
دانشگاه صنعتی خواجه نصیرالدین طوسی                                با حمایت انجمن آموزش مهندسی و فرهنگستان علومکارگاه آموزش رباتیک برای مهندسان
1402هفدهم مهرماه دکتر حمید رضا تقی راد و دکتر محمد اعظم خسروی                     دانشکده مهندسی برق، دپارتمان کنترل و سیستم، گروه رباتیک ارس

: آموزش رباتیک برای مهندسان

چالش ها و چشم اندازهای آینده
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به کارگاه تخصصی
آموزش رباتیک برای مهندسان خوش آمدید
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در باره گروه رباتیک ارس

Get more global exposure 
Self confidence is the first key
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کارگاهعلمینشست‌های
4

،‌رباتیک‌چیست،‌کاربردهای‌رباتیک
برنامه‌درسی‌رباتیک‌در‌یک‌نگاه

جایگاه‌و‌گزیده‌ای‌از‌درس‌
رباتیک‌مقدماتی‌و‌کنترل‌در‌

رباتیک

درسی،‌کتاب‌پیشنهادیکتاب‌های
و‌سایر‌مطالب‌کمک‌آموزشی

:نشست اول
معرفی رباتیک و برنامه 
آموزشی پیشنهادی

:نشست سوم
معرفی منابع آموزشی

:نشست دوم
جزئیات برنامه آموزشی 

پیشنهادی
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معرفی رباتیک و برنامه : بخش اول
آموزشی پیشنهادی

ادیپیشنهرباتیکآموزشبرنامهگسترهواهدافلازم،انگیزهبخشایندر
بااتربساختارواجزاوآنتاریخچهرباتیک،تعریفباابتدادر.می شودبیان

لشامرباتیکمختلفکاربردهایسپس.شویممیآشنارباتیکمفهوم
وادهاپهپسیار،اکتشافی،خارجی،اسکلتجراحی،فضایی،صنعتی،ربات های
درشدهساختهربات هایازبرخیادامهدر.می شوندمعرفینماانسانربات های

امهبرناینگسترهدرکهموضوعاتیسپسوشدهمعرفیارسرباتیکگروه
.می شوندمعرفینمی گنجددرسی

:  آموزش رباتیک برای مهندسان
چالش ها و چشم اندازهای آینده

گروه رباتیک ارس
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عناوین‌بخش‌اول

مفهومبااتربساختارواجزاوآنتاریخچهرباتیک،تعریفباابتدادر.می شودبیانپیشنهادیرباتیکآموزشبرنامهگسترهواهدافلازم،انگیزهبخشایندر
نماانسانت هایرباوپهپادهاسیار،اکتشافی،خارجی،اسکلتجراحی،فضایی،صنعتی،ربات هایشاملرباتیکمختلفکاربردهایسپس.شویممیآشنارباتیک
عرفیمنمی گنجددرسیبرنامهاینگسترهدرکهموضوعاتیسپسوشدهمعرفیارسرباتیکگروهدرشدهساختهربات هایازبرخیادامهدر.می شوندمعرفی

.می شوند

6

ربات های گروه رباتیک ارس
،  ستاسی-ربات مذاب ریز، سلول رباتیک، ربات جراحی چشم الماس، ربات آرش

ربات دلتا، ربات های سیار، پهپادها 3

برنامه درسی پیشنهادی در یک نگاه
اتیک توصیف حرکت، تحلیل سینم: هدف برنامه درسی، موضوعات درس شامل

بی، تحلیل مستقیم و وارون ربات ها، تحلیل سینماتیک تفاضلی و ماتریس ژاکو
دینامیکی ربات، کنترل حرکت در ربات ها 4

رباتیک چیست
ات، تعریف رباتیک، تاریخچه رباتیک، اجزای ربات، مفصل ها و پیوندهای رب

.ساختار سینماتیکی ربات 1

کاربردهای رباتیک
ربات های صنعتی، ربات های فضایی، ربات های جراحی، ربات های اسکلت 
خارجی، ربات های اکتشافی، ربات های سیار، پهپادها و ربات های انسان نما 2
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رباتیک‌چیست؟

آرزوی انسان در ساخت موجودی نظیر خود•
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بازوی انسان
بازوی رباتیک

