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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 مقدمه -1
 ازيعلم و ن روزافزونو با توجه به گسترش  اند داكردهيپخود را  مندان علاقه یا رشته انيم یها مروزه رشتها

به  شود. یاز گذشته احساس م شيب كنند، یته را دنبال نمرش کيخاص فقط  صورت بهكه  یصنعت، لزوم مهندسان
چه در داخل و چه در خارج  یبازار كار خوب و رو به رشد یدارا کيمکاترون مانند یمهندس یها رشته ليدل نيهم

  كشور هستند.
 ،کيالکترونمهندسی  وتر،يكامپمهندسی  ک،يمکانمهندسی  یاصل یها از رشته یقيتلف کيمکاترون یمهندس

. شود یمحسوب م یاز علوم مهندس یا چند رشته ی شاخه کي درواقعاست و و مهندسی مولکولی كنترل هندسی م
تا مشکلات  كند یم جاديرشته ا نيا انيرا در دانشجو هيپا نيا کيمکاترون یبودن مهندس یا چند رشته تيخاص

 ،یمهندس یكل ديرشته د نيا انيبه دانشجو کيمکاترون ن،يهمچن و حل كنند. ليتحلرا  دهيچيپ یمهندس
در  باًيتقرهستند. امروزه  یشغل تيموفق یاصل یها یژگياز و یكه همگ دهد یم زيرا ن یريپذ قيو تطب یريپذ انعطاف

نسبت به  یمهندس یكل ديكه د یبه افراد ازياست. ن ازيموردن کيمختلف، حضور مهندس مکاترون عيصنا یتمام
 يیافراد توانا نيگوناگون محسوس شده؛ ا عياز قبل در صنا شتريند، بپروژه داشته باش کي یها قسمت یمامت

 مختلف كارآمد خواهند بود. یها پروژه تيريكنترل و مد یدر صنعت داشته و برا يیبالا یتيريمد
 

 فاهدا -2
 علمی های شاخه و مختلف یها ستميرسيز شامل كه پيچيده های سيستم از بسياری طراحی جهت امروزه

 سيستم يک عنوان به ماهواره يک طراحی در مثال عنوان به. است نياز سيستمی مهندسی دانشبه  ندهست متفاوت
 دانش. است ازيموردن غيره و مواد، مکانيک، كامپيوتر ،برق، هوافضا ازجمله مهندسی مختلف های شاخه فضايی

 موجب، پيچيده چنين يیها پروژه كلان مديريت و مختلف های شاخه بين ارتباط ايجاد با، سيستمی مهندسی
 در یسيستم مهندسی از كاربردی حقيقت در، مکاترونيک مهندسی. گردد می بزرگ های پروژه كارآمد شبرديپ

 .است الکترومکانيکی های سامانه
 شده ليتشک الکترونيک یمعنا به "ترونيک" و زميمکان یمعنا به "مکا" بخش دو بيترك از مکاترونيک كلمه

 آن بر سعی رشته اين. است كنترل و كامپيوتر، الکترونيک، مکانيک مهندسی تلفيق نيکمکاترو مهندسی. است
 داشته افزاری نرم و كنترلی ،الکترونيکی ،مکانيکی اجزای از شده ليتشک های سيستم به يکپارچه نگاهی تا دارد
 و اتوماسيون با طمرتب مهندسی های رشته  ميانداخلی  ارتباط از استفاده و ايجاد مکاترونيک هدف. باشد

 .بگيرد خدمت به تركيبی های سيستم در را  پيشرفته كنترلِ از نمايه يک تا، است خودكارسازی
، پزشکی مهندسی، ماشين بينايی، رباتيک، اتوماسيون نظير جذابی و مهم یها حوزه در مکاترونيک

 كمک به ماشين كنترل، خودرو مهندسی، گيری اندازه و كنترلی های سيستم، دقيق ابزار و ووسر های سيستم
 ايجاد، مهندسی در مکاترونيک الگوی یريكارگ به از هدف. دارد كاربرد غيره و هوافضا، خبره های سيستم، كامپيوتر

 .است شده داده توسعه های تکنولوژی و محصولات كيفيت در افزايی هم
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 تیضرورت و اهم -3
 نيروی تربيت، مکاترونيک مهندسی در متخصص نيروهای كارگيری بهدر  صنعت روزافزون نياز به توجه با
 يک كه است اين مکاترونيک آموزش در اساسی و مهم نکته. است يافته اهميت شيازپ شيب زمينه اين در انسانی

 مهندسی اساسی اصول به تسلط كه معنا بدين، باشد یا رشته نيب های تخصص دارای بايد مکاترونيک مهندس
 و مختلف های حوزه در طراحی قابليت بايد چراكه است ضروری او برای، كنترل و كامپيوتر، الکترونيک، مکانيک

 های دانشکده از یتوجه قابل تعداد در اكنون هم. باشد داشته را ها حوزه اين سازی يکپارچه و تجميع تيدرنها
 .است شدهجاديا بالاتر و كارشناسی سطوح در مکاترونيک گرايش، دنيا در مکانيک و برق مهندسی

 کيمکاترون یرشته مهندس لانيالتحص فارغ یها در استفاده از آموخته یريپذ تخصص و انعطاف یچندگونگ
علاوه بر  لانيالتحص فارغ نيا ني. همچنديگشا یم لانيالتحص فارغ نيا یمختلف بر رو عيرا در صنا یاديز یدرها

 خواهند داشت. نيز كشور را یعتمشکلات صنپاسخ به  یبرا یريگ ميتصمو  تيريمد يیخود توانا یقدرت علم

 

 دانش آموختگان يستگیو شا یينقش، توانا -4
تخصص و  یچندگونگبا توجه به  رود میانتظار  مکاترونيک یارشد مهندس یدوره كارشناس التحصيلان فارغاز 
ی، هوافضا، صنايع سازی، پزشک ماشين صنايع، در صنايع مختلفی مانند ها در استفاده از آموخته یريپذ انعطاف

علاوه بر  کيمکاترون ی رشته التحصيلان فارغمشغول به كار شوند.  و بسياری صنايع ديگر دفاعی، اتوماسيون
 خواهند داشت. نيز را  كشور یپاسخ به مشکلات صنعت يیخود، توانا یقدرت علم

 

 واحدهاي درسيتعداد و نوع  -5
اين  باشند. یم 1به شرح جدول و واحد  32 یپژوهش - یشوه آموزيارشد در ش یدوره كارشناس یجمع واحدها

نامه  ، سمينار و پايان3، دروس اختياری، مندرج در جدول 2دروس شامل دروس تخصصی، مندرج در جدول 
همچنين،  د اخذ شود.يباكارگروه مهندسی مکاترونيک ييد تأبا نظر استاد راهنما و  یاريدروس اختباشد.  می

حداكثر يک درس از دروس تحصيلات تکميلی توانند  یم 3دروس اختياری علاوه بر جدول برای اخذ ان يدانشجو
 .كنند دانشگاه اخذمرتبط در های  گروه

ی مختلف مهندسی ها شيگرای مختلف نظير مهندسی مکاترونيک، ها رشته آموختگان دانشبا توجه به اينکه 
توانند در دوره كارشناسی  ها مانند فيزيک نيز میتهمکانيک، برق، كامپيوتر، مهندسی پزشکی و همچنين ساير رش

دروس جبرانی در نظر گرفته  عنوان بهارشد مکاترونيک ادامه تحصيل دهند، لذا تعدادی از دروس دوره كارشناسی 
بايد با موفقيت گذرانده شوند، ضمن اينکه واحدی به اين دروس تعلق  1شوند كه علاوه بر واحدهای جدول  می

است. دانشجويان بايد متناسب با دروس گذرانده در دوره  شده ارائه 4ليست دروس جبرانی در جدول گيرد. نمی
 را اخذ نمايند.  4كارشناسی و با تشخيص كارگروه مهندسی مکاترونيک، دروس جدول 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 مکاترونیکرشد مهندسي واحدهاي درسي کارشناسي ا :1جدول 

 هاتعداد واحد يدرسواحد نوع  فیرد

 18 تخصصی 1

 6 یارياخت 2

 1 1 سمينار 3

 1 2سمينار  4

 6 نامه انيپا 5
 32 جمع

 

 تخصصي دروس :2 جدول

 يا هم نياز ازين شيپ تعداد ساعات تعداد واحد نام درس رديف
 عملی نظری عملی نظری

 - - 48 - 3 1رياضيات پيشرفته  1

 - - 48 - 3 1مکاترونيک  2

 - - 48 - 3 2مکاترونيک  3

 - - 48 - 3 1 كنترل پيشرفته 4

 - - 48 - 3 ستميشناسايی س 5

 - - 48 - 3 رباتيک پيشرفته 6

  0 288 0 18 جمع کل

 

 اختیاريدروس  :3 جدول

 نام درس ردیف
 تعداد ساعات تعداد واحد

 ازيهم نيا  ازين شيپ
 یعمل ینظر یعمل نظری

 2هم نياز با  - 48 - 3 ها و كاليبراسيون حساسه 7

 - - 48 - 3 خبره یها ستميهوش مصنوعی و س 8

 - - 48 - 3 درنگ یب یها ستميس 9

 - - 48 - 3 شده عيمصنوعی توز هوش 10

 - - 48 - 3 یصنعت ونياتوماس 11

 - - 48 - 3 صنعتی یها شبکه 12

 - - 48 - 3 پيشرفتهو نيوماتيک  هيدروليک 13

 - - 48 - 3 كنترل تطبيقی 14

 - - 48 - 3 در بيومکاترونيک یساز و مدل سازی شبيه 15
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

درس اختياری  عنوان بهتنها مجاز به انتخاب يک درس دروس بينايی ماشين و پردازش تصوير  نيباز دانشجويان كارشناسی ارشد مکاترونيک  *

 هستند.
 
 
 
 
 

 - - 48 - 3 *ماشين بينايی 16

 - - 48 - 3 عصبی هایشبکه 17

 - - 48 - 3 شرفتهيپ یعصب یها شبکه 18

 - - 48 - 3 مدارهای واسط طراحی 19

 4 - 48 - 3 غيرخطی كنترل 20

 20 - 48 - 3 شرفتهيپ رخطیيغ كنترل 21

 4 - 48 - 3 بهينه كنترل 22

 - - 48 - 3 مقاوم كنترل 23

 - - 48 - 3 شرفتهيپ یها مکانيزم یطراح 24

 - - 48 - 3 شرفتهيپ کيناميد 25

 - - 48 - 3 پيشرفته ارتعاشات 26

 - - 48 - 3 شرفتهيپ یسينو برنامه 27

 - - 48 - 3 یابي بيو ع ها نيماش پايش 28

 - - 48 - 3 یكاو داده 29

 - - 48 - 3 نما انسان یها ربات 30

 - - 48 - 3 متحرک یها ربات 31

 - - 48 - 3 یکيالکترومکان کرويم یها ستميس 32

 - - 48 - 3 رهيچند متغ كنترل 33

 - - 48 - 3 کيدر ربات كنترل 34

 - - 48 - 3 عضلانی-های عصبی سيستم كنترل 35

 - - 48 - 3 یفاز كنترل 36

 - - 48 - 3 هوشمند یها و سازه مواد 37

 - - 48 - 3 کيربات نانو 38

 - - 48 - 3 قيعم یريادگي 39

 - - 48 - 3 نيماش یريادگي 40

 - - 48 - 3 *ريتصو پردازش 41

 - - 48 - 3 در توليد اتوماسيون 42

 - - 48 - 3 تجاری و بازرگانی مديريت 43

 - - 48 - 3 های كنترل ديجيتال تمسيس 44

 - - 48 - 3 ويژه در مکاترونيک مباحث 45

 - 0 1872 0 117 جمع کل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 : دروس جبراني4جدول 

 

 شرایط اخذ دروس جبراني

 درس  اخذملزم به است، مکانيک  انش یارشد كه مدرک كارشناس یمقطع كارشناس یورود انيدانشجو
 باشند. یديناميک نم

