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با مدل:  هدف دانشجويان  اين درس  کنترل رباتدر  و  موازيسازي  به عنوان سيستمهاي  پيشرفتة صنعتي  ،  رباتيک  هاي 

بازوهاي مکانيکي در بخش مدل وارون  ديناميک مستقيم و  و  و شبيه  آشنا خواهند شد. سينماتيک  بررسي  سازي مورد 

شود. به  ها پرداخته ميسازي قرار گرفته و مطابق فصول زير به طراحي کنترل کننده خطي و غيرخطي در اين نوع ربات

يت درک مطالب ارائه شده در خصوص يک ربات موازي خاص در طول ترم و در هر تکليف آناليز و شبيه  منظور تثب

 سازي مطالب فرا گرفته شده به صورت پيوسته صورت مي پذيرد. 

 

بندي ربات:  سرفصل مطالب درس ها، توصيف  مقدمه )حلقه هاي سينماتيکي، معيار گروبلر، معيار حرکت حلقه، دسته 

و جهت  ربات موقعيت  )سينماتيک  سينماتيک  حلقهگيري(،  روش  موازي،  و  هاي  وارون  سينماتيک  هاي سرعت، حل 

هاي ژاکوبين در  اي، تعريف ماتريسهاي خطي و زاويه اي و فضايي(، ژاکوبين )سرعتمستقيم چند ربات موازي صفحه

، آناليز ژاکوبين بر روي چند ربات موازي، ارتباط  هاي موازي، تکينگي و افزونگي، ژاکوبين بر اساس نظريه پيچه ربات

اي، روش  هاي خطي و زاويه گشتاور و ژاکوبين، اصل کار مجازي، تعيين ماتريس سختي(، ديناميک )آناليز شتاب   -نيرو

هاي شبيه  هاي موازي، روشروش کار مجازي، روش لاگرانژ، تعيين فرم عمومي معادلات ديناميکي ربات  اويلر،-نيوتن

رباتس پيش ازي  کنترل  کنترل خطي،  کنترل،  )ساختارهاي  موقعيت  کنترل  موازي(،  وارون،  هاي  ديناميک  خور، روش 

 کنترل مقاوم، کنترل تطبيقي(، کنترل نيرو ) ساختارهاي کنترل، کنترل سختي، کنترل مستقيم نيرو و کنترل امپدانس(. 
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