حرکت انسان
پادارربات های 

1

2

انسانچشم
ماشینبینایی

گفتن و شنیدن
پردازش گفتار

4

5

حرکت بر روی زمین هموار 
ربات سیار 3

تفکر و تصمیم گیری
6هوش مصنوعی
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رباتیک‌چیست؟

تعریف رباتیک•
ISOسازمان‌جهانی‌استاندارد‌✓

انجمن‌رباتیک‌آمریکا✓
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رباتیک‌چیست؟

مصنوعی است

ی‌طبیعی‌نیست‌و‌به‌صورت‌مصنوع

یا‌واقعیت‌مجازی‌ساخته‌می‌شود

هوشمند است

دارای‌درجه‌از‌هوشمندی‌است

ادراک

با‌حسگر‌های‌خود‌محیط‌را‌ادراک‌

می‌کند

است برنامه پذیر

برای‌انجامبرنامه‌ریزیقابلیت‌

مسئولیت‌های‌مختلفی‌را‌دارد

تعامل با محیط

جابه‌جابا‌عملگرهای‌خود‌اجسام‌را‌

.کرده‌و‌با‌محیط‌در‌تعامل‌است

حرکت دارد

بنده‌یا‌بازوی‌ربات‌دارای‌درجات‌

آزادی‌حرکتی‌است

1 4

2 5

نیت مستقل یا  6 3
نماینده انسان
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اجزای‌ربات

ل مفصبازو و پای ربات از تعدادی 
ا که بشده اندتشکیل پیوند و 

یک دیگرساختاری مناسب به 
متصل شده و نظیر مفاصل و 

استخوان های دست و پای انسان
یا دسترس وی به فضای پیرامونی

امکان قدم برداری و حرکت وی را 
علیرغم اینکه . ایجاد می کنند

اهداف کاربری دست و پا در انسان
باط کاملا متفاوت است، ساختار ارت

ه به پیوندها بسیار شبیمفاصل و 
.استیک دیگر

10

بدنه، دست و  پا
از‌تعدادی‌مفصل‌و‌پیوند‌ساخته‌
شده،‌بر‌روی‌بدنه‌ثابت‌یا‌متحرک‌

می‌گیردقرار‌

عملگرها
الکتریکی،‌موتورهای

جایگزین‌ماهیچه‌در‌بدن‌
شده‌اندانسان‌

حسگرها
حسگرهایادراک‌محیط‌توسط‌

متنوعی‌در‌ربات‌انجام‌می‌شود

و کنترلگرپردازشگر
عددی‌و‌پردازشگرهایاستفاده‌از‌

CPU & GPUتصویری،‌
جایگزین‌مخچه‌و‌مغز‌انسان‌شده‌است

نرم افزار
آموزش‌و‌تقلید‌

حرکت‌انسان‌توسط‌
ربات‌صورت‌نرم‌افزار

می‌گیرد
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ساختار‌سینماتیکی‌ربات

ربات های سری•
حضور‌تنها‌یک‌سلسله‌متوالی‌از‌مفصل‌ها✓
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ساختار‌سینماتیکی‌ربات

(صفحه ای)ربات های سری •
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ساختار‌سینماتیکی‌ربات

(فضایی)ربات های سری •
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ساختار‌سینماتیکی‌ربات

ربات های موازی•
استفاده‌از‌چند‌حلقه‌سینماتیکی‌بسته‌✓
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ساختار‌سینماتیکی‌ربات

(SGPگاف-استوارت)ربات های موازی •

15



دانشگاه صنعتی خواجه نصیرالدین طوسی                                با حمایت انجمن آموزش مهندسی و فرهنگستان علومکارگاه آموزش رباتیک برای مهندسان
1402هفدهم مهرماه دکتر حمید رضا تقی راد و دکتر محمد اعظم خسروی                     دانشکده مهندسی برق، دپارتمان کنترل و سیستم، گروه رباتیک ارس

ساختار‌سینماتیکی‌ربات

ربات های ترکیبی•
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عناوین‌بخش‌اول

مفهومبااتربساختارواجزاوآنتاریخچهرباتیک،تعریفباابتدادر.می شودبیانپیشنهادیرباتیکآموزشبرنامهگسترهواهدافلازم،انگیزهبخشایندر
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.می شوند
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ربات های گروه رباتیک ارس
،  ستاسی-ربات مذاب ریز، سلول رباتیک، ربات جراحی چشم الماس، ربات آرش