 یها ستميسدرس  اخذملزم به  است، برق شان یارشد كه مدرک كارشناس یمقطع كارشناس یورود انيدانشجو 
 باشند. ینم 1ديجيتال 

 كنترل خطی با درس ی قابل تطبيق ا، درسی با محتوارشد یمقطع كارشناس دانشجويان ورودی كه یدرصورت
 .نده باشند، نياز به اخذ اين درس جبرانی ندارندگذرا

 

  

 نام درس رديف
 تعداد ساعات تعداد واحد

 ازيهم نيا  ازين شيپ
 عملی نظری عملی نظری

 - - 64 - 4 ديناميک  46

 - - 48 - 3 1 ديجيتال یها ستميس 47

 - - 48 - 3 كنترل خطی 48

  0 160 0 10 جمع کل
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 سومفصل 
 
 
 

 

 

 

 

 (هدف و سرفصل دروس)از دروس  کیهر یها يژگیو
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 1شرفته يات پياضیر
(Advanced Mathematics I) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ  تخصصی نوع درس:

 

 هدف درس:

ياز در موردنمباحث آمار و احتمال ين چن همو  ی، حل دستگاه معادلات خطیجبر خط یرين درس فراگيهدف از ا
 است.  کيمکاترون یمهندس

 
 رئوس مطالب:

، یپلکان یيافته سطر كاهشجردن، فرم  - گاوس و گاوس ی، روش حذفیخط یدستگاه معادلات جبر -1
 .یبلوك یهاسيكردن ماتر یكج، قطر یتي، هرمیتيهرم یهاسيگشت، ماتريجا

ن معادلات حاكم بر ييک و تعين مکاني، قوانیبا چند درجه آزاد یکيمکان یهاستميس یحل معادلات جبر -2
 .یجرم فنر و با چند درجه آزاد یهاستمي، سها آن

 ت، معکوسياشم-گرام ی، روش متعامد سازیدسياقل ی، فضایضرب داخل ی، فضایبردار یدان، فضايم -3
 پنروز. -يافته مور  يمتعمف، معکوس ييافته ضع يمتعم

های  یا چندجملهلتون، محاسبه يهام - یليه كي، قضیليرا ی، كسرهایژه، فرم مربعير ويژه، مقاديو یبردارها  -4
 مال.ينيی ما چندجمله، یسيماتر

، فرم افتهي ميتعمژه يو ی، فضاهاها تابعکمختلط،  یضرب داخل ی، فضایخط ی، اپراتورهایهای خط يلتبد -5
 . یی خطها ليتبدو  ها سيماترجردن 

آمار و احتمال، مفاهيم اساسی آمار، مفاهيم اساسی احتمال، متغيرهای تصادفی، توابع توزيع گسسته و پيوسته،  -6
 واريانس و انحراف معيار، كوواريانس، احتمال شرطی، فرآيندهای تصادفی، توابع همبستگی. 

 
 : يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مرمست یابيارزش

 ندارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل

1. F. B. Hildebrand, Methods of Applied Mathematics, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1992. 

2. C. R. Wylie, and L. C. Barrett, Advanced Engineering Mathematics, 6
th

  Edition, 

McGraw-Hill, 1995. 

3. D. G. Zill, W. S. Wright, and M. R. Cullen, Advanced Engineering Mathematics, 4
th

 

Edition, Jones and Bartlett Publishers, 2011. 

4. G. E. Shilov, Linear Algebra, Dover Publications Inc., 1978. 

5. K. M. Hoffman, and R. Kunze, Linear Algebra, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1971. 

6. C. D. Meyer, Matrix Analysis and Applied Linear Algebra, Society for Industrial & 

Applied Mathematics, 2010. 

7. H. Pishro-Nik, Student's Solutions Guide for Introduction to Probability, Statistics, 

and Random Processes, Kappa Research: LLC, 2016. 

8. M. Fisz, Probability Theory and Mathematical Statistics, 3
rd

 Edition, Krieger Pub 

Co., 1980. 

9. S. Ross, A First Course in Probability, 9
th

 Edition, Pearson Education, 2012. 

 .1394نور،  پيام ، انتشارات دانشگاهجبرخطیو همکاران، م.ح بيژن زاده  .10

  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Francis%20B.%20Hildebrand
http://www.efunda.com/books/search_Books/book_hitlog.cfm?bk=8
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Georgi%20E.%20Shilov
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Kenneth%20M%20Hoffman
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Ray%20Kunze
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 1ک يمکاترون
(Mechatronics I)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ یتخصص نوع درس:

 

 هدف درس:

 يیده با كارايچيپ یها ستميس یطراح یاک بريمکاترون یه در مهندسيپا یها ستميس یرين درس فراگيهدف از ا
  .استکروكنترلرها يو م یکي، الکترونیکي، الکتریکيمکان یها ستميسبالا، شامل 

 

 رئوس مطالب:

در  ها آن یو كاربردها یکيی مکاترونها ستميسک، يمکاترون یمهندس یک، معرفيبر مکاترون یامقدمه -1
 مهندسی.

مانند  یکيی مکاترونها ستميسدر  مورداستفادهمختلف  یلگرهاسنسورها و عملگرها، شناخت سنسورها و عم -2
 .یو خط یکي، پنوماتیکيالکتر یتال و آنالوگ و انواع عملگرهايجيد یانواع سنسورها

تال به يجيو د (A/D)تال يجيی آنالوگ به دها مبدلبا  يیتا، آشناي، شناخت نحوه خواندن دیبردار نمونه -3
 .یی اطلاعاتها گناليسلتر كردن يمربوطه و ف یايو قضا یبردار نمونه، زمان (D/A)آنالوگ 

 .ها آن یکروكنترلرها و كاربردهايی مسينو برنامهکروكنترلر، يانواع م يیکروكنترلرها، شناسايم -4

مختلف آن،  یو كاربردها ها روشر و يبر پردازش تصو یاک، مقدمهير و رباتيی پردازش تصوها ستميس -5
 .یکيستم مکاترونيک سي عنوان بهآن  یاجزا  و كاربردها، یکيربات ها ستميسبا  يیآشنا

 ی.ساز هيشبی مختلف افزارها نرمو  ها روش، ها ستميسی ساز هيشبی، مفهوم ساز هيشب -6

 
 :يابیروش ارز 

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
 
 
 
 
 



   

17 

 

دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 :يمنابع اصل
1. R. H. Bishop, Mechatronics: an Introduction, Taylor & Francis, 2006. 

2. R. H. Bishop, Mechatronics Handbook, 2
nd

 Edition, Taylor & Francis, 2008. 
3. M.  Jouaneh, Fundamentals of Mechatronics, 1

st
 Edition, Cengage Learning, 2012. 

4. C. W. De Silva, Mechatronics: a Foundation Course, CRC Press, 2010. 

5. R. Isermann, Mechatronics Systems Fundamentals, Springer Science & Business 

Media, 2005. 

6. C. W. De silva, Mechatronics: an Integrated Approach, CRC Press, 2005. 

7. H. Timmis, Practical Arduino Engineering, CRC Press, 2015. 

8. D. Bradley, Mechatronics: Electronics in Products and Processes, Routledge, 2018. 

9. B. Wilamowski, and J. D. Irwin, Control and Mechatronics, CRC Press, 2018. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

2ک يمکاترون  

(Mechatronics II)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 اردند  :ازین شیپ یتخصص نوع درس:

 

 هدف درس:

 كنترل مختلف یها روش ،یکيمکاترون یها ستميس زمان هم یطراح و یساز نحوه مدل یريفراگن درس يهدف از ا
  .استمختلف انتقال اطلاعات  یها روشو  ريپذ برنامه یمنطق یها ستميس شناخت و ،ها آن
 

 رئوس مطالب:

 .زمان هم یساز، مفهوم مدلیسازی مختلف مدلها روششناخت ، یساز مدل -1

ن يی مختلف جهت اافزارها نرمو  یکيی مکاترونها ستميس زمان هم یسازجهت مدل باند گرافروش  یمعرف -2
 كار.

ک و يی، كلاسرخطيغو  یی خطها روش، ها ستميسو  ها نيماشی مختلف كنترل ها روشكنترل، شناخت  -3
 .یصنعت یها مدرن و انواع كنترل

 ی آن.سينو برنامهآن و  ی، كاربردهاPLC ر، شناختيبرنامه پذ یی منطقها ستميس -4

، ها دهنده انتقالدر آن شامل  مورداستفاده یکيی مکاترونها ستميسون و يون، شناخت اتوماسياتوماس -5
 .ها رباتها و  ، مرتب كنندهها كننده هيتغذ

ی ها پروتکلو  یو خروج یی ورودها پورتمختلف انتقال اطلاعات شامل انواع  یها انتقال اطلاعات، روش -6
 ستم.يک سيی مختلف ها قسمتجاد ارتباط يی اها روشمختلف انتقال اطلاعات و 

 .یکيستم مکاترونيک سي یو طراح زمان همی ساز مدلانجام پروژه  -7
 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
1. M. Jouaneh, Fundamentals of Mechatronics, 1

st
 Edition, Cengage Learning, 2012. 

2. C. W. De Silva, Mechatronics: a Foundation Course, , CRC Press, 2010. 

3. W. Borutzky, Bond Graph Methodology: Development and Analysis of Multi-

disciplinary Dynamic System Models, Springer Science & Business Media, 2010. 

4. M. P. Groover, Automation, Production Systems, and Computer-Integrated 

Manufacturing, Prentice-Hall, 2008. 

5. A. Smaili, and F. Mrad, Mechatronics integrated technologies for intelligent 

machines, Oxford University Press, 2008. 

6. R. H. Bishop, Mechatronics: an Introduction, Taylor & Francis, 2006. 

7. R. Isermann, Mechatronics Systems Fundamentals, Springer Science & Business 

Media, 2005. 

8. M. W. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, Robot Modeling and Control, 1
st
 

Edition, John Wiley & Sons, 2005. 

9. D. Karnopp, D. L. Margolis, and R. C. Rosenberg, System Dynamics: Modeling and 

Simulation of Mechatronic  Systems, John Wiley & Sons, 2000. 

10. J. J. Craig, Introduction to Robotics: Mechanics and Control, 3
rd

 Edition, Prentice-

Hall, 2004. 

11. D. Bradley, Mechatronics: Electronics in Products and Processes, Routledge, 2018. 

12. B. Wilamowski, and J. D. Irwin, Control and Mechatronics, CRC Press, 2018. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 1 پيشرفته کنترل
(Advanced Control I)

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ صیتخص نوع درس:

 

 هدف درس:

 برای گر مشاهده و كنترلر طراحی و حالت فضای در كنترل یها ستميس ليوتحل هيتجز درس اين از هدف
 .است مذكور های سيستم

 

 رئوس مطالب:

 سری، لاپلاس تبديل، زمان به وابسته غير و وابسته ضرايب با خطی های سيستم، كلاسيک كنترل بر مروری -1
 .ها سيستم پايداری بررسی، آن تبديل تابع و ديفرانسيل معادلات آوردن دست به و سيستم يک ريفتع، فوريه

 .دائم و گذرا حالت در سيستم پاسخ بررسی و ورودی يک به سيستم العمل عکس -2
، خطی جبر مفاهيم با آشنايی، مدرن كنترل امتيازات كردن مشخص و مدرن كنترل با كلاسيک كنترل مقايسه -3

 .سيستمی تحليل در ها آن از استفاده و همانندی یها تبديل
، حالت معادلات حل، حالت فضای، حالت متغيرهای، حالت تعريف، حالت فضای در ها سيستم كنترل بررسی -4

 .معادل ديناميکی یها دستگاه
 ای جعبه دياگرام و خروجی چند و ورودی چند سيستم معرفی، خروجی چند و ورودی چند های سيستم بررسی -5

 .سيستم ديفرانسيل معادلات ارائه، كلی تبديل تابع آوردن دست به، آن یكل
 و پذيری رؤيت تعريف، ناپذير كنترل های سيستم تجزيه، يریپذ كنترل یها تست و پذيری كنترل تعريف -6

 های سيستم پذيری رؤيت و پذيری كنترل، ناپذير رؤيت های سيستم تجزيه، پذيری يترؤ یها تست
  فيدبکی. اتصال و سری، زیموا پيوسته هم به

 .تحقق های تئوری و يریپذ تحقق -7
  پايداری. تحليل های روش و پايداری تعريف -8
  گر رؤيت با همراه حالت فيدبک های سيستم طراحی، خطی گرهای رؤيت طراحی، خطی حالت فيدبک طراحی -9

 .كالمن فيلتر معرفی و بهينه كنترل های سيستم -10
 

 روش ارزیابي:
 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  بازدید:

 

 :منابع اصلي

 .1392، ، انتشارات دانشگاه تهراناصول كنترل مدرن، .ع خاكی صديق .1

 .1391، طوسی نيرالدينص ، انتشارات دانشگاه صنعتی خواجهبر كنترل مدرن یا مقدمه، .حتقی راد .2
3. K. Ogata, Modern Control Engineering, 5

th
 Edition, Prentice-Hall, 2009. 

