینماتیکی و دینامیکی حرکت یک ربات و همچنین کنترل عملکرد ربات مس است.  مان و هزینه تولید شدهز
یادگیري دانش علت حرکت و تقابل نیروها در اجسام صلب و روشهاي کنترلی سیستمهاي دینامیکی است.  هدف از درس 

  ،  تحلیل استادیکی، دینامیکی و کنترلی و در نتیجه بدست آوردن و حل معادلات حاکم بر ساختار ربات و رفتار  "رباتیک"
 

  
 اهداف یادگیري:

 
در قالب درس رباتیک، دانشجویان با مفاهیم و مباحث رباتیک، استخراج معادلات دیفرانسیل سیستم دینامیکی جسم صلب    

این سیستم دینامیکی آشنا می شوند. در ادامه مسایل مختلف سینماتیک ، دینامیک و روشهاي کنترلی ربات ها از قبیل کنتر   
 نیروي جزء موثر ربات در بازوي مکانیکی ماهر مورد بررسی قرار خواهد گرفت.

 
 رفتار ورودي:

  
 ورود به این درس نیازمند آشنایی با مباحث ذیل است:

 مفاهیم ریاضی، جبر خطی، معادلات دیفرانسیل و تبدیل لاپلاس -
 سینماتیک و دینامیک حرکت اجسام صلب، تابع تبدیل، معالات حالت و روشهاي کنترل سیستمهاي دینامیکی -

 زبان یا نرم افزارهاي برنامه نویسی (مانند متلب) -
 Robotics Toolbox for MATLAB استفاده از جعبه ابزار رباتیک  -



 مواد و امکانات آموزشی:
 

 تخته وایت برد و ماژیک
 (در صورت نیاز استفاده از اسلاید، فیلم و پروژکتور)

 
 روش تدریس:

 
 بیان مفاهیم -
 حل مثال -
 تمرین و تکالیف هفتگی -

 
 وظایف دانشجو:

 
 حضور کامل در کلاس -
 مطالعه و تسلط بر مباحث پیشین -
 مشارکت در مباحث درس -
 انجام و تحویل به موقع و بدون تاخیر تکالیف -

 
 شیوه آزمون و ارزیابی:

 
 %25تکالیف و پروژه   -
 %35میان ترم  -
 %40 پایان ترم -
(در صورت وجود زمان مناسب درصدي از امتیاز پایانی به سمینار اختصاص داده می شود که در این صورت درص   -

 فوق الذکر اصلاح خواهد شد)
 

 منابع درس:
 

- John J. Craig, Introduction to Robotics- Mechanics and Control, Third Edition, Pearson Prentice   

Hall, 2005. 

- Mark W. Spong and et al., Robot Dynamics and Control, Second Edition, John Wiley & Sons, 

2004. 



 هفتۀ اول

 )29/6/98 تا 23/6/98(
 مقدمه اي بر توصیف و عملکرد ربات

 مفهوم ربات -
 انواع و کاربرد ربات ها -
 سینماتیک و دینامیک ربات دستواره -
 سینماتیک مستقیم و معکوس -

 هفتۀ دوم 

 )5/7/98 تا 30/6/98(
 توصیف فضایی و انتقال

 )مختصات دستگاه و جهت گیري موقعیت،( فضایی توصیف هاي -
 عملگرهاي دوران و انتقال -
 زوایاي اولر و ماتریس انتقال یک بردار -

 هفتۀ سوم

 )12/7/98 تا 6/7/98(
 سینماتیک بازوي مکانیکی ماهر

 توصیف عضو و اتصالات -
 فضاهاي محرك، اتصالات و کارتزین -
 سینماتیک مستقیم -

 هفتۀ چهارم

 )19/7/98 تا 13/7/98(
 سینماتیک معکوس

 حل پذیري و وجود جواب -
 مقایسه روشهاي حل جبري و هندسی -

 هفتۀ پنجم

 )26/7/98 تا 20/7/98(
 ژاکوبین : سرعتها و نبروهاي استاتیکی

 سرعت خطی و دورانی عضو صلب -
 ژاکوبین -



 هفتۀ ششم

 )3/8/98 تا 27/7/98(
 دینامیک  بازوي مکانیکی ماهر

 معادلات نیوتن و اولر -
 دینامیک دستواره از روش لاگرانژ -

 هفتۀ هفتم

 )10/8/98 تا 4/8/98(
 حل تمرین -
 میان ترم -
 

 هفتۀ هشتم

 )17/8/98 تا 11/8/98(
 تولید مسیر حرکت

 ملاحظات کلی در توصیف و تولید مسیر -
 فضاي مفصلی -
 فضاي کارتزین -
 

 هفتۀ نهم

 )24/8/98 تا 18/8/98(
 ادامه مبحث

 مسایل هندسی مسیر کارتزین -
 تولید مسیر با مدل دینامیکی -

 هفتۀ دهم

 )1/9/98 تا 25/8/98(
 طراحی مکانیزمهاي  بازوي مکانیکی ماهر

 سینماتیک پیکربندي -
 حسگر هاي موقعیت و نیرو -



 

 هفتۀ یازدهم
 )8/9/98 تا 2/9/98(
 کنترل خطی ربات  بازوي مکانیکی ماهر

 کنترل فیدبک و سیستم مداربسته -
 کنترل تعقیب مسیر -

 هفتۀ دوازدهم
 )15/9/98 تا 9/9/98(

 ادامه مبحث
 مدل سازي و کنترل بازوي تک عضو -
 معماري کنترل کننده هاي صنعتی  -

 
 هفتۀ سیزدهم

 )22/9/98 تا 16/9/98(
  بازوي مکانیکی ماهرکنترل غیر خطی ربات 

 سیستمهاي غیرخطی و متغییر با زمان -
 بررسی پایداري لیاپانوف  -

 هفتۀ چهاردهم
 )29/9/98 تا 23/9/98(

  بازوي مکانیکی ماهرکنترل نیرو، امپدانس و مسیر ربات
 کنترل ترکیبی نیرو- موقعیت -
 کنترل امپدانس -

 هفتۀ پانزدهم
 )6/10/98 تا 30/9/98(

 ادامه مبحث
 کنترل با ژاکوبین انتقالی -

 هفتۀ شانزدهم
 )13/10/98 تا 7/10/98(

 دانشجویانسمینار  -