ربات دلتا، ربات های سیار، پهپادها 3

برنامه درسی پیشنهادی در یک نگاه
اتیک توصیف حرکت، تحلیل سینم: هدف برنامه درسی، موضوعات درس شامل

بی، تحلیل مستقیم و وارون ربات ها، تحلیل سینماتیک تفاضلی و ماتریس ژاکو
دینامیکی ربات، کنترل حرکت در ربات ها 4

رباتیک چیست
ات، تعریف رباتیک، تاریخچه رباتیک، اجزای ربات، مفصل ها و پیوندهای رب

.ساختار سینماتیکی ربات 1

کاربردهای رباتیک
ربات های صنعتی، ربات های فضایی، ربات های جراحی، ربات های اسکلت 
خارجی، ربات های اکتشافی، ربات های سیار، پهپادها و ربات های انسان نما 2
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های صنعتی•
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جوشکاریربات های صنعتی در کاربرد •
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های صنعتی در کاربرد نقاشی خودرو•
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های صنعتی در کاربرد مونتاژ قطعات•
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های فضایی•
دارایاستCanadarmآننامکهفضاییرباتاین

Kgوزنوm15/1طولبه،لولاییمحرکمفصلشش

اتلشدرمستقرفضانوردانتوسطدورازکهاست450
سبکقدریبهرباتاینبلندبازوهای.می‌شودکنترل
توانشوندباززمینرویبراگرکهشده‌اندطراحی
بنصبا.شکستخواهندونداشتهراخودوزنتحمل
درآناز1981سالدرفضاییشاتلرویبررباتاین

ایسفینه‌هارسالشامل،شاتلمختلفهایماموریت
حاضراییفضسفینه‌هایتعمیروگرفتنمدار،بهفضایی

پیمایشبرایفضانوردانهدایتوکمکمدار،در
ازترمهموHubbleفضاییسفینهتعمیرفضایی،
المللیینبفضاییایستگاهقطعاتمونتاژبهکمکهمه،

.استشدهاستفاده
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کاربردهای‌رباتیک

(داوینچی)ربات های جراحی •
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های اسکلت خارجی•
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(مریخ نورد)ربات های اکتشافی •
سفروشدطراحیخودرویکابعادباPerseveranceرباتاولیه،نوردمریخهایرباتموفقماموریتازالهامبا

‌کوپترهلینظیرپرنده‌ایرباتخودهمراهرباتاین.مودنیطمریخبهرسیدنتاپرتابازپسراخودماهههفت
رقممریخکرهرویبر2021سالآوریل19درزمینکرهازخارجرباتپروازاولینونمودهمنتقلمریخبهرا

اینرویبرمیکروبیولوژیکیحیاتازنشانه‌هایییافتمنظوربهمریخکرهاکتشافربات‌هااینماموریت.خورد
.استبودهکره
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های سیار در کاربرد نظامی و صنعتی•
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کاربردهای‌رباتیک

پهپادها در کاربردهای نظامی و فیلم برداری•
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کاربردهای‌رباتیک

پهپادها در کاربرد فیلم برداری•
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کاربردهای‌رباتیک

ربات های انسان نما•
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عناوین‌بخش‌اول

مفهومبااتربساختارواجزاوآنتاریخچهرباتیک،تعریفباابتدادر.می شودبیانپیشنهادیرباتیکآموزشبرنامهگسترهواهدافلازم،انگیزهبخشایندر
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عرفیمنمی گنجددرسیبرنامهاینگسترهدرکهموضوعاتیسپسوشدهمعرفیارسرباتیکگروهدرشدهساختهربات هایازبرخیادامهدر.می شوندمعرفی

.می شوند
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ربات های گروه رباتیک ارس
،  ستاسی-ربات مذاب ریز، سلول رباتیک، ربات جراحی چشم الماس، ربات آرش

ربات دلتا، ربات های سیار، پهپادها 3

برنامه درسی پیشنهادی در یک نگاه
اتیک توصیف حرکت، تحلیل سینم: هدف برنامه درسی، موضوعات درس شامل

