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   28551درس شماره

 ونیکمکاتر :درس نام

 

  3 ثابت: واحد نهیشیب و نوع  ینظر: درس نوع 

  آزمایشگاه مکاترونیک: ازیهمن  2و  1الکترونیک عملی : ازیشنیپ 

  13772: ارائه مسالین نیاول  یلیتکم لاتیتحص: مقطع 

  13161: شیرایو نیآخر  طراحی کاربردی: گروه 

 
سیستمهای مکاترونیکی متشکل از زير سیستمهای مکانیکی مجهز به و پیاده سازی اولیه طراحی  یاين درس ارائه اصول و مبان یهدف اصل :اهداف

پیش زمینه اولیه دانشجويان عملگرها، حسگرها، مدارهای واسط و ريزپردازنده جهت کنترل هوشمند عملکرد چنین سیستمهايی می باشد. با توجه به 
نمايند )دانشجويان با مدرک کارشناسی در رشته مهندسی مکانیک( تاکید درس بیشتر بر روی جنبه های تحصیلات تکمیلی که اين درس را اخذ می

 الکتريکی، الکترونیکی و کنترلی خواهد بود.

 

 :سرفصلها
 عت شامل طراحی محصول و اتوماسیون تولیدیتاريخچه، اهمیت و موارد کاربرد مکاترونیک در صن: مقدمات 

 لنوئیدها، موتورهای وسمنحنی مشخصه  وروابط حاکم اصول عملکرد،  :عملگرهای الکترومغناطیسیDC  مغناطیس دائم و موتورهای پله

-جابجايیمشخصه  بر اساس منحنی(actuator-sizing) ، روش انتخاب عملگر و گیربکس  مغناطیس دائم و هیبريد( ،نس متغیراای )رلوکت
 و پله ای( DC )برای موتورهای  گشتاور-سرعتمنحنی مشخصه و )برای سولنوئدها( نیرو 

 ورهای پله ای وتمدارهای درایو موDC :تحريک تمام پله، نیم پله و تحريک میکرواستپ، تحريک دوقطبی و تک قطبی    جاروبک دار

(unipolar/bipolar)  برای موتورهای پله ای، تقويت کننده قدرت کلاسB   و کلاسAB ، ،اصول طراحی کنترل ولتاژ و کنترل جريان

و آی سی های مشابه و میکرو کنترلر برای  L298مدارهای قدرت سويچینگ و مدارهای کنترل تک ربعی، دو ربعی و چهار ربعی، استفاده از 

 DCموتورهای پله ای و  کنترل عملکرد

 فرکانس نايکويست، تبديل  اصول نمونه برداری از سیگنالهای آنالوگ،: ل دیجیتالکنترZ  و تیديل معکوسZ ، تابع تبديل پالس برای

قطب  وارپ، روش نگاشتسیستمهای ديجیتال، روشهای گسسته سازی مبتنی بر تفاضل رو به جلو  و رو به عقب، نگاشت تاستین، روش پری

 کنترلی ديجیتال، تحلیل فرکانسی سیستمهای  z، طراحی کنترلر های پیش فاز و پس فاز در صفحه  ZOHو صفر و روش معادل 

 :پیزو و معکوس پیزو، خواص مکانیکی، الکتريکی و الکترومکانیکی مواد  پديده ،مقدمه ای بر مواد هوشمند عملگرهای پیزو الکتریک

تنش، اثرات شرايط مرزی الکتريکی بر خواص مکانیکی و شرايط -کرنش و ولتاژ-اژتنش و ولت-کرنش، شارژ-گانه شارژ 4پیزوالکتريک، مدلهای 

، پیزواستکها، روابط حاکم و  3-3پارامتری مواد پیزوالکتريک، مد عملکردی  71مرزی مکانیکی بر خواص الکتريکی،  مدل ارتوتروپیک 
 مشخصه  ، بايمورفها، روابط حاکم و منحنی های7-3منحنیهای مشخصه ، مد عملکردی 
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