
 باسمه تعالی

 های ديناميکی و مکاترونيکسيستمآزمون جامع دانشجويان گرايش 

 97ويرايش مرداد 

 

با نظر استاد راهنما و تاييد  توسط دانشجويان درس مي باشد كه به شرح زير 3 شامل دروس امتحان جامع

 گردند.اخذ مي شورای تحصيلات تکميلي دانشکده

زمينه را با نظر  سه، دانشجو بايد "رباتيک"و  "ارتعاشات"، "كنترل"، "ديناميک" ،"رياضيات"پنج درس از 

 استاد راهنما انتخاب كند. سرفصل دروس مطابق فايل پيوست است.

 

  



 ارتعاشات

 
  ارتعاشات مقدماتي، مدلسازی ارتعاشي سيستمهای مکانيکي 

 ،معادلات لاگرانژ اصول ديناميک تحليلي و نيوتوني، اصل كار مجازی، اصل هميلتون 

 های يک و چند درجه آزادی، پاسخ ارتعاش آزاد و اجباری، جاذب ديناميکي، ايزولاسيون ارتعاشيسيستم 

 های غير كنسرواتيو، سيستمهای چرخشي و های كنسرواتيو، سيستمآناليز مودال، مساله مقادير ويژه در سيستم

 ژيروسکوپي 

 برنولي و تيموشنکو( -عدی شامل كابل، ميله، شافت، تير )اويلرهای پيوسته يک بحل دقيق ارتعاشات سيستم 

 ريتز، مودهای فرضي،  –های پيوسته يک بعدی، شامل روشهای خارج قسمت ريلي، ريلي حل تقريبي ارتعاشات سيستم

 گالركين

 ای و مستطيلي(های پيوسته دو بعدی شامل غشاء و صفحه )دايرهحل دقيق ارتعاشات سيستم 

 

 هادیمراجع پيشن

1- S. Rao, Mechanical Vibration  
2- L. Meirovitch, Principles and Techniques of Vibration 

  

http://www.amazon.com/Leonard-Meirovitch/e/B001IYXHR0/ref=sr_ntt_srch_lnk_1?qid=1449608267&sr=1-1


 ديناميک

 سينماتيک ذرات در صفحه 

 سنتيک ذرات در صفحه 

 سينماتيک جسم صلب در صفحه 

 سينتيک جسم صلب در صفحه 

 )ديناميک سيستم ذرات) سينماتيک و سينتيک 

 مفاهيم اساسي مکانيک تحليلي، اصل كار مجازی، معادله هميلتون، معادله لاگرانژ، لاگرانژ مقيد 

 زاويه ای، انواع قيود  تابت و شسينماتيک جسم صلب در فضا، زوايای اويلر، پارامترهای اويلر، ماتريس دوران انتقال، سرع

 سينماتيکي) هولونوميک و غير هولونوميک(

 سينتيک جسم صلب در فضا، معادلات اويلر در فضا، معادلات لاگرانژ، حركت ژيروسکوپي 

 

 

 مراجع پيشنهادی

1- J.L. Meriam, L.G. Kraige, Engineering Mechanics-Dynamics 

2- Baruh Haim, Analytical Dynamics, Mc.Graw-Hill 

3- D.T. Greenwood, Principles of Dynamics , Prentice-Hall 

4- A.F. D’Souza, V.K. Garg, Advanced Dynamics, Prentice-Hall 

 

 

  



 رباتيک

 های کاربردی، آناتومی ربات ها و انواع آنها، زمینهمفاهیم پایه: معرفی ربات .1

 هارتنبرگ-همگن، زوایای اویلر، نمادگذاری دیناویتهای های مختصات، تبدیلسینماتیک مستقیم: تبدیل .2

-ی ماتریس ژاکوبین و معکوس آن )برای ماتریسپذیری، محاسبهپذیری، حرکتسینماتیک معکوس: حل .3

 های مربعی و غیرمربعی(، نقاط منفرد

 ی محرک نهایی تا پایه و برعکس ها و نیروها از نقطهتحلیل استاتیکی بازو: روابط استاتیکی ممان .4

کارگیری ماتریس ژاکوبین، معادلات تحلیل دینامیکی: روش کار مجازی، نیروهای تعمیم یافته، محاسبه و به .5

 لاگرانژ -اویلر و اویلر-های نیوتنحرکت ربات با استفاده از روش

,طراحی مسیر: استفاده از مسیرهای  .6 ,CS LSPB BBPB طوری که ربات با مانعیر )بهریزی مسطرح 

 برخورد نکند و به هدف نزدیک شود.(

 دست آوردن گشتاورها مفاصل بر حسب زمان دینامیک معکوس: استفاده ازطراحی مسیر انتخاب شده و به .7

PD,های کنترل مسیر بازو با استفاده از :های طراحی کنترل بازو: روشروش .8 Gravity PID گشتاور ،

 ه شده، در نظر گرفتن دینامیک عملگر محاسب

 مراجع پیشنهادی:

1. H. Asada, J.J.E Slotine, Robot Analysis and Control, MIT-Press 

 2. M. W. Spong, M. Vidyasagar, Robot Dynamics and Control, John Wiley & Sons 

 3. R. J. Schilling, Fundamentals of Robotics Analysis and Control, Prentice-Hall  

4. W. A. Wolovich, robotics: Basic Analysis and Design, HRW (Holt, Rinehart and Winston) 

 

 

 

 

 



 کنترل
 ها، خطي سازیبندی سيستمها، تعريف و طبقهمدلسازی رياضي سيستم 

  های بودی، روت لوكاس، روش های عملکردی، پاسخ فركانسي، دياگرامكلاسيک، پاسخ ديناميکي، شاخصهمباني كنترل

 راوث، معيار پايداری نايکوئيست، حاشيه بهره و فاز

  مقدمات رياضي برای مباحث كنترل پيشرفته، فضاهای برداری، اپراتورها، تبديل تشابهي، معادله مشخصه، مقادير و

 م جردنبردارهای ويژه، فر

 معادلات حالت، حل تحليلي و عددی معادلات حالت، ماتريش گذار حالت 

 های گسسته زماني، حل معادلات حالتمعادلات حالت برای سيستم 

 ها، ها شامل كنترل پذيری، پايدار پذيری، مشاهده پذيری، آشکار پذيری، تجزيه متعارف سيستمهای سيستمقابليت

 (Realization)ها، تعيين معادلات حالت از ماتريس تبديل كاهش پذيری سيستم

 ها و كنترل بهينه كنترل به روش فيدبک حالت شامل جای دهي قطبLQR 

 كنترل بر اساس مشاهده كننده 

  طراحي مشاهده كننده كامل و كاهش يافته، قضيه دوگانگي(Duality) 

  طراحي كنترلرها برای حذف اغتشاش 

  های دارای نويزسيستمطراحي كنترلر برای 

 است. LTIهای توجه: غير از عنوان اول، بقيه موارد فقط برای سيستم

 مراجع پيشنهادی

1- N. Nise, Control Systems Engineering, John Wiley & Sons 

2- K. Ogata, Modern Control Engineering, Prentice Hall 

3- Chi-Tsong Chen, Linear System Theory, Oxford University Press 

4- P.R. Blanger, Control Engineering, Sounders College Publishing  

 