بی، تحلیل مستقیم و وارون ربات ها، تحلیل سینماتیک تفاضلی و ماتریس ژاکو
دینامیکی ربات، کنترل حرکت در ربات ها 4

رباتیک چیست
ات، تعریف رباتیک، تاریخچه رباتیک، اجزای ربات، مفصل ها و پیوندهای رب

.ساختار سینماتیکی ربات 1

کاربردهای رباتیک
ربات های صنعتی، ربات های فضایی، ربات های جراحی، ربات های اسکلت 
خارجی، ربات های اکتشافی، ربات های سیار، پهپادها و ربات های انسان نما 2
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس

ربات مذاب ریز: ربات های سری •
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس

ربات جراحی چشم : ربات های موازی•
الماس

جراحی‌هایبرایرهرو-راهبرساختاردررباتاین

ارساخت.استشدهطراحیمرواریدآبوویترکتومی

شدهلتشکیبستهسینمایتکیحلقهیکازربات

می‌شودسببکرویساختاردررباتطراحی.است

بسیارتدقباشبکیهسطحتاچشمداخلینقاطکلیه

دورانزمرکدارایربات.باشنددسترسیقابلبالایی

کاملاتهاجمیکمجراحیبرایکهبودهدوراز

.استمناسب
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس

اسیست-ربات آرش•

ARAS HAptic System for EYE 

Surgery Training (ARASH:ASiST)

کهاستدوردورانمرکزداراینیزهپتیکدستگاهاین

ماتیکیسینحلقهیکدرالاضلاعمتوازیساختارتوسط

آموزشدرهممشابهدستگاهدو.می‌کنداستفادهباز

.می‌گیردقراراستفادهموردویترکتومیجراحی
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس

ربات های سیار•

34

Silver: Championship in 

Rescue Robot World  

Competition

2008

Achilles:  Teleoperated 

rescue robot with RGBD 

camera and Map 

generation

2012

Victor: 4th generation of 

rescue robot and arm: 

faster and more robust  

2020

XerXes: Teleoperated rescue 

robot and arm functional on 

semi and full autonomous 

operation 

2017
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس

Viper: ربات های سیار•
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس
36

پهپادها•

Siren II

Falcon IV

X8-MAV

Aquila
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ربات‌های‌گروه‌رباتیک‌ارس
37

پهپادها•
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عناوین‌بخش‌اول

مفهومبااتربساختارواجزاوآنتاریخچهرباتیک،تعریفباابتدادر.می شودبیانپیشنهادیرباتیکآموزشبرنامهگسترهواهدافلازم،انگیزهبخشایندر
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.می شوند
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ربات های گروه رباتیک ارس
،  ستاسی-ربات مذاب ریز، سلول رباتیک، ربات جراحی چشم الماس، ربات آرش

ربات دلتا، ربات های سیار، پهپادها 3

برنامه درسی پیشنهادی در یک نگاه
اتیک توصیف حرکت، تحلیل سینم: هدف برنامه درسی، موضوعات درس شامل

بی، تحلیل مستقیم و وارون ربات ها، تحلیل سینماتیک تفاضلی و ماتریس ژاکو
دینامیکی ربات، کنترل حرکت در ربات ها 4

رباتیک چیست
ات، تعریف رباتیک، تاریخچه رباتیک، اجزای ربات، مفصل ها و پیوندهای رب

.ساختار سینماتیکی ربات 1

کاربردهای رباتیک
ربات های صنعتی، ربات های فضایی، ربات های جراحی، ربات های اسکلت 
خارجی، ربات های اکتشافی، ربات های سیار، پهپادها و ربات های انسان نما 2
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اهداف‌و‌گستره‌برنامه‌آموزشی‌پیشنهادی
39

دستان چند فرا رشته ایزمینه هایگستره 
انگشتی

ربات های 
موازی

Adipiscin
g

پردازش 
گفتار ربات

انسان نما

ساختارهای 
پیچیده

رباتیک 
احتمالاتی

مکان یابی و
ه تولید نقش
همزمان

حسگر ها و 
عملگرها

ربات های 
خودران

ربات های 
سیار

اجتناب از 
موانع

طراحی 
مسیر

بینایی 
ماشین

برنامه ریزی 
و تصمیم 

گیری

هوش 
مصنوعی

زمینه‌های‌چند‌رشته‌ای
آموزش‌رباتیک
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کلیات‌برنامه‌آموزشی‌پیشنهادی
40