4. C. H. Houpis, and S. N. Sheldon, Linear Control System Analysis and Design with 

Matlab, 6
th

 Edition, CRC Press, 2013. 

5. F. Golnaraghi, and B. C. Kuo, Automatic Control Systems, 9
th

 Edition, John Wiley & 

Sons, 2010. 

6. C. T. Chen, Linear System Theory and Design, 3
rd

 Edition, Oxford University Press, 

1999. 

7. W. L. Brogan, Modern Control Theory. Pearson Education India, 1991. 

 

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Farid%20Golnaraghi
http://www.amazon.com/Benjamin-C.-Kuo/e/B001H6WEHI/ref=ntt_athr_dp_pel_2
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 شناسایي سيستم
(System Identification)

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ تخصصی نوع درس:

 
 هدف درس: 

دست آوردن معادلات تقريبی  ، بهمختلف آن یها روشو ها  چگونگی شناسايی سيستم هدف از اين درس فراگيری
 است. ها  ها و تخمين پارامترها و رفتار سيستم آن
 

 رئوس مطالب:

جعبه  یساز دلمجعبه سفيد،  یساز مدل، یساز مدلانواع ها،  معرفی شناسايی سيستممقدمه: سيگنال، سيستم،  -1
 بندی يمتقس، انجام آزمايش، ها يستمس بندی يمتقستخمين پارامتر و حالت، تركيبی،  یساز مدلخاكستری و 

 مختلف شناسايی. یها روش

 های يستمسحوزه و گسسته سازی،  یبردار داده یها روشمعرفی سيستم:  يیشناساكلاسيک در  یها روش -2
 خطی در فضای حالت.  های يستمسروش تحليل پرونی، شناسايی  پيوسته و گسسته، حوزه زمانی و فركانسی،

عبور فرآيند بر آمار و احتمالات، فرآيندها و متغيرهای تصادفی،  یا مقدمهگی: تشناسايی بر مبنای تابع همبس -3
ارتباط توابع همبستگی ورودی و خروجی، اغتشاش،  یساز مدلتصادفی از يک سيستم خطی نامتغير با زمان، 

 .PRBSسيگنال 

 انتخاب سيگنال تحريک و اثر ورودی بر كيفيت تخمين. -4

آوردن  به دست یها روشبر روش حداقل مربعات، معادله رگرسيون خطی و  یا مقدمهروش حداقل مربعات:  -5
 تر يقدقمحاسباتی  یها روش، دار وزنمشکلات روش حداقل مربعات و خواص آماری آن، حداقل مربعات آن، 

 .ماتريس كوواريانس، تخمين بيز، قضيه كرامردر روش حداقل مربعات، 

روش متغيرهای كمکی تکراری و شناسايی تکراری و بازگشتی: حداقل مربعات تکراری و بازگشتی،  یها روش -6
 . بازگشتی، روش حداكثر احتمال وقوع تکراری و بازگشتی

 تعيين درجه مدل و ارزيابی مدل. -7

وليه به ماتريس كوواريانس، ضريب فراموشی، تخمين حالت، مقداردهی امتغير بازمان:  های يستمسشناسايی  -8
 فيلتر كالمن.

فازی و نروفازی، شناسايی  یها مدلعصبی،  یها شبکهغيرخطی،  های يستمسمباحث پيشرفته: شناسايی  -9
 حلقه بسته. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 روش ارزیابي : 

 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  بازدید:

 

 منابع اصلي:

1. R. Isermann, and M. Münchhof, Identification of Dynamic Systems: an Introduction 

with Applications, Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2011. 

2. K. J. Keesman, System Identification: an Introduction, Springer Science & Business 

Media, 2011. 

3. J. P. Norton, an Introduction to Identification, Dover Publications Inc., 2009. 

4. O. Nelles, Nonlinear System Identification: From Classical Approaches to Neural 

Networks and Fuzzy Models, Springer Science & Business Media, 2001. 
5. L. Ljung, System Identification: Theory for the User, Prentice-Hall, 1999. 

6. T. Söderström, and P. Stoica, System Identification, Prentice-Hall, 1989. 

7. L. Ljung, and T. Söderström, Theory and Practice of Recursive Identification, MIT 

Press, 1983. 

8. R. V. Jategaonkar, Flight Vehicle System Identification: A Time-Domain 

Methodology, American Institute of Aeronautics and Astronautics Inc., 2015. 

9. A. K. Tangirala, Principles of System Identification: Theory and Practice, CRC Press, 

2014. 
 

  

http://www.amazon.com/J.-P.-Norton/e/B001KCZP9I/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 رباتيک پيشرفته
(Advanced Robotics) 

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ تخصصی نوع درس:

 

 هدف درس:

طراحی  نيچن ها و هم هدف از اين درس فراگيری تحليل سينماتيکی و ديناميکی مستقيم و معکوس انواع ربات
خودمختار كردن ربات به كمک  ،یكاربر های و واسطه ورهايبا درا يیآشنا ها، ربات یکينماتيو كنترل س ريمس

 است. یاطلاعات سنسور
 

 رئوس مطالب:

صنايع اتمی،  ،یساز ليمقدمه، آشنايی با صنعت رباتيک و كاربرد آن در صنايع مختلف مانند صنايع اتومب -1
 ها. صنايع الکترونيک، صنايع پزشکی و مانند اين

 در صنعت رباتيک از قبيل قابليت تکرار، دقت عمل و غيره. يازموردنحات و اصطلا تعاريف -2

 ای، استوانه های معادلات سينماتيک مستقيم، سينماتيک معکوس انواع مختلف ربات ليوتحل هيتجز مطالعه، -3
 و يا تركيبی از هر دو. لولايی يا كشوئی مفاصل با غيره و قائم های ربات كروی، های ربات

 یها نصب دستگاه ،يیمختصات با در نظر گرفتن دوران و جابجا ليها: تبد حركت ربات کينماتيس مرور -4
 کينماتيس یمختصات، بررس ليتبد سياستخراج ماتر D - H یبا پارامترها يیمختصات هر عضو، آشنا

 یكار و یمفصل یبا فضاها يیآشنا ن،يژاكوب سيو ماتر یو دوران یاستخراج روابط سرعت خط م،يمستق
 معکوس. کينماتيو حل س ینگياشاره به حالات تک متنوع،

ها،  حركت ربات یبررس ژهياستخراج روابط لاگرانژ و ،یتراجع یها ها، اشاره به مدل حركت ربات کينتيس مرور -5
 حركت توسط كامپيوتر. یساز هيو معکوس، شب ميمستق کينتيحل س

 یها یا استفاده از چندجمله ،یبا قوس سهمو یخط ،یحركت خط ،یزمان یرهايحركت: مس ريمس یطراح -6
 .یزمان نهيبه ريمس یطراح ن،يكارتز یدر فضا ريمس یدرجه سوم و پنجم، طراح

و  یروش كار مجاز ،یمواز های ربات یو ملاحظات طراح ژهيو های روش ،یو مواز یسر های ربات سهيمقا -7
 .ربات های پارامتر يیشناساو  ونيبراسيكال یعدد های لاگرانژ، روش يبضرا

 .در كنترل ربات یمفصل های محرک یکيناميحركت در حضور موانع، لحاظ مدل الکترود نترلك -8

 ،یغلتش و عدم لغزش جانب رپذي لانتگرا ريغ دقي دار، متحرک چرخ های ربات کيناميو د کينماتيس یبررس -9
 .Odometryو  يابی مکانبا  يیآشنا ،یکينماتيو كنترل حركت در سطح س ريمس یطراح

 .كالمن لتريبا ف یاطلاعات سنسور قيتلف ط،يدر مح یناوبر های روش ،یر ربات احتمالب ای مقدمه -10
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 روش ارزیابي:
 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  بازدید:

 

 :منابع اصلي

1. J. J. Craig, Introduction to Robotics, Mechanics and Control, 3
rd

 Edition, Prentice-

Hall, 2004. 

2. Y. Matsuoka, H. F. Durrant-Whyte, and J. Neira, Robotics: Science and Systems VI, 

MIT Press, 2011. 

3. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, and G. Oriolo, Robotics: Modelling, Planning 

and Control, 1
st
 Edition, Springer Science & Business Media, 2010. 

4. M. Shahinpour, A Robot Engineering Text Book, Harpercollins College Div., 1987. 

5. M. W. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, Robot Modeling and Control, 1
st
 

Edition, John Wiley & Sons, 2005. 

6. R. P. Paul, Robot Manipulators: Mathematics, Programming, and Control, MIT 

Press, 1981. 

7. S. K. Saha, Introduction to Robotics, Tata McGraw-Hill Education, 2014. 

8. S. B. Niku, Introduction to Robotics: Analysis, Control, Applications, John Wiley & 

Sons, 2020. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ونيبراسيها و کال حساسه
(Sensors and Calibration)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 1ک يمکاترونبا  ازيهم ن  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها ون رباتيبراسيكال یرين فراگيهمچنها و  حساسهدر مورد  یلياطلاعات تکم یريفراگدرس ن يهدف از ا
 است.  یصنعت

 

 رئوس مطالب:

 ها.اساس كار حساسهف، يرمقدمه، تعا -1

ح ساختار، عملکرد و كاربرد در صنعت، ترموكوپل، محاسبات آن و نحوه نصب و ي، تشريیدما یها حساسه -2
 ستورها.يو ترم یصوت یها ، ترموسنجیمقاومت یها ها، ترموسنج ترموكوپل یبند فرمول

سبات آن و نحوه نصب و ح ساختار، عملکرد و كاربرد در صنعت، محايت، تشريص موقعيتشخ یها حساسه -3
 ره.يک و غيزوالکتريک، پي، فوتوالکتریخازن ،يیالقا ت ماننديص موقعيتشخ یها حساسه یبند فرمول

 در صنعت. ها آنح ساختار، عملکرد و كاربرد ي، تشریگاز یها حساسه -4

 ، رطوبت(. O2 ،CO2  ،PHمثبت،  یها ک )الکترود، حساسهيومکاترونيها در ب مبدل -5

 .یكنترل یرهايو ش  ان، سطحيجر یريگ ازهاند یها حساسه -6

كاربرد، عملکرد و كاربرد و  و عملکرد ساختار، حيتشر ها، وحساسهيرو، فشار، وزن، گشتاور، بين یها حساسه -7
 .یو عضلان ی، اسکلتیمغز یهاگناليمحاسبه س

شتاور، سرعت و رو، گي، نای يهزاوو  یخط يیجابجاهای  حساسه :شامل ها رباتدر  مورداستفاده یها حساسه -8
 شتاب.

