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آزمايشگاه رباتيك دانشگاه علم و صنعت ايران، با توجه به توانايي هاي علمي و تجهيـزات  
مدلسازي، شبيه سـازي، طراحـي و    سال است كه در حوزه 17و امكانات موجود، بيش از 

  .تحقيقاتي و صنعتي متمركز استهاي رباتيكي به صورت  ساخت سيستم
 و ارشـد  كارشناسي دكتري، تحصيلي مقاطع دانشجوي اي ملاحظه قابل تعداد حاضر درحال

هـاي صـنعتي و    طـي ايـن مـدت پـروژه    . نماينـد  مـي  فعاليت آزمايشگاه اين در كارشناسي
تحقيقاتي متعددي در اين آزمايشگاه انجام گرفته است كه حاصـل آنهـا پـذيرش و چـاپ     

ها و مجلات داخلـي و خـارجي و نيـز رفـع نيازهـاي مختلـف        ت متعدد در كنفرانسمقالا
  .صنعت كشور بوده است

  هاي انجام شدهاهم فعاليت
 پذير طراحي و ساخت ربات دو لينكي انعطاف 

 هـاي سـريال بـا     سازي و شـبيه سـازي ربـات    تهيه نرم افزار مدلn     بـازوي صـلب يـا
 پذير انعطاف

 پذير به صورت تئوري و عملي  تعيين ظرفيت حمل بار ربات انعطاف 

 پذير با استفاده از آناليز حساسيت يابي پارامترهاي فيزيكي ربات انعطاف بهينه 

 نامقيد آزادي درجه شش كابلي ربات ساخت طراحي و 

 تهيه نرم افزار جهت شبيه سازي سينماتيك و ديناميك ربات كابلي 

 اي غير خطي براي ربات كابلي شش درجه آزادي نامقيد مشـتمل  طراحي انواع كنترلره
 Feedback Linearization ،SDRE ،SMCبر 

      تهيه نرم افزار جهت كنترل ربات كابلي موجود توسط كنترلـر بـازخورد خطـي سـازي
 (Feedback Linearization Controller)شده 

  و كنترلي آنطراحي و ساخت ربات كارتزين و تحليل سينماتيكي، ديناميكي 

  6طراحي و ساخت پايه و پنجه رباتR 

 هاي گرافيكي جديد با استفاده از  طراحي رابطLabView براي بهبود تبادل اطلاعات 

 نانو ذرات بر روي سطوح ناهموار/سازي ديناميكي منيپوليشن ميكرو مدل 

 هاي دقيق اصطكاكي در مقياس نانو سازي منيپوليشن ذرات بر پايه مدل شبيه 

 سازي تركيبي رفتار نانو منيپوليشن با استفاده از روش چند مقياسي  مدل 

 نانو ذرات زيستي/هاي مختلف آناليز حساسيت جهت منيپوليشن ميكرو روش 
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  هاتوانمندي    
 طراحي منيپولاتورهاي مكانيكي  
 سنجپذير با استفاده از كرنش  هاي انعطاف  ارتعاشات ربات گيري اندازه 

 هاي سريال و موازي به صورت نمادين استخراج معادلات حركت ربات 

 هاي صنعتي تعيين ماكزيمم ظرفيت حمل بار ربات 

  آناليزFMEA  وQFD ها بر روي ربات  
 هاي صنعتي و تحقيقاتي با استفاده از روش آنـاليز   بهينه يابي پارامترهاي فيزيكي ربات

  حساسيت و رايانش نرم
 بر پايه سيستم بينايي سازي كنترل و شبيه 

 ها با پايه ثابت يا سيار  طراحي مسير بهينه براي انواع ربات 

 ها  تهيه نرم افزار شبيه ساز جهت تحليل سينماتيكي، ديناميكي و كنترلي انواع ربات 

   هـاي   پياده سازي انواع كنترلرهاي غيرخطي بر روي رباتها جهت جبران عـدم قطعيـت
 اغتشاشات اعمال شده از محيطساختاري و پارامتري و نيز 

 هاي آزمايشگاهي بر اساس استاندارد  انجام تستISO 

 سازي معادلات مختلف مكانيك تماسي براي نانو ذرات با شكلهاي متفاوت شبيه 

 هاي مختلف بيولوژيكي سازي فرآيند منيپوليشن در محيط شبيه 

 آناليز حساسيت شرايط مختلف در فرآيند منيپوليشن 

  دكتر محرم حبيب نژاد كورايم: اهمدير آزمايشگ

  
  

  

  
  

  
  

  
  

  