مسیر آموزش•
تدوین‌چند‌درس‌اصلی‌و‌پایه‌ای✓

تکمیل‌مطالعات‌به‌صورت‌پژوهشی✓

پیشنهادیدرس های•
رباتیک‌مقدماتی✓

سال‌پایانی‌دوره‌کارشناسی❑

سال‌اول‌دوره‌کارشناسی‌ارشد❑

کنترل‌در‌رباتیک‌✓

ربات‌های‌موازی‌✓

رباتیک‌و‌بینایی‌ماشین✓

هوش‌مصنوعی‌در‌رباتیک✓

پیش‌نیاز‌اصلی‌سایر‌دروس
رباتیک مقدماتی

ربات های موازی
تحصیلات تکمیلی

نرباتیک و بینایی ماشی
کارشناسی

هوش مصنوعی در رباتیک
تحصیلات تکمیلی

کنترل در رباتیک
تحصیلات تکمیلی
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اهداف‌و‌گستره‌برنامه‌آموزشی‌پیشنهادی

مسیر پیشنهادی برای آموزش رباتیک•

41

رباتیک‌
مقدماتی

کنترل‌در‌
رباتیک

رباتیک‌
پیشرفته

رباتیک‌و‌
ینبینایی‌ماش

هوش‌
مصنوعی

ربات های سری
و‌آشنایی‌با‌حرکت،‌سینماتیک

تحلیل‌سرعت،‌دینامیک‌
مقدماتی‌و‌شبیه‌سازی،‌کنترل

خطی‌ربات

ربات های سری
ساختارهای‌سینماتیکی‌و
رل‌دینامیک‌پیشرفته،‌کنت

خطی‌و‌دینامیک‌وارون،‌
کنترل‌حرکت‌و‌نیرو

ربات های سیار و پرنده
آشنایی‌با‌ربات‌های‌سیار‌و‌
پرنده،‌تصویر‌و‌پردازش‌آن،‌

،‌تناظریابیاستخراج‌ویژگی،‌
تشخیص‌عمق،‌کنترل‌تصویر

مبنا‌در‌ربات

ربات های موازی
ساختار‌سینماتیک‌موازی،‌‌
تحلیل‌حرکت،‌دینامیک‌و‌
ک‌شبیه‌سازی،‌کنترل‌دینامی
وارون‌ربات،‌کنترل‌نیرو

شبکه های عمیق
شبکه‌های‌عصبی‌عمیق،‌

روشهای‌تشخیص‌و‌ردیابی،‌
بخش‌بندی‌معنایی،‌ادراک‌
اده‌محیط‌و‌کنترل‌ربات‌با‌استف

رتصویاز‌
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اهداف‌و‌گستره‌برنامه‌آموزشی‌پیشنهادی
مبانی درس رباتیک مقدماتی•

فراگیری‌دانش‌و‌مهارت‌لازم‌در‌تحلیل‌و‌طراحی‌ربات‌های‌سری‌در‌دو‌زمینه‌مکانیک‌و‌کنترل✓

.‌‌راهم‌می‌شودف(‌ربات‌سری)تحلیل‌ساختار‌ساده‌و‌پیچیده‌چند‌درجه‌آزادی‌با‌تمرکز‌بر‌یک‌حلقه‌سینماتیکی‌باز‌✓

موضوعات درس•
(مانند‌پیوند‌یا‌پنجه‌ربات)یک‌جسم‌صلب‌زاویه‌ایبیان‌ریاضی‌حرکت‌خطی‌و‌:‌توصیف‌حرکت✓

تعریف‌مکان‌و‌جهت‌گیری❑

و‌پیچهچهارگان،‌اویلرماتریس‌دوران،‌زوایای‌❑

تبدیل‌همگن❑

مختصات‌پیچه❑

زاویه‌ایخطی‌و‌شتاب‌هایو‌سرعت‌ها❑

تحلیل‌ساختار‌ساده‌و‌پیچیده‌چند‌درجه‌آزادی‌❑
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اهداف‌و‌گستره‌برنامه‌آموزشی‌پیشنهادی
موضوعات درس•