س، يسيتريهبودن،  یرخطيزان غيمرزولوشن، ت، دقت، يحساس :مانندها  حساسهدر  مورداستفادهم يمفاه -9
 .آناليز حساسيت، يریتکرارپذ

 .به گسسته ها آنپيوسته و تبديل  های يگنالساز  یبردار نمونه یها روش -10

 .تاليجيد و آنالوگ یهالتريفانواع  سازی يادهپو  یطراحنگ، ياسيلاز، ينو ،گناليس -11

 .ها حساسه یاضير یساز مدل -12

 .ها حساسهو  ها يستمس يیشناساو بره كردن يو مراحل كال ها يتمالگور: كاليبراسيون -13

 مدارهای واسط و ها كننده يتتقو ،اندازها راه: ملاحظات كاربردی -14

 سيمبی های حساسهاصول كار  -15
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیهاآزمون ن ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد

 

 :يمنابع اصل

، انتشارات جهاد یپزشک یک و مهندسيون در مکاترونيبراسيحساسه ها و كال ،.نانيمراديعلو ،ن.یديجمش .1
 .1393ر، يركبيام یصنعت یدانشگاه

2. P. Regtien, and E. Dertien, Sensors for Mechatronics, 2
nd

 Edition, Elsevier, 2018. 

3. I. R. Sinclair, Sensors and Transducers, 3
rd

 Edition, Elsevier, 2001. 

4. N. Mitton, and D. Simplot-Ryl, Wireless Sensor and Robot Networks From Topology 

Control to Communication Aspects, World Scientific Publishing Co., 2014. 

5. A. Lee, and C. S. George, Sensor-Based Robots: Algorithms and Architectures, 

Springer Science & Business Media, 1991. 

6. K. Kuang, Magnetic Sensors: Principles and Applications, InTech, 2012. 

7. P. A. Serra, Biosensors: Emerging Materials and Applications, InTech, 2011. 

8. P. A. Serra, Biosensors for Health, Environment and Biosecurity, InTech, 2011. 
9. C. Thomas, Sensor Fusion and its Applications, Sciyo, 2010. 

10. A. Dutta, Robotic Systems: Applications, Control and Programming, InTech, 2012. 

11. L. Thede, Practical Analog and Digital Filter Design, Artech House, 2004. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 خبره هایستميو س يهوش مصنوع
(Artificial Intelligence and Expert Systems)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها روش یري، فراگیکيرونمکات یها ستميس یهوشمند سازدر  یم اساسيمفاه یرين درس فراگيهدف از ا
 است. یكاربرد یخبره یها ستميها و س انواع ربات یكنترل هوشمند رو ،یهوش مصنوع یسينو برنامه

 

 رئوس مطالب:

 یها ها و عامل ربات ی، معرفیريكارگ به یها ، كاربردها و حوزهیهوش مصنوع یم اصليبر مفاه یمرور -1
 .یافزار ی و نرمافزار سخت یها فه عامليط وظيمح یها یژگيو ی، معرفها آن یكل یهوشمند و معمار

 یها آگاهانه و ناآگاهانه، روش یجستجو یها ، روشیحل مسئله در هوش مصنوع یها بر انواع روش یمرور -2
 ن.يماش یريادگي یها بر دانش و استنتاج، روش یمبتن

 یها ستميس یسينو هدانش، برنام یدر مهندس یاصل یها قدم یخبره، معرف یها ستميدانش و س یمهندس -3
 ستم خبره.يدر س ها آنو كاربرد  یها، منطق فاز منطق گزاره ازجملهگوناگون  یها منطق یخبره، معرف

و روش  CLIPSها در آن، موتور استنتاج در  تيها و واقع يرها، توابع، عبارتمتغو  CLIPSبر ابزار   یا مقدمه -4
 ستم خبره.ييسی سنو برنامهو  ی، منطق فازآن یو نسخه فاز JESSبا  يی، آشناجلو روبهاستنتاج 

عملی. یها پروژهعصبی در  یها شبکهو آموزش  سازی يادهپ، نحوه كاربردهاشبکه عصبی، مفاهيم و  -5
 یها ستميدر آموزش س یتيتقو یريادگي یريكارگ متحرک، به یها كنترل هوشمند ربات یها بر روش یمرور -6

 ها. ن روشيها به كمک ا پارامتر در كنترلر ربات یساز نهيو به یهای تکامل يتمالگورک، يربات

 

 :يابیروش ارز 
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :ياصل منابع
1. S. Russell, and P. Norving, Artificial Intelligence: a Modern Approach, 3

rd
 Edition, 

Prentice-Hall, 2010. 

2. J. Durkin, Expert Systems: Design and Development, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1994. 

3. D. Koller, Probabilistic Graphical Models: Principles and Techniques, MIT Press, 

2009. 

4. J. Giarratano, and G. Riley, Expert Systems: Principles and Programming, 4
th

 

Edition, Course Technology, 2004. 

5. P. Jackson, Introduction to expert Systems, Addison-Wesley, 1990. 

6. S. Sutten, and G. Barto, Reinforcement Learning: an Introduction (Adaptive 

Computation and Machine Learning), MIT Press, 1998. 

7. S. Haykin, Neural network and leanrning machines, McMaster University, Canada 

Pub, 2018. 

8. L. Chen, Fuzzy Sets, Fuzzy Logic and Fuzzy control, CRC Press, 2000. 

9. C. S. Krishnamoorthy, and S. Rajeev, Artificial Intelligence and Expert Systems for 

Engineers, CRC Press, 2018. 

 

 

  



   

30 

 

دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 درنگ يب یها ستميس
(Real Time Systems)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

ن يا یزير نحوه برنامه ،ها آن یبندزمان یها تميالگور، درنگ یب یها عامل ستميس یرين درس فراگيهدف از ا
وتر يک كامپيتوسط  یکيو الکترون یکيمکان یاز اجزامتشکل  یها ستميل و كنترل بلادرنگ سيتحل و ها ستميس

 است. 
 

 رئوس مطالب:

كنترل  های يتمالگور یساز ادهيها، پ ستمين سيا یو كاربردها درنگ یب یها ستميس یدر طراح یم اساسيمفاه -1
 .درنگ یب های عامل يستمس یتال بر رويجيد

 های عامل يستمسفه و پروسه در ينرم، مفهوم وظ درنگ یب یها ستميسخت در برابر س درنگ یب یها ستميس -2
 .يیرها یها ها و زمان ، مهلتیزمان یها تي، مفهوم محدوددرنگ یب

ستم مرجع، مدل يس یزمان یها ها و منابع، پارامتر ، مفهوم پروسسدرنگ یب یها ستميمرجع از س یساز مدل -3
 ها. داده یها یها، انواع مختلف وابستگ داده یت و وابستگياولو یدارا یها تيدف متناوب، محدويوظا

 یدار، راهکار مبتن وزن یبر ساعت، راهکار چرخش یمبتن یف با راهکارهايوظا یبند زمان یج برايرا یها روش -4
 .یر متناوب و ناگهانيف غيوظا یبند ، زمانیبند زمان یايستا و پويا یها ت، روشيبر اولو

 .یبند ت زمانيا، تست قابليستا و پويا یبند زمان های يتمالگور یبررس -5
ه، استفاده يت پايپوشاندن اولو یها ه و پروتکليت پاياولو یبر ارث یها منابع، پروتکل یمنابع و كنترل دسترس -6

 ا.يت پوياولو یها ستميه در سيت پايپوشاندن اولو یها از پروتکل

در  یساز زمان همو  یا چندپردازنده یبند ، زمانیا داده یاياشو  یبه منابع چند واحد یكنترل دسترس -7
 .یبند زمان

 
 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 :ياصل منابع
1. Y. J. Leung, Handbook of scheduling: algorithm, models and performance analysis, 

CRC Press, 2004. 

2. P. A. Laplante, and S. J. Ovaska, Real-Time Systems Design and Analysis: Tools for 

the Practitioner, 4
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2011.  

3. E. R. Olderog, and H. Dierk, Real Time Systems Formal Specification and Automatic 

Verification, Cambridge University Press, 2008.  

4. F. B. Hildebrand, Handbook of Scheduling, from Theory to Application, Springer 

Science & Business Media, 2007.  

5. H. Kopetz, Real-Time Systems, 2
nd

 Edition, Springer Science & Business Media, 

2011. 

6. R. Williams, Real-Time Systems Development, Butterworth-Heinemann, 2006.  

7. J. W. S. Liu, Real Time Systems, 9
th

 Edition, Prentice-Hall, 2000. 

8. S. Baruah, M. Bertogna, and G. Buttazzo, Multiprocessor Scheduling for Real-Time 

Systems, Springer Science & Business Media, 2015. 
 

 

  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Francis%20B.%20Hildebrand
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

شده عیتوز يهوش مصنوع
(Distributed Artificial Intelligence)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

ها و  عامل یساز ادهيپو  یطراح یموجود برا یها یبر عامل، معمار یمبتن یها ستميس یرين درس فراگيهدف از ا
 است.  یک ازدحاميها در ربات آن یها و كاربرد عمل ن عامليب یارتباط و هماهنگ یها ، روشیچندعامل یها ستميس
 

 رئوس مطالب:

هوشمند،  یها حل مسئله به كمک جستجو، عامل یها و روش یمقدمات یبر هوش مصنوع یمرور -1
 .ها فه عامليط وظيمح یها یژگيو و ها مختلف آن یها یها و معمار عامل یها یژگيو

و  یک ازدحاميربات یشده، معرف عيتوز یها و اهداف هوش مصنوع خصمانه، كاربرد یبر جستجوها یمرور -2
 .ها ستمين سيش عملکرد اينما

، استنتاج در یواكنش یها عامل ی، بررسیچندعامل یها ی، معماریچندعامل یها ستميس یژگيو یبررس -3
  .ها عامل ی، ارتباط و همکار BDIمعروف مانند یچند معمار یها، بررس عامل در یبند هيها، لا عامل

 وKQML  تعامل مانند یها ها و زبان ، تعامل عاملOWL وKIF مرتبط مانند یها و زبان شناسی یهست -4
FIPA، عامل گرا یل و طراحيها در تحل یج، متدولوژيک نتايو تشر یو هماهنگ یهمکار. 

و مذاكره،  یزن مسئله، چانه یجمع ل ائتلاف و حل دستهي، تشکیگروه یريگ ميتصم، یچندعامل یريگ ميتصم -5
 .ها نه عامليغالب و به یها یها و تعادل نش، استراتژ یه بازيده و حراج، مباحث مرتبط با نظريمزا

 با یسينو ، آموزش برنامهیچندعامل یساز گوناگون برنامه یابزارها ی، معرفیچندعامل یها طيمح یساز ادهيپ -6

JADE ابزار ی، معرف Repast ی.ستم چندعامليل چند سيتحل و ساخت مدل افزار و نرم ی، اجرا 
 .چند عامل یها ستميدر س یريادگيو  شده يعصورت توز به یزير حل مسئله و برنامه -7
 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
1. G. Weiss, Multiagent Sysyems: a Modern Approach to Distributed Artificial 

Intelligence, MIT Press, 1999. 

2. M. Wooldridge, an Introduction to Multiagnet Systems, 2
nd

 Edition, John Wiley & 

Sons, 2009. 

3. J. Ferber, Multiagent Sysyems, Addison-Wesley, 1999. 

4. A. Feldman, Swarm Robotics: Parallelized Line Formation, BiblioBazaar Publishers, 

2012. 

5. M. Singh, Reading in Agents, Morgan Kaufman Publishers, 1997. 

6. G. Ohere, Fundation of Distributed AI, John Wiley & Sons, 1996. 

7. R. Gasser, and M. N. Huhns, Distributed Artificial Intelligence, Morgan Kaufmann, 

2014. 

