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  اهداف درس:

موجود در آزمايشگاه رباتيك، نرم افزارهاي واسط، نحوه راه انـدازي و بـه ابزارهاي تجهيزات و جويان با در اين درس دانش
 , MA200ربـات هـاي صـنعتي (ربات انسان نمـاي نـائو، كارگيري آنها آشنا مي شوند. از جمله اين ابزارها مي توان به 

MA300پرينتـر سـه بعـدي، بايلويـد،  )، سامانه هپتيك فانتوم امني، سنسور كينكت، سامانه واقعيت مجازي، ربات هاي
(از  با استفاده از نرم افزارهاي واسط علاوه بر اين،هاي داده برداري اشاره كرد.  سوئيت سنسور ليپ موشن، سنسور مايا و

 نحوه راه اندازي و كدنويسي اين تجهزات را نيز تمرين مي نمايند.) ROSجمله 

  

  )ساعت 36( سرفصل درس:

 

 رباتيك اجتماعي -1

o  اجتماعي در جهان و ايرانپيشينه رباتيك 

o از طريق نرم افزار كروگرافه آموزش كار با ربات نائو 

 ربات هاي صنعتي -2

o هاهاي صنعتي و كاربردآشنايي كلي با ربات 

o مفاهيم تابع تبديل رباتيكي و انتقال حركت مفصل به مفصل مشاهده عملي 

o اندازي و حركت درجات آزادي مختلف رباتراه 

o   مفهوم كنترلPID در حركت ربات 

o   فضايي عملگر نهاييتقليد حركت 

 ربات هاي بايولويد -3

o  آشنايي با تجهيزات بايولويد و راه اندازي آن 
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o  آشنايي و نحوه كار با نرم افزارRoboplus  

o برنامه نويسي بايولويد براي ايجاد حركت و كنترل ربات  
 هپتيك -4

o هاآشنايي با مفهوم تكنولوژي هپتيك و كاربرد 

o  آشنايي با تكنولوژيMid-Air هاو كاربرد 

o  كار با دستگاهPhantom-Omni  مرتبط چند نمونه اپليكيشنو   
 واقعيت مجازي - 5

o مروري بر تكنولوژي واقعيت مجازي و كاربردهاي آن 

o  آشنايي با هدست واقعيت مجازيHTC-viveكنترلرها و كاربردهاي آن ، 

o  آشنايي با موتور بازي سازيUnity ، و نحوه بازي سازي به كمك آن بخش هاي مختلف آن 

o  داده گيري از سنسور كينكت و دستكش هاي داده برداري در يونيتي به كمكثبت انيميشن 

o  يونيتياستفاده از سنسور ليپ موشن و مايا به منظور بازي سازي در نرم افزار  
 كلتون (كينكت)ابزار داده برداي بادي اس -6

o ها و راه اندازي آن)، قابليت2و  1(نسخه ايي با حسگر كينكت آشن 

o نويسي آشنايي با زبان برنامهC#  و محيطVisual Studio 

o استخراج اطلاعات حركتي و جزئيات اسكلتي كاربر، سنجيعمق، صويريهاي تدريافت و پردازش داده  
 هاي داده برداري سوئيت -7

o هاآنبرداري و نحوه كاركرد هاي دادهآشنايي با انواع دستكش 

o برداري معرفي سوئيت دادهPerception Neuron 

o درنگو بي به صورت آفلاينها هاي حركتي و استخراج دادهضبط و پردازش داده، آموزش نحوه استفاده از سوئيت 

 )ROS( راس سيستم عامل رباتيكي -8

o محاسباتيپيام ها و گره هاي ، موضوعانتشار آشنايي با مفاهيم اوليه شامل  و اي بر راس مقدمه 

o ساز رباتيكي گزيبو و تلفيق آن با راسشبيه 

o ها و وضعيت ربات)سازي دادهآرويز ( ابزار نمايان 

  
 8قسمت از  6حداقل بخش اصلي دسته بندي شده اند. لازم به ذكر است  8سرفصل هاي اين آزمايشگاه در 

  .ارائه خواهند شد ،مسالين كيدر طول  يقسمت اصل
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