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 28022: درس شماره

 سینماتیک و دینامیک رباتها: درس نام

 

  3: واحد نهیشیب و نوع  : درس نوع 

  :ازیهمن  : ازیشنیپ 

  : ارائه مسالین نیاول  تحصیلات تکمیلی: مقطع 

  : شیرایو نیآخر  طراحی کاربردی: گروه 

 

، انتشارات جان وایلی و پسران، 5002، نویسنده؛ جان جی کریگ، چاپ سوم، "مقدمه ای بر رباتیک":  کتاب

 .8811ترجمه: علی مقداری، میرفخرایی، شجاعی، و اکرمی، چاپ دانشگاه صنعتی شریف، 

 

  مراجع

 .8991نویسنده؛ محسن شاهین پور، انتشارات ای آر آی،  :"سیستمهای رباتیکی هوشمند"

 .8991: نویسنده؛ رابرت جی شیلینگ، انتشارات پرنتیس هال، "اصول رباتیک"

 .8915: نویسنده؛ ریچارد پی پاول، انتشارات ام آی تی، "بازوهای رباتیکی"

 

 عناوین

 

 . مقدمه ای بر فنآوری رباتیک و کاربردها8

 ای روز و نوپدید در رباتیک. مروری بر پژوهش ه5

 . طراحی و پیکربندی های هندسی ربات ها8

 . طراحی گریپرهای رباتیکی و مجری نهایی1

 . توصیف های فضایی و ماتریس های دوران و تبدیل2

 . سینماتیک بازوهای رباتیکی1

 . سینماتیک معکوس )وارون( بازوهای رباتیکی7

 ی. ژاکوبین: سرعت ها و نیروهای استاتیک1

 "لاگرانژ"و  "اویلر-نیوتن". دینامیک بازوهای رباتیکی: روشهای 9

 . طراحی و تولید مسیر در ربات ها80

 . طراحی مکانیزم بازوهای مکانیکی88

 . حسگرها و محرک های رباتیکی85

 . کنترل خطی بازوهای مکانیکی88

 . برنامه ریزی ربات ها و آزمایشگاه81
 