8. A. H. Bond, and L. Gasser, Readings in Distributed Artificial Intelligence, Morgan 

Kaufmann, 2014. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

  يصنعت يوناتوماس
(Industrial Automation)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

كنترل پروسه و ، عيدر صنا یكار یها نديزه كردن فرآيون و مکانياتوماس یم اصليمفاه یريفراگن درس ياز اهدف 
 ره است. يو غ يیايميع شي، صنایميهمچون نفت، گاز، پتروش یمختلف عيدر صنا  دهيچيپ یريگ اندازه یها ستميس
 

 رئوس مطالب:

ها و  دستگاه ی، بررسیون صنعتياز اتوماس يیها ون، مثالياتوماس یم و كاربردهايبر مفاه یمرور -1
 ند.يم كنترل فرآيون، مفاهياتوماس مراتب سلسلهها،  كننده كنترل

وه يدر صنعت، ش ها آنو نحوه كاربرد  PLCانواع  ی، معرفيزیر برنامه قابل یمنطق یها كننده كنترل یمعرف -2
 .STEP7در  يسینو برنامهو  افزار سخت یکربندي، پSTEP7 افزار نرم، آموزش PLC یزير برنامه

 یها ر استاندارديو سا RS-232، استاندارد OSIبر مدل شبکه  ی، مروریون صنعتيها در اتوماس ارتباط داده -3
 مرتبط.

 .یون صنعتياتوماس یها آن در شبکه یابيت و ارزيجاد امنيآن، ا یانداز راهو مشکلات  یاترنت صنعت -4

 لد باس.يهمانند ف یصنعت یها انواع شبکه یمعرف -5
 .شده يعتوزستم كنترل يو س SCADAستم يس افزار نرمخچه آن، يو تار SCADA یش پروسس و معرفينما -6
 ت خطر.يريو مد یصنعت یها ميت تيرينه، مديت زمان و هزيري، مدینعتون صياتوماس یها ت پروژهيريمد -7

 

 :يابیروش ارز

  

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 منابع اصلي:
1. F. Lamb, Industrial Automation: Hands On, 1

st
 Edition, McGraw-Hill, 2013. 

2. K. L. S. Sharma, Overview of Industrial Process Automation, Elsevier, 2011. 

3. T. L. M. Bartelt, Industrial Automated Systems: Instrumentation and Motion Control, 

1
st
 Edition, Cengage Learning, 2010. 

4. K. K. Tan, and A. S. Putra, Drives and Control for Industrial Automation, Springer 

Science & Business Media, 2010. 

5. S. Djiev, Pocket Guide on Industrial Automation For Engineers and Technicians, 6
th

 

Edition, IDC publications, 2009. 

6. D. Reynders, and S. Mackay, Practical Industrial Data Communications, 1
st
 Edition, 

Newnes, 2005.  

7. S. Mackay, and E.Wright, Practical Industrial Data Networks: Design, Installation 

and Troubleshooting, 2
nd

 Edition, Newnes, 2004.  

8. S. Djiev, Industrial Networks for Communication and control, 6
th

 Edition, McGraw-

Hill, 1995. 

9. V. P. Bhatkar, Distributed Computer Control Systems in Industrial Automation, 

Routledge, 2017. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يصنعت یها شبکه
(Industrial Networks)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

ن يمختلف ا یها متداول، پروتکل یصنعت یها كاربرد و نحوه استفاده از انواع شبکه یريفراگدرس ن يهدف از ا
  .استون ياتوماس یها ستميتوسعه سو  ها آندات محتمل در يها و مشکلات و تهد هشبک

 

 رئوس مطالب:

و  ها شبکهانتقال داده، مقايسه  یها روش، معرفی انواع يوتریكامپ یها شبکهمقدمه بر مفاهيم اوليه  -1
 .شبکه یها پروتکل

 .یصنعت یها ستميس مراتب سلسلهون، ياتوماس یها ستمير تحول سي، سیصنعت یها ن شبکهياديم بنيمفاه -2

شبکه  یها ستميس ی، ملزومات ارتباطیبند هيلا یها ، پروتکلیصنعت یها انتقال داده در شبکه یها روش -3
 .یصنعت

ستم يس ی، چرخه زندگیوتريكامپ یها ، رابطی، اصول شبکه كردن صنعتیارتباط یها شبکه یند طراحيفرآ -4
 .یاطلاعات یها هيم لاي، مفاهیو اترنت صنعت ینده محلكن كنترل یها انواع شبکه ی، معرفیارتباط

 در آن.  یکيزيو ف یمنطق یها هيح لايآن، تشر یايها و مزا یژگيها، و لد باس، پروتکليف یتکنولوژ یمعرف -5

 آن. یابي بيآن، اشکالات متداول و نحوه ع یانداز و راه آزمونلد باس و روش ياز شبکه ف یا نمونه یمعرف -6
 یشبکه پروف یباس، اجزا یارتباط در پروف یگاه آن، تکنولوژيباس و جا یپروف یصنعت یها شبکه یمعرف -7

 آن. یها یباس و توپولوژ

گر يسه دي، مقاStep7ارتباطات در  یسينو ، برنامهStep7 افزار نرمباس به كمک  یپروف یکربندينحوه پ -8
 مختلف. یها هيدر لا یعتصن یها شبکه یها انواع پروتکل یباس و معرف یبا پروف یصنعت یها شبکه

 یها و پروتکل یصنعت یها ت شبکهيبر امن یا ، مقدمهیصنعت یها در شبکه یاتيرساخت حيی زامن ساز -9
 .یصنعت یها دات در شبکهيص و مقابله با تهديت، تشخيامن یابيو ارز یتيدات امنيتهد ی، معرفیتيامن

 
 :يابیروش ارز

 

 ژهپرو يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  د:یبازد

 

 :يمنابع اصل
1. S. Mackay, and E. Wright, Practical Industrial Data Networks: Design, Installation 

and Troubleshooting, 2
nd

 Edition, Newnes, 2004. 

2. S. Djiev, Industrial Networks for Communication and control, 6
th

 Edition, McGraw-

Hill, 1995. 

3. D. Reynders, and S. Mackay, Practical Industrial Data Communications, 1
st
 Edition, 

Newnes, 2005. 

4. E. Knapp, Industrial Network Security Securing Critical Infrastructure Networks for 

Smart Grid, SCADA, and Other Industrial Control Systems, 2
nd

 Edition, Newnes, 

2011.  

5. E. Samson, Communication Networks, 9
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2006. 

6. A. Tanenbaum, Computer Networks, 5
th

 Edition, Kindle, 2015. 

7. B. Axelsson, and G. Easton, Industrial Networks (Routledge Revivals): a New View of 

Reality, Routledge, 2016. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

  شرفتهيک پيوماتيک و نيدروليه
(Advanced Hydraulics and Pneumatics)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

ک و يدروليه یها ستميس یدارو نگه یريكارگ ، بهیدر طراح ازيموردنشرفته يمباحث پ یرين درس فراگيهدف از ا
  .استمذكور  یها ستميس یاضير یساز ن نحوه مدليک و همچنيوماتين

 

 رئوس مطالب:

انتقال قدرت مکانيک، الکتريکی، هيدروليکی و  های يستمسمقدمه: اصول هيدروليک، مزايا و معايب، مقايسه  -1
 .نيوماتيکی

هيدروليک،  یها روغنعملکردی  یها مشخصهو هيدروليکی، خصوصيات جريان و فيلتر: انواع  یها روغن  -2
 ، فيلترها، خصوصيات و محل قرارگيری فيلترها، نرخ فيلتر كردن.ISOگريدهای لزجت 

 یها پمپ، یا دنده چرخ یها پمپهيدروليک،  یها پمپ یبند طبقههيدروليک، شيرها و عملگرها:  یها پمپ -3
ری، انتخاب پمپ، شيرهای كنترل جهت، شيرهای پيستونی شعاعی و محو یها پمپ، (یا پرهگريز از مركز )

، شيرهای سروو الکتروهيدروليکی، عملگرهای خطی و طرفه يک، شيرهای دبیكنترل فشار، شيرهای كنترل 
 .يکیاستات يدروهانتقال  های يستمسچرخشی، 

زات هيدروليک و طراحی مدارهای هيدروليکی: مخازن، آكومولاتورها، تجهي های يستمستجهيزات جانبی  -4
سرمايش و گرمايش، مدارهای هيدروليکی پايه ، مدارهای هيدروليکی صنعتی، اتلاف توان در مدارهای كنترل 

 دبی.

، مبانی پايه، انتخاب كاربردها :ورها، شيرها و عملگرهای نيوماتيکكمپرس ،نيوماتيک های يستمسبر  یا مقدمه -5
هوا، انواع سيلندرهای  یها كنندهو روان  فشار های كننده يمتنظ، فيلترهای هوا، FRLكمپرسور، واحد 

، شيرهای فشار شاتل و يرتأخنيوماتيک و موتورهای هوايی، شيرهای نيواتيکی كنترل جهت، اگزوز، زمان 
 .دوقلو

 .Casecadeی: مدارهای پايه، روش سنتی، روش مدارهای نيوماتيک -6

 .، توسعه مدارهای عملگری تکی و چندتايیالکتروهيدروليک و الکترونيوماتيک: كليات و كاربردها، اجزا سيستم -7

 مربوطه. یافزارها نرمبا  يیآشنا -8
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 ندارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد

 

 :يمنابع اصل
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st
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 Edition, 1979.  

4. S. R. Majumdar, Oil Hydraulic Systems, Principle and Maintenance, McGraw-Hill, 

2002. 

5. Esposito, Fluid Power with Applications, 7
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 Edition, Pearson Education, 2008.  

6. T. Jagadeesha, and T. Gowda, Fluid Power: Generation, Transmission and Control, 

John Wiley & Sons, 2013.  

7. B. W. Anderson, The Analysis & Design of Pneumatic Systems, John Wiley & Sons, 

1967. 

8. D. McCloy, and H. R. Martin, Control of Fluid Power Analysis and Design, Ellis 

Horwood Ltd., 1980.  

9. K. S. Sundaram, Hydraulic and Pneumatic Controls: Understanding made Easy, 
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10. S. R. Majumdar, Basic Pneumatic Systems, Principle and Maintenance, McGraw Hill 

Education India, 2011.  
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http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&field-author=M%20Rabie&search-alias=books&sort=relevancerank


   

40 

 

دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يقيکنترل تطب
(Adaptive Control)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يد واحد عملتعدا

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

ستم و يس ین پارامترها، شناساگرهايتخم یها روش یساز ادهيو پ یطراح یها روش یرين درس فراگيهدف از ا
 است. آن  یكاربردهابا  يیآشناو  یقيكنترل تطب یها ستميس
 

 رئوس مطالب:

 خچه تکامل آن.يو تار یقيتطب كنترل -1

 ها، روش حداقل مربعات خطا و مباحث مربوط به آن. ستميس يیشناسا -2

 یرگلاتورها قطب، یابيجا يمخودتنظ یرگلاتورهام و يرمستقيم و غي، روش مستقيمخودتنظ یرگلاتورها -3
 .یتصادف یقيتطب یها كننده انس و كنترليوار حداقل يمخودتنظ

 ن.يب شيپ یها كننده كنترل یاصول طراح -4
 مرجع. مدل یقيتطب كنترل یها ستميس یطراح -5
 مقاوم. یقيتطب كنترل های يستمس و در حضور اغتشاشات  یقيتطب كنترل یها ستميس -6
 .یقيتطب یها كننده كنترل یعمل یكاربردها -7

 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يلمنابع اص
1. D. Landau, R. Lozano, M. M'Saad, and A. Karimi, Adaptive Control: Algorithms, 

Analysis and Applications, Springer Science & Business Media, 2011. 

2. P. Ioannou, and B. Fidan, Adaptive Control Tutorial, Society for Industrial & Applied 

Mathematics, 2006. 

3. E. F. Camacho, and C. Bordons, Model Predictive Control, Springer Science & 

Business Media, 2006. 

4. P. Ioannou, and B. Fidan, Robust Adaptive Control, Society for Industrial & Applied 

Mathematics, 1996. 

5. K. J. Astrom, Adaptive Control, Addison-Wesley, 1995. 

6. A. Huang, Y. F. Chen, and C. Y. Kai, Adaptive Control of Underactuated Mechanical 

Systems, World Scientific Publishing Co., 2015. 

7. R. E. Bellman, Adaptive Control Processes: a Guided Tour, Princeton University 

Press, 2015. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

کيومکاترونيدر ب یساز و مدل یساز هيشب  

(Simulation and Modeling in Biomechatronic)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 :هدف درس

 یکيولوژيب یها ستميس خصوصاًمختلف  یاه ستميس یساز هيشبو  یساز مدلنحوه  یريفراگن درس، يااز هدف 
 است. 

