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با اصول مدل :  هدف اين درس   صنعتي  رباتيک  هاي   سيستم  مهمترين  عنوان  به  مکانيکي،  بازوهاي  کنترل  و  سازي¬در 

ازي مورد بررسي و مشابه  س¬مدل  بخش   در  مکانيکي  بازوهاي   وارون   و   مستقيم   ديناميک  و   سينماتيک.  شويم  مي  آشنا 

 :پردازيم مي ها سازي قرار گرفته و مطابق فصول زير به طراحي کنترل خطي و غيرخطي ربات

 

درس مطالب  و  )  مقدمه:  سرفصل  بازوها  و  معرفي  رباتيک،  و  سيستمهاي  ديناميک  بررسي  براي  لازم  رياضي  مقدمات 

گيري، ماتريس دوران، پيچه، ماتريس  تعريف موقعيت، سرعت و جهت  )  هاي رياضي  تبديل  (،کنترل بازوهاي مکانيکي

اويلر  وارون(،  تبديل و زواياي  و  دناويت هارتنبرگ، فضاي مفصلي و کارتزين،)  سينماتيک مستقيم  روش   پارامترهاي 

سرعت زاويه اي،  )ژاکوبين   (،هاي مبتني بر پيچهازگشتي، قضية پفايفر، زيرفضاهاي سينماتيکي، روشهندسي، روشهاي ب

نيرو و    تعيين سرعت مفاصل، روش عمومي تعيين ژاکوبين، ژاکوبين مبتني بر پيچه،  تعريف   تکينگي و مهارت، رابطة 

بازگشتي )   ديناميک  (، گشتاور روش  لاگرانژ،  روش  اي،  زاويه  و  خطي  مسير(،  لاگرانژ  شتاب  فضاي  )   توليد  روشهاي 

و سهمي هاي درجة سه  منحني  کارتزين،  و  زماني-مفصلي  بهينة  روشهاي  کنترلر خطي  (، خطي،  و  )   طراحي  مدلسازي 

شده  شناسايي  مدل  اساس  بر  خطي  کنترل  طراحي  دنده،  جعبه  با  مکانيکي  بازوهاي  خطي  کنترلر   (، شناسايي  طراحي 

سازي  )  غيرخطي خطي  ژاکوبين روشهاي  براساس  متغيره  چند  روشهاي  شده،  محاسبه  گشتاور  روش  فيدبک،  (،  با 

 (. معرفي روشهاي ترکيبي کنترل نيرو و موقعيت به صورت همزمان)  کنترلهاي نيرو، امپدانس و هيبريد 
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