
 به نامش و به یادش 

 های رباتیککنترل سیستم
 3       :نظري واحد تعداد

 --عملی:        واحد تعداد

   اختیاري درس:        نوع

 کنترل خطینیاز:          پیش

 ها: زمان کلاس 
 10تا  8: هاشنبهدو                     های زوج()هفته 16تا  14: هاشنبه

 درس:  هدف

 آشنایی با اصول مدلسازی و کنترل بازوهای مکانیکی، سیتماتیک و دینامیک  مستقیم و معکوس بازوهای مکانیکی ، طراحی کنترلکننده و مسیریابی 

 فهرست مطالب 
 مقدمه (1

 های ریاضیتوصیف جسم صلب و تبدیل (2

 سیتماتیک مستقیم  (3

 معکوس سینماتیک  (4

 آنالیز سرعت و ژاکوبین (5

 تولید مسیر (6

 بازوهای مکانیکیدینامیک و کنترل  (7
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 ارزشیابی:  نحوه

 حداکثر نمره  زمان نوع فعالیت

 نمره 3 طول ترم  ها ها و پروژهتمرین

 If a>b, then 7, otherwise 4 1403اردیبهشت  8 ( aم )ترآزمون میان 

 If a>b, then 10, otherwise 13 1403تیر  8 ( b) ترمآزمون پایان

 

 

 