 

 رئوس مطالب:

 .یتصادف یندهايگسسته، فرآ های يستمس، یکيناميد های يستمس، یساز مدلاصول  -1

 .یکيولوژيب های يستمس -2

 . یانيشر فشارخونوگرام، الکترواسنفانوگرام، يشامل الکتروكارد یاتيح های يگنالسپردازش  -3

 .فشرده گسترده و های يستمس یساز مدل -4
 ی.جعبه خاكستر ،اهيجعبه س ی،ليتحل یساز مدل  -5
 ی.مصنوع یعصب یها شبکهبا  یساز مدل  -6
 .انسيوار یكاهش خطا یها روشو  یساز مدل یخطاها  -7
، اعصاب، تنفس، قلب و دستگاه گردش خونک )يمکاترونويب های يستمسدر  یساز مدلاز  يیها نمونهارائه   -8

 (.و غيره یحركت های يستمس
 .كارلو مونت سازی يهشب  -9

 . يريکنواختغنواخت و کي یاعداد تصادف ديتول یها روش  -10

 .یكنترل های يتمالگورو  حسگرها یمصنوع یاجزاشامل  یستيز های يستمسدر كنترل   -11

مانند  یکيولوژيب های يگنالسرفتار  سازی يهشب) کيومکاترونيب های يستمسدر  سازی يهشباز  يیها نمونه  -12
EEG، EMG دز و غيرهيرشد سرطان، ا، یکيولوژيب یشبه تصادف ی، رفتارهاشيافزا هابو موارد مش).  

 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
1. P. Bratley, B. L. Fox, and L. E. Schrage, a Guide to Simulation, Springer Science & 

Business Media, 1987. 

2. J. W. Haefner, Modeling Biological Systems: Principles and Applications, Springer 

Science & Business Media, 2005. 

3. B. Hannon, and M. Ruth, Modeling Dynamic Biological Systems, Springer Science & 

Business Media, 1997. 

4. B. P. Zeigler, A. Muzy, and E. Kofman, Theory of Modeling and Simulation: Discrete 

Event & Iterative System Computational Foundations, 3
rd

 Edition, Academic Press, 

2018. 

5. G. A. Wainer, Discrete-Event Modeling and Simulation, 1
st
 Edition, CRC Press, 2009. 

6. M. B. Popovic, Biomechatronics, Academic Press, 2019. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 نيماش یينايب
(Machine Vision)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها تيدمحدو و كاربردها ن،ياشم يینايب یها ستميس اجزاء و ها تميالگور انواع یرين درس فراگيهدف از ا
 درس است.  موضوع با متناسب یها پروژه ن ارائهيو همچن نيماش يینايب یها ستميس
 

 رئوس مطالب:

ـتال، اجزاء درک يجير دي، اصول تصاوینيماش يینايب یهاستمين و كاربردها، انواع و اجزا سيماش يینايب، مقدمه -1
 ر.يپردازش تصاو یبندی عملگرها يمتقسر، ين تصاوزه كردييربردارها، كوانتتصو، انواع یبصر

ستوگرام، يه ی، پردازش بر مبنایلات سطوح خاكستريـتال در حوزه مکان، تبديجير ديت تصاويفيبهبود ك -2
 ساز. هموارساز و برجسته یمکان یلترهاي، فیمکان یلترهاي، اصول فیو منطق یاضير یعملگرها

 یهاتمي، الگورRLE(، رمز كردن Projectionافکنش )، یات هندسيی، خصوصدوسطحر يپردازش تصاو -3
 (.Morphologyشناسی ) يختر ی، عملگرهاینريبا

 . ی(، رشد نواحSplit & Merge، شکست و ادغام )یش نواحي، نمایع نواحيهای تقط يتمالگور، ريع تصاويتقط -4

، Cannyلبه  یکارسازن، آشين گوسييابی، لاپلاسلبه  یيابی، عملگرهالبه يابی و كانتور، مراحل لبه  -5
 ها، كانتور فعال.ین منحنيها، تخمیتال، برازش منحنيجيد یهایها، منحنیخطوط، هندسه منحن یآشکارساز

 یا شامل آشکارسازيپو يینايل بافت، بيتحل یآمار یهال بافت و روشيتحل یساختار یهابافت، روش -6
 و انطباق. یابيرات، حركت، ردييتغ

ه، تجسم از يو، تجسم از بافت، تجسم از سايق استريو، تطبييربرداری استرتصوجسم، جاد تياستخراج عمق و ا -7
 حركت، تجسم از وضوح.

 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يعصب یها شبکه
(Neural Networks)

 

 3 :ياحد نظرتعداد و
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 ها يیتوانا همراه به کيهر  یكاربردها و مختلف آن انواع ،یمصنوع یعصب یها شبکه یرين درس فراگيهدف از ا
 است. یعصب یها شبکه انواع یها تيمحدود و
 

 رئوس مطالب:

ساختار نرون ، یولوژيب یعصب یها، شبکهیم كليها و مفاهتيخچه، محدودي، تاریمصنوع یهامقدمه شبکه -1
 نرون. یاضيی رساز مدل، یمصنوع یشبکه عصب، مغز ی، ساختار شبکه عصبی، انتقال پالس عصبیکيولوژيب

ی آن، ها شروالگو، انواع  یستم بازشناسيس ید الگو، ساختار كليف، توليالگو، تعار یبر بازشناس یامقدمه -2
 ها.تيو محدود یادر حالت الگو به الگو و دسته یريادگي، قانون یه شامل ساختار اصليپرسپترون تک لا

، OutStarو  InStar یهاهب در حالت بدون ناظر، شبکه یريادگيف، ي، تعاریانجمن یعصب یهاشبکه -3
 زی خطا.سا ينهكمبر  یمبتن یريادگيز آن، يهب در حالت با ناظر و آنال یريادگي

 و مشکلات آن، نگاشت خود سازمانده.  یرقابت یريادگينگ، يهم یشبکه عصب، یرقابت یعصب یهاشبکه -4

 .ها مثال، یريادگي، قانون ی، مفهوم انرژیحافظه انجمن عنوان بهلد گسسته، عملکرد آن يهاپف یشبکه عصب -5

ن كاهش و شبکه يتم تندتريوم، الگورتوابع درجه د ی، بررسها مثالنه و ي، انواع نقاط بهیسازی، مبان ينهكم -6
 ها. يتمحدودو  یا الگو به الگو و دسته صورت به LMS یريادگي، یلين شامل حل تحليآدالا یعصب

-ها، پس انتشار خطا در حالت الگو به الگو و دستهيی، توانایساختار اصل، يهچندلاپرسپترون  یعصب یهاشبکه -7

 يافته.بهبود یريادگيهای  يتمالگوربر آن،  یمبتن یريادگي یهاتيو محدود یا
 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد ندارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

  :يمنابع اصل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يشرفتهپ يعصب یها شبکه
(Advanced Neural Networks)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری وع درس:ن

 

 هدف درس:

 است. ها آن یكاربردها و عميق و بازگشتی یها شبکهمختلف  ن درس فراگيری انواعيهدف از ا
 

 رئوس مطالب:

، یولوژيب یعصب یها، شبکهیم كليها و مفاهتيخچه، محدودي، تاریمصنوع یهامروری بر مفاهيم شبکه -1
ی ساز مدل، یمصنوع یشبکه عصب، مغز ی، ساختار شبکه عصبیال پالس عصب، انتقیکيولوژيساختار نرون ب

ه شامل يی آن، پرسپترون تک لاها روشالگو، انواع  یستم بازشناسيس ید الگو، ساختار كلينرون. تول یاضير
هب در  یريادگيف، ي، تعاریانجمن یعصب یهايه، شبکهچندلاپرسپترون  یعصب یها، شبکهیساختار اصل

و مشکلات آن، نگاشت  یرقابت یريادگينگ، يهم یشبکه عصب، یرقابت یعصب یهان ناظر، ، شبکهحالت بدو
 .خود سازمانده

ديناميکی،مدل  های يستمسدر كنترل،  ها آن یكاربردهاو  ها آنعصبی بازگشتی و انواع  یها شبکهمعرفی  -2
 .بازگشتی یها شبکهفضای حالت، پايداری، آموزش 

 .باور سيگويدی یها شبکهبولزمن،  اتفاقی، ماشين یها شبکه -3

 یها شبکه، بين يشپعصبی در كنترل، شبکه عصبی  یها شبکهعصبی پردازش زمانی، كاربرد  یها شبکه -4
 .NARMA عصبی

  ی عصبی عميق.ها شبکهعصبی عميق، انواع معماری  یها شبکهمعرفی يادگيری عميقی و  -5

 .يادگيری ماشين یابزارهاعی و شبکه عصبی مصنو یافزارها نرمنحوه استفاده از انواع  -6

 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد ندارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

  :يمنابع اصل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 واسط یمدارها يطراح
(Interfacing Circuits Design)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

و  یجانب اتتجهيزو  ها پردازنده نيانتقال داده ب یانواع مدارهای واسط ديجيتال برا یهدف از اين درس معرف
 .است ها آننحوه كار با  یريفراگ

 

 رئوس مطالب:

، تاليجيو پردازش د یکروپروسسوريكنترل م های يستمس ساختار: ها آن یريادگي تيواسط و اهم یمدارها گاهيجا -1
 .و پردازش گيتوريواسط در كنترل، مون یمدارها نقش

انتخاب زمان  یها روش، یبردار نمونهفهوم م، زمان گسسته و مقدار گسسته های يستمس :ديجيتال های يستمس -2
مختلف تبديل سيگنال آنالوگ  یها مبدلو  ها روشآشنايی با ، آنالوگ به ديجيتال یها مبدلجايگاه ، یبردار نمونه

 و غيره.دقت، سرعت، خطا  ازنظر A2D روش انتخاب يک، به ديجيتال

معرفی و موتورهای پركاربرد در رباتيک،  Servoو  DC   ،BLDC  ،Stepperآشنايی با موتورهای  درايورها -3
PWM   مدارهای ترانزيستوری، اين روش در درايورها يریكارگ بهو (BJT  وFET ) در حالت سوئيچينگ برای

مدارهای قدرت با تريستور و ، گرد راست – گرد چپ صورت بهستوری برای درايو موتور ترانزي یها پل، تقويت جريان
  .ها آنو بيان نحوه كار با  پركاربرد، معرفی درايورهای تراياک به همراه آشنايی با اپتو كوپلرها

 ازنظر ها آنيسه ارتباط سريال و مقا یها روشمعرفی : ديجيتال های يستمسارتباطی برای انتقال داده بين  یها راه -4
ارتباط  پركاربرد یها پروتکلمعرفی ، USART،RS232  ،RS485 ،SPI ،I2C ، سازی يادهپفاصله، سرعت، نحوه 

 GSM.و  Bluetooth، WiFi ، Infra-Red، ها آن یها ماژولسيم و آشنايی با  بی
وترهای صنعتی و شخصی يوترها، كامپيكامپ يکروميد در كل صفحهواسط مربوط به نمايش اطلاعات و  هایمدار -5

 متداول.