بررسی‌حرکت‌بدون‌در‌نظر‌گرفتن‌نیروهای‌تولید‌کننده‌آن:‌تحلیل‌سینماتیکی‌ربات✓

سینماتیک‌مستقیم‌ربات❑

حلقهبستارروش‌•

هارتنبرگ-دناویتروش‌•

روش‌مبتنی‌بر‌پیچه•

مرور‌سینماتیک‌وارون‌ربات‌❑

مثال‌مفهومی•

و‌فضای‌کاری‌رباتپاسخ‌پذیری•

تحلیل‌سینماتیک‌مستقیم‌چند‌ربات‌صنعتی❑

دقت‌و‌تکرارپذیری❑
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اهداف‌و‌گستره‌برنامه‌آموزشی‌پیشنهادی
موضوعات درس•

ماتریس‌ژاکوبی:‌تحلیل‌سینماتیک‌تفاضلی✓

تعریف‌ماتریس‌ژاکوبی❑

روش‌های‌تعیین‌ماتریس‌ژاکوبی❑

حلقهبستارروش‌•

روش‌جامع‌•

روش‌مبتنی‌بر‌پیچه•

(بر‌اساس‌کار‌مجازی)تحلیل‌نیروهای‌ایستا‌❑

وضعیت‌تکین‌در‌ربات❑

مفهوم‌فیزیکی‌آن‌در‌کاربردهای‌روزمره‌•

(وضعیت‌تکین‌بازو‌و‌مچ)تفکیک‌ماتریس‌ژاکوبی‌•

ماتریس‌ژاکوبیپایایویژگی‌های❑

مساله‌وارون‌در‌سینماتیک‌تفاضلی❑
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اهداف‌و‌گستره‌درس
موضوعات درس•

بررسی‌حرکت‌با‌در‌نظر‌گرفتن‌نیروهای‌تولید‌کننده‌آن:‌تحلیل‌دینامیکی‌ربات✓

مروری‌بر‌دینامیک‌جسم‌صلب❑

لاگرانژ-اویلرروش‌❑

انگیزشیمثال‌•

روش‌مستقیم•

روش‌بازگشتی•

معادلات‌دینامیکیویژگی‌های❑

کریستوفلماتریس‌•

ماتریس‌جرمی‌ویژگی‌های•

خطی‌بودن‌نسبت‌با‌پارامترها•
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اهداف‌و‌گستره‌درس
موضوعات درس•

بررسی‌حرکت‌با‌در‌نظر‌گرفتن‌نیروهای‌تولید‌کننده‌آن:‌تحلیل‌دینامیکی‌ربات✓

طراحی‌مسیر❑

نقاط‌میانی‌جمله‌ایروش‌های‌چند‌•

سهمی-مسیر‌خطی•

حرکت‌دینامیکی‌رباتشبیه‌سازی❑

دینامیک‌مستقیم•

دینامیک‌وارون•

3Rشبیه‌سازی‌ربات‌•

اثر‌دینامیک‌عملگر❑

دینامیکی‌رباتکالیبراسیون❑
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اهداف‌و‌گستره‌درس

موضوعات درس•
کنترل‌حرکت‌ربات‌✓

کنترل‌حرکت‌توپولوژی❑

کنترل‌خطی❑

کنترل‌جداگانه‌مفصل‌ها•

اعجاز‌فیدبک•

PIDو‌PDکنترلگر‌•

حسگر‌و‌اشباع‌عملگرنویزمحدودیت‌کارایی‌در‌اثر‌•

پیش‌خورکنترل‌•
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اهداف‌و‌گستره‌درس

موضوعات درس•
کنترل‌حرکت‌ربات‌✓

متغیرهو‌چند‌غیرخطیکنترل‌❑

متغیرهچند‌PIDو‌PDکنترلگر‌•

پیش‌خورکنترل‌•

کنترل‌دینامیک‌وارون•

خطی‌سازی‌جزئی‌با‌فیدبک•

کنترل‌مقاوم‌و‌تطبیقی‌ربات❑

کنترل‌دینامیک‌وارون‌مقاوم‌و‌تطبیقی•

3Rمختلف‌بر‌روی‌ربات‌کنترلگرهایشبیه‌سازی‌و‌مقایسه‌کارایی‌❑
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کارگاه‌در‌یک‌نگاهعلمینشست‌های
49

