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  ساعت) 51(    سرفصل درس:

  هاي مرسوم در علم رباتيك و اتوماسيون   مقدمه شامل آشنايي با واژه -1
  ي، نظامي، فضايي، پزشكي، و غيرهآشنايي با كاربردهاي رباتيك در صنايع گوناگون نظير خودروسازي، داروساز -2
هاي فضايي، عملگرهاي انتقـالي و دورانـي، نگاشـت در دسـتگاههاي      رياضيات رباتيك با تكيه بر مفاهيم تبديل -3

  مختلف، و معادلات تبديل 
هـا، توصـيف فضـاهاي كارانـدازي،      سينماتيك مستقيم بازوهاي مكانيكي: اتصال دستگاههاي مختصات به رابط -4

  هارتنبرگ  –و دكارتي در رباتيك، و معرفي ماتريس دناويت  مفصلي، 
سينماتيك وارون بازوهاي مكانيكي: معرفـي روشـهاي جبـري و هندسـي در حـل سـينماتيك وارون، دقـت و         -5

  تكرارپذيري، فضاي كاري بازوهاي مكانيكي 
معرفي ماتريس ژاكوبين سرعتها و نيروهاي استاتيكي: چگونگي اشاعة سرعتها و نيروها در زنجيره سـينماتيكي،   -6

  حالتهاي تكين در بازوهاي مكانيكي 
اويلـر و   –ها در زنجيره سينماتيكي، معرفي روشهاي نيـوتن   شتاب ديناميك بازوهاي مكانيكي: چگونگي اشاعة  -7

  سازي ديناميكي رباتها بيهلاگرانژ در مدلسازي و ش
ريـزي مسـير بـا اسـتفاده از مـدل       توليد مسير: معرفي روشهاي فضاي مفصلي و دكارتي در توليد مسير، طـرح  -8

  ريزي مسيرهاي عاري از برخورد ديناميكي، طرح
سته شده معرفي پيكربندهاي سينماتيكي رباتها، طراحي بر پايه عمليات خوا طراحي مكانيزم بازوهاي مكانيكي:  -9

  اي زايد و بسته، روشهاي كاراندازي، معرفي حسگرهاي مكان و نيرو در رباتيك هاي زنجيره از ربات، سازه
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