 .Flash Memoryو  E2PROM، SD Card: ها آنو نحوه كار با  غير فرار یها حافظهآشنايی با  -6
 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

يرخطيکنترل غ  

(Nonlinear Control)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 شرفتهيكنترل پ  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 یدر طراح ها آنن كاربرد يو همچن اه آن یوه طراحيو ش یرخطيكنترل غ یها ستميس یريفراگن درس يهدف از ا
 ره است. يغها و  ها، ماهواره پرنده، موشک یها ها، سامانه انواع ربات یها كننده كنترل

 

 رئوس مطالب:

 خطی. یها ستميكنترل و مقايسه با س یها و كاربردهای آن در حلقه یرخطيآشنايی با انواع توابع غ -1

 یوجود یايحدی، قضا یها کليه فاز، بررسی نقاط تعادل و سو آناليز در فضای حالت و تحليل صفح بررسی -2
 حد. کليس

 هيقض ،یرخطيروش خطی نمودن معادلات غ م،يرمستقيپايداری لياپانوف، روش مستقيم و غ اصول -3
 ثابت. های مجموعه

 (.Gain Schedulingبهره ) یبند طراحی كنترلر بر مبنای پايداری لياپانوف، طراحی كنترلر به روش جدول  -4

 ،یداريناپا یايآن، قضا هيكنترلر بر پا یو طراح Passivity، مفهوم Barbalatبا زمان و لم  ريمتغ های ستميس -5
 .كامل یداريپا ره،يدا اريو مع Popov اريمع

 .یفيبه كمک توابع توص یداريهموار و بررسی پا ريغ يرخطیغ عوامل -6

حالت، طراحی كنترل به روش  -یدو ورو یخروج-ورودی ساز یخط خوراند پسكنترلر به روش  طراحی -7
Back Stepping. 

 یها (، روشSliding Modeو مدل نشده، طراحی كنترلر مود لغزشی ) يافتهساختار ینيدر مقابل نامع یداريپا -8
 اغتشاش و متوسط گيری در تحليل پايداری.

 يی.ناساشو  نيتخم یها روشپارامتر،   نيتخم هيبر پا یقيمدل مرجع، تطب یقيكنترلر تطب یطراح -9

 .یکيربات یچند ورود های ستميبه س یكنترل های روش ميو تعم سازی ادهيپ  -10

 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 پيشرفته يغيرخطکنترل 
(Advanced Nonlinear Control)  

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 یرخطيكنترل غ  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 
 هدف درس: 

 یها ستميسبرای  كننده كنترلطراحی و  یداريل پايمباحث پيشرفته مربوط به تحل یرين درس فراگيهدف از ا
 . استگر  تيرؤغيرخطی مقاوم و نيز مبتنی بر طراحی  یها روشبر اساس  یخطغير

 
 رئوس مطالب:

 .يرخطیغ های يستمسقضايای وجود و يکتايی جواب برای  -1

 .قضيه منيفلد مركزی -2

 .پديده دوشاخگی يا انشعاببر  یا مقدمه -3

 .ناخودگردان های يستمسپايداری لياپانوف  -4

 .Converse Theoremsغيرخطی بر اساس  های يستمسبررسی پايداری مجانبی و پايداری نمايی  -5

 .مختل شده های يستمسپايداری  -6

 .خروجی -حالت و پايداری ورودی  -پايداری ورودی  -7

 .Passivityكنترل بر اساس  -8

 .چند خروجی - چند ورودی های يستمسخطی سازی فيدبک برای   -9

 .خطی سازی فيدبک مقاوم  -10

 .مباحث پيشرفته در كنترل مد لغزشی  -11

 .(Backstepping) پس گامروش   -12

 .گر يترؤگرهای غيرخطی و كنترل مبتنی بر  يترؤ  -13

 .گر اغتشاش يترؤ  -14

 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 نهيبهکنترل 
(Optimal Control) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 شرفتهيكنترل پ ازيهم ن  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

توابع  ف و استفاده ازينه و تعريی كنترل بهها ستميسل يو تحل یو طراح یساز نهيبه یرين درس فراگيهدف از ا
 ی كنترل است. ها ستميس یساز نهيبه ینه مطرح در تئوريهز

 رئوس مطالب:

نه، يد در كنترل بهيار )عملکرد( و قيتوابع مع یسازی، معرف ينهبهف ينه، تعريهای كنترل به يستمسبا  يیآشنا -1
 ، حداقل سوخت، حداقل زمان.ی، حداقل انرژمسائل یمعرف

، رو پس - شرويستم، روش پيمعادلات س یا، گسسته سازييزی پور برنامه کيبا تکن يیا، آشناييزی پور برنامه -2
 د.ينامق یساز نهيبه یبرا یخط یی مختلف جستجوها روش، یو سراسر ینه محليكم

 د معادل.يمق مسائل، توابع لاگرانژ و SUMTتم يل، الگوريد: تابع پتانسيمق یساز نهيمتداول به یها روش -3
ط يانواع شرا یاكسترمال، معرف ینه توابع، معرفيافتن نقطه بهيسازی،  ينهبه یاتياضير یمبان، راتييحساب تغ -4

 سازی. ينهبه مسائلدر حل  یمرز
 بلمن. -یجاكوب -نيلتونيو معادله هام ینگياگن، اصل بهييابی پونتر ينهكماصل  -5
ف معادله يبا تعر LQR مسائل، حل یهای وزن يسماتر، انتخاب یخط یكننده مربع يمتنظ، LQRنه يكنترل به -6

 .یز خارجينه در حضور نوي، كنترل بهLQGو روش  یکاتير یمعادله جبر ی، معرفیکاتيل ريفرانسيد
 یرو شده اعمالط يلتر كالمن، شرايف ینه، معرفين بهيار تخميمع یلتر كالمن، معرفيو ف ها حالتنه ين بهيتخم -7

 لتر.يف یطراح یبرا یز خارجينو
 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 کنترل مقاوم

Robust Control  

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 اغتشاشاتها،  تيها )شامل عدم قطع ینيستم در حضور نامعيو عملکرد س یداريز پايآنال یرين درس فراگيهدف از ا
ن است. يستم نامعين سيا یكننده مقاوم برا كنترل یز حسگرها( و طراحينوو  یطيمح
 

 رئوس مطالب:

)بردار،  ها نرم، انواع ∞H2 ، L2-L∞ ،H2-H یپارسوال، فضا ی، تئور(L2, L∞, Lp) یتابع یبا فضاها يیآشنا -1
 اپانوف.ييری، معادله لپذ كنترليری، پذ مشاهدهحالت،  یس(، فرم فضايماتر

 .یدرون یداري، پاحالت خوشی ها حلقه، خورد پس ینترلهای ك يستمس -2

 ∞Hمقاوم، مسائل  یداري، پا∞Hو  H2 يیكارا ها وزن، يیستم، روابط كارايت و مقاومت سيح عدم قطعيتشر -3
 نه.يمه بهينه و نيبه ∞Hاستاندارد، كنترلر 

، یداريمقاومت و پا لي، تحلیر ساختاريت غيی عدم قطعها مدل، یر ساختاريغ یت مدل، عدم قطعيعدم قطع -4
 .یهای ساختار يتقطععدم 

، نرم و عملگر یرونيو ب یزه نمودن درونيزه نمودن كنترلر، فاكتورياستاندارد، پارامتر ∞Hمسائل  یفرموله ساز -5
 .ینهار یهنکل، تئور

ون ي، فاكتوراسیبيت تركيمم كردن حساسينيت، ميمم نمودن وزن حساسينيعملکرد مقاوم، حذف اغتشاش، م -6
 .یفيط

لتون، حل يس همي، ماتریکاتي، معادلات رLFT یخط یهای كسر يلتبد، یحالت و خروج خوراند پس -7

 .µو سنتز  µز ي، آنال LMIیس خطيماتر ی، كنترل مقاوم بر اساس نامساویداريپا

 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 :يمنابع اصل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يشرفتهپ های يزممکان يطراح
(Advanced Mechanisms Design)

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

و  فضائى هاى ممکانيز صبخصو ها ممکانيز يناميکد و سينماتيک تحليل مبانى فراگيری رسد ينا از فهد
 ها است.  ی طراحی انواع مکانيزمها روشهمچنين فراگيری 

 

 رئوس مطالب:

 آزادى تجادر و تتصالاا ،ها ، رابطحىاطر مبانى، صنعتى هاى ممکانيز اعنو، آشنايی با اليهاو يفرتعامقدمه:  -1
 شف.اگر رمعيا اف وگر رىتئووارون و معادل،  هاى ممکانيز انواع ،ها آن

، حركتى يتودمحد با هاى ممکانيز ی، طراحی هندسیا صفحه هاى ممکانيز هندسى حىاطرطراحی هندسی:  -2
 هندسى نمکاد، متضا های یچهارضلع و دمتضا یها قطب ى،مركز و ليناردكا نقاط ،قطبى مثلث دوران، قطب

 .فوسى هيردا وگانه دو طنقا ،كاپلر منحنى ،مستروبر طنقا ى،مركز طنقا منحنى
ی برداری، آناليز اعداد مختلط، ها روشی: تحليل موقعيت، سرعت و شتاب، ا صفحه هاى ممکانيز تيکسينما -3

، ديادا، صلب جسم یها المان شامل یا صفحه هاى ممکانيز سينماتيک حل در ىكامپيوتر سيستماتيک روش
 نوسانى. هلغزند

 فضائی، حركت و یا صفحه حركت در صلب جسم يیجابجا ماتريس دوران، ماتريس اتريسی:م سينماتيک -4
 تعريف هارتنبرگ، و دناويت پارامترهای ، ”Screw“ پارامترهای معرفی و مختصات یها دستگاه بين تبديلات

  خطی. شتاب و ای يهزاو شتاب خطی، سرعت ای، يهزاو سرعت های يسماتر

حركت نسبی در  ماتريسی، سينماتيک لينک، به لينک متوالی ساختارهای ائی:فض هاى ممکانيز سينماتيک -5
 .فضائی مکانيزم نمونه چند تحليل فضائی، هاى ممکانيز تحليل سينماتيک

 تحليل محاسباتی، سينماتيک یها روش از استفاده با یا صفحه هاى ممکانيز تحليلی طراحی تحليلی: طراحی -6
 . فضائی هاى ممکانيز انواع از برخی به آن تعميم و يادشده روش از ستفادها با یا صفحه مکانيزم نمونه چند

  ديناميکی یساز مدل ،ها ممکانيز سازی ينهبه تابع، توليد و مسير توليد درها  ممکانيز از مباحث متفرقه: استفاده -7
 . ها ممکانيز از نمونه چند ديناميک تحليل و

 .Working Model و Samمانند ا ه ممکانيزطراحی  یافزارها استفاده از نرم -8
 

 روش ارزیابي: 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  بازدید:

 

 :اصلي منابع
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Analysis for Robot Mechanisms, Academic Press, 2014. 

4. C. H. Chiang, Kinematics and Design of Planar Mechanisms, Krieger Publishing 

Company, 2000. 

5. H. D. Eckhardt, Kinematic Design of Machines and Mechanisms, 1
st
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McGraw-Hill, 1998. 

6. R. S. Hartenberg, and J. Denavit, Kinematic Synthesis of Linkages, 1
st
 Edition, 

McGraw-Hill, 1964. 