،‌رباتیک‌چیست،‌کاربردهای‌رباتیک
برنامه‌درسی‌رباتیک‌در‌یک‌نگاه

جایگاه‌و‌گزیده‌ای‌از‌درس‌
رباتیک‌مقدماتی‌و‌کنترل‌در‌

رباتیک

درسی،‌کتاب‌پیشنهادیکتاب‌های
و‌سایر‌مطالب‌کمک‌آموزشی

:نشست اول
معرفی رباتیک و برنامه 
آموزشی پیشنهادی

:نشست سوم
معرفی منابع آموزشی

:نشست دوم
جزئیات برنامه آموزشی 

پیشنهادی
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و1368سالدرشریفصنعتیدانشگاهازمکانیکمهندسیدرراخودکارشناسیمدرکرادتقیحمیدرضا
کنترل-برقمهندسیدرراخوددکترایو1372سالدر(مکاترونیک)مکانیکمهندسیدرراخودارشدکارشناسی

گروهمدیروتماماستادحاضرحالدراو.استکردهدریافتکاناداگیلمکدانشگاهاز1376سالدررباتیکو
.استطوسیدیننصیرالخواجهصنعتیدانشگاهبرق،مهندسیدانشکدهسیستم،وکنترلدپارتماندرارسرباتیک
 IEEE Transactions on Medical Roboticsمجلاتسردبیردستیار،IEEEانجمنارشدعضویتدارایایشان

and Bionics،Frontiers in Robotics: AI – Biomedical RoboticsوInternational Journal of 

Robotics: Theory and Applicationومقاومکنترلکاربردویعلاقهموردتحقیقاتیهایزمینه.هستند
هایرباتی،کابلوموازیهایرباتشاملرباتیکمختلفهایزمینهوبودهرباتیکهایسیستمرویبرغیرخطی
اتتحقیق.داردقرارایشانتخصصحیطهدرچشمجراحیآموزشهپتیکهایسامانهوجراحیهایرباتخودران،

درمقاله300ازبیشوکتابشششاملایشانتالیفاتوبودهپزشکیربات‌هایبرمعطوفبیشترایشاناخیر
.استبین‌المللیمعتبرمجلاتوهاکنفرانس

بیوگرافی دکتر حمید رضا تقی راد

حمید رضا  تقی راد
استاد



دانشگاه صنعتی خواجه نصیرالدین طوسی                                با حمایت انجمن آموزش مهندسی و فرهنگستان علومکارگاه آموزش رباتیک برای مهندسان
1402هفدهم مهرماه دکتر حمید رضا تقی راد و دکتر محمد اعظم خسروی                     دانشکده مهندسی برق، دپارتمان کنترل و سیستم، گروه رباتیک ارس

دروچستانبلوسیستاندانشگاهازالکترونیک-برقمهندسیدرراخودکارشناسیمدرکخسرویاعظممحمد
نصیرالدینخواجهصنعتیدانشگاهاز1378سالدرکنترل–برقمهندسیدرراخودارشدکارشناسیو1376سال

درراخوددکترایایشاندانشگاه،بهبازگشتباصنعتدرفعالیتسال10بهقریبازپس.استکردهاخذطوسی
حاضرحالدرایشان.کرددریافتطوسینصیرالدینخواجهصنعتیدانشگاهاز1391سالدرکنترل-برقمهندسی
ویعلاقهموردپژوهشیحوزه‌هایوبودهامیرکبیرصنعتیدانشگاهمکاترونیکگروهمدیروکنترلگروهاستادیار
وپزشکیرباتیکمقاوم،وغیرخطیکنترلروش‌هایکاربردبرتاکیدبارباتیکمختلفزمینه‌هایبرمشتمل

.استدقیقابزاروصنعتیاتوماسیون

محمد اعظم خسروی بیوگرافی دکتر 

یخسرواعظممحمد
ریااستاد
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گروه رباتیک ارس

پایان بخش اول

متشکرم

:  آموزش رباتیک برای مهندسان
چالش ها و چشم اندازهای آینده
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