7. C. H. Suh, and C. W. Radcliffe, Kinematics and Mechanisms Design, 1
st
 Edition, 
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8. B. Tilman, an Introduction to the Theory of Mechanism Design, Oxford University 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 فتهيشرپ یناميکد
(Advanced Dynamics)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 یساز هيشب، ها ستميسآوردن معادلات خطی و غيرخطی حركت  دست به یها روشفراگيری درس از اين هدف 
 ديناميک مختلف است. یها دهيپد ت و تفسير شناخ حركت، شناخت انواع قيود و همچنين

 

 رئوس مطالب:

 فضايی.  های يستمسبر ديناميک  یا مقدمه -1

  .نوشتار ماتريسی -2

 .ای يهزاوخطی و  منتومم -3

 يک نقطه ثابت.انرژی جنبشی اجسام با  -4

 فضايی با يک نقطه ثابت. معادلات حركت اجسام -5

 معادلات حركت اجسام آزاد. -6

 حركت ژيروسکوپی. -7

 يلتون.اصل هام -8

 معادلات لاگرانژ. -9

 حركت با استفاده از معادلات لاگرانژ. سازی يهشب -10

 ديگر برای استخراج معادلات حركت. یها روش -11

 چند درجه آزادی. های يستمس عددی معادلات جبری و ديفرانسيلی غيرخطی یها حل -12

 .يکسمبولمحاسباتی عددی و  یها روش -13

 .یجسمچندديناميکی  های يستمسكامپيوتری  سازی يهشب -14

 
 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
  

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 شرفتهيپ ارتعاشات
(Advanced Vibrations) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها ستميس، یچند درجه آزاد یها ستميهمانند سات شرفته در ارتعاشيمباحث پ یرين درس فراگيهدف از ا
 است.  ها سازه یکيناميل رفتار ديتحل ارتعاشات در كاربرد و ها آنمختلف حل معادلات  یها وسته، روشيپ

 
 رئوس مطالب:

 .ی، اصل كار مجازیبر انرژ یی مختلف استخراج معادلات مبتنها روششامل  یليک تحليناميبر د یمرور -1

 د، معادلات لاگرانژ.يی مقها دستگاهود و يلتون، قيهام فتهاي ميتعماصل  -2
ز ي، آنالی، انتقال خطیسيی گسسته به فرم ماترها ستميسشامل معادلات  یخط یی چند درجه آزادها ستميس -3

 .ريب تأثيراو ض یليمود صلب، كسر را یی داراها ستميسه بسط، يمودال، قض

شافت،  یچشيله، ارتعاش پيم یتار، ارتعاش محور یق شامل ارتعاش عرضيوسته حل دقيی پها ستميس -4
 . یه بسط، تعامد مودها و ارتعاشات اجباريژه، قضيمقدار و مسئلهر، حل معادلات، يت یارتعاش جانب

، روش یفرض یتز، روش مودهاير - یلي، روش رایليرا یشامل روش انرژ یبيوسته حل تقريی پها ستميس -5
 مجزا. یمترهان شده و روش پارايتوز یها ماندهيباق

 یتار، محور یمربوط به ارتعاش عرض یس جرم و سختي، استخراج ماتریم كليروش المان محدود شامل مفاه -6
 ها. المان محدود خرپاها و قاب یساز ، مدلیبرنول - لرير اويت یشافت، عرض یچشيله و پيم

 ها. ها و صفحه پوسته یی شامل ارتعاشات عرضدوبعد یها ستميارتعاشات س -7

 :يابیارزروش 

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

يشرفتهپ یسينو برنامه  
(Advanced Programming) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 دهيسطح بالا بر اساس ا یسينو برنامه یريادگي، یسينو برنامهدر  شرفتيمباحث پ یرين درس فراگيهدف از ا
 .است یءگرا یش

 

 رئوس مطالب:

  (Structured Programming). تهياف ساخت يسینو بر برنامه یمرور -1
 ءگرا یش یمفهوم طراح گر،يکديها با  مسئله و ارتباط آن کيدر  اياش صيآن، تشخ فيو تعر (Object) ء یش -2

(Object Oriented) يافته ساخت يسینو آن با برنامه سهيو مقا. 
 انيب یبرا (Java اي  C++ لاًمناسب )معمو زبان يک، انتخاب ءگرا یش يسینو برنامه یا زبانه یو معرف خچهيتار -3

 .ميمفاه
 های يتمحدود ء، یش و سكلاس، ارتباط كلا یاعضا ،آن سازی يادهپ یو چگونگ (Class) كلاس یمعرف -4

 استفاده از مخرب فرض، يشپ یها و آرگومان (Constructor) سازنده مفهوم، كلاس یاعضا
(Destructor) ، در  تر يشرفتهپ مياز توابع، مفاه ايبع و بازگرداندن اشبه توا ايارسال اش گر،يکدي ا بهياش باتسان
 .ها ارتباط با كلاس

  (Operator Overloading).عملگرها یسربار گذار -5
 ،(Virtual Functions)ی استفاده از آن، توابع مجاز یو چگونگ (Inheritance) تثورا -6

  (Template). ، مفهوم قالب (Polymorphism)یچندبخش
و  یورود تنی،م های يلخواندن و نوشتن فا ها، يلباز كردن و بستن فا،  (Files)ها يلفا، (Streams)ها  يانجر -7

 Standard Template) ، كتابخانه قالب استانداردها يلبه فا یدسترس های يوهش ،ینريبا های يلفا ،یخروج

Library) ،ناثاست تيريمد .(Exception Handling)  
 Searching and) یساز جستجو و مرتب های يتمالگور ،(Data Structures) ها بر ساختمان داده یا مقدمه -8

Sorting Algorithms). 

 .(Graphical User Interface, GUI)كاربر  یکيواسط گراف -9
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
1. R. Jhorsonbaugh, and M. Kalin, Object-Oriented Programming in C++, 2

nd
 Edition, 

Prentice-Hall, 1999. 
2. H. Schildt, C++: The Complete Reference, 4

th
 Edition, McGraw-Hill, 2002. 

3. H. Deitel, and P. Deitel, Java: How to Program, 9
th

 Edition, Prentice-Hall, 2011. 
4. H. Deitel, and P. Deitel, C++: How to Program, 8

th
 Edition, Prentice-Hall, 2013. 

5. J. Bentley, Programming Pearls, Addison-Wesley Professional, 2016. 

6. H. Schildt, Java: the Complete Reference, McGraw-Hill Education Group, 2014. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يابی بيعو  ها نيماش شیپا
(Condition Monitoring of Machinery and Fault Diagnosis)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها ستميس یابي بيعو  آلات نيماش تيوضع شيمختلف پا یها روشو  یمبان یرين درس فراگيهدف از ا
 .است یکيو مکاترون یکيمکان

 

 رئوس مطالب:

ونقل، نفت، گاز،  مختلف مانند حمل يعها در صنا و كاربرد آن یدوار و رفت و برگشت های ينبر ماش یا مقدمه -1
 يی.هوا يعو صنا يمانچوب و كاغذ، فولاد و نورد، س ها، يروگاهن يمی،پتروش

 ينان.اطم يتو قابل یمباحث منتخب آمار و احتمالات در نگهدار -2

 ر.دوا های ينماش یبر طراح یا مقدمه -3

 .ها از روش يکو نقد هر  یبررس ها، ينماش یمتداول نگهدار یها روش -4

 ها. يندر ماش یخراب يلدلا یو بررس یانواع خراب یبند دسته -5

 .حرارت ی،خوردگ ی،ارتعاش، صوت، آلودگ یشامل سنسورها يابی يبع یانواع سنسورها -6

7- Vibration and Phase Signal Processing. 

 .و استانداردها ها ينمجاز ارتعاشات در ماش يرمقاد -8

 ی.عمل مثال چند یو بررس یلق يدگی،خم يزانی،مانند نام يوبیع يصارتعاشات جهت تشخ يزآنال -9

 .روتور با قطعات ثابت تماس ها و ياتاقان يوبع ها، ياتاقانبار  يح،و عملکرد صح یانداز بخار، راه های ينتورب -10

 .، محفظه احتراقSurge، Foulingمتداول  يوب، انواع عگاز های ينتورب -11

روتور در  يوبع یاستاتور در ژنراتورها و موتورها يوبع ی،خراب های يسمتورها و الکتروموتورها، مکانراژن -12
 .موتورها و ژنراتورها

 .يوبع يصجهت تشخ يشگاهدر آزما یكار عمل -13
 

 ابي:یروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
1. C. E. Ebeling, an Introduction to Reliability and Maintainability Engineering, 

Waveland Press Inc, 2009.  

2. P. J. Tvaner, and J. Penman, Condition Monitoring of Electrical Machines, Research 

Studies Press Ltd., 1987. 

3. H. P. Bloch, and F. D. Geitner, Mechanical Component Maintenance and Repair, 3
rd

 

Edition, Elsevier, 2005. 

4. R. A. Collacott, Mechanical Fault Diagnisis and Condition Monitoring, Springer 

Science & Business Media, 1977. 

5. A. Ohanty, and A. Ranjan, Machinery Condition Monitoring: Principles and 

Practices, CRC Press, 2018. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 یکاو داده
(Data Mining) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 ليوتحل هيتجز یابزار مناسب براک ي عنوان به یكاو داده یها روشو  یاهيپا ميآموزش مفاهن درس يهدف از ا
 است.  نيسنگ یا داده یها مجموعهاطلاعات و كشف و استخراج روابط پنهان در 

 

 رئوس مطالب:

 .، مزايا و گستره كاربردها ضرورتبيان تعاريف و مفاهيم پايه،  ،متداول در آن یها و روش یكاو داده یمعرف -1
، تجميع، یساز پاک ،ها داده پردازش يشپ یها روش ،ها آن یها و بررس داده یريتصو شيها، نما دهدا تحليل -2

 . ، كاهش ابعادیساز خلاصه
 .پايه در كاوش الگوهای مکرر یها روش :یكاو داده یآمار یها تميالگور یكل یبررس -3

مبتنی بر قواعد،  یبند ردهبيزی،  یها روش: درخت تصميم، ها داده بينی يشپو  یبند ردهپايه  یها روش -4
 تجميع. یها روش

 ترين يکنزدروش ، شده یمعرفمبتنی بر الگوهای  یبند رده یها روشپيشرفته:  كننده یبند طبقه یها مدل -5
مبتنی بر  یها روش ،ژنتيک های يتمالگور ،عصبی مصنوعی یها شبکه، تنبل های يادگيرندهو روش ها  يههمسا

 .ماشين بردار پشتيبان، تینيمه نظار یها روش، منطق فازی
 ی،مبتنی بر چگال یها روش، سلسله مراتبی یها روش، افزارمبتنی بر  یها روشی: بند خوشه یها مدل -6

 .Grid مبتنی بر ساختار یها روش
مبتنی بر  یها روش ،مبتنی بر مجاورت یها روش، آماری یها روش: پرت یها دادهتحليل  یها روش  -7

 .یبند ردهر مبتنی ب یها روش ،یبند خوشه

 ،Orange ،R Programming Language: یكاو داده یابزارهای، معرفی كاو داده یها تميالگور یابيارز -8
Weka، RapidMiner. 

 
 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
1. P. N. Tan, M. Steinbach, and V. Kumar, Introduction to Data Mining, Addison-

Wesley, 2005. 

2. J. Han, M. Kamber, and J. Pei, Data Mining, Concepts and Techniques, Morgan 

Kaufmann-Elsevier, 2012. 

3. H. Witten, E. Frank, and M. A. Hall, Data Mining: Practical Machine Learning Tools 

and Techniques, Morgan Kaufmann-Elsevier, 2011. 

4. R. Chattamvelli, Data Mining Methods, Alpha Science International, 2015. 

5. C. Sammut, and G. I. Webb, Encyclopedia of Machine Learning and Data Mining, 

Springer Science & Business Media, 2017. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 نما انسان یها ربات
(Humanoid Robots) 

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

ی، کيناميد ی وکينماتيس ليتحل ،یساز مدل ،كنترل ،ريمس یطراحهدف از اين درس فراگيری مباحثی مانند 
 نما است.ی انسانها رباتپايداری، تعادل در 

 

 رئوس مطالب:

 ی.بعد سه یسرعت در فضا ليتحل ،یحركت دوران یها مشخصه تی،اصمخت لاتيبا تبد يیآشنا :مقدمات -1
و  ميمستق کتيماينس ،نما انسان یها ربات یکربنديمختلف پ یها مدل :نما انسان یها ربات کينماتيس -2

 .معکوس کينماتيس حل مسئله ،ینگيو تک یونگزاف ميو مفاه نيژاكوب سيماتر معکوس،
روش  و لرياو – نتويروش تکرارشونده نانواع روشهای تحليل ديناميکی شامل  :نما انسان یها ربات کيناميد -3

 حيحص طيشرا ،یبيترك کيناميد یها ه قدم برداشتن و مدلسستو گ وستهيپ مراحل یمعرف ی،لاگرانژ
 .نيا با زمپبرخورد  کيناميد  ،طرفه يک وديو ق گاهی يهتک

 ،ZMP یبعد سه ی ودوبعد ليتحل صفر،مركز فشار و نقطه لنگر  یمعرف(: ZMP)گر صفرننقطه ل اريمع -4

 .در حفظ تعادل ZMP اريمع ريو تفس اني، بZMPيری، محاسبه و تخمين گ اندازه
راه رفتن  یبرا ريمس ديتول ی و سه بعدی،ونگ وارون دوبعدآمدل  کيناميد ليو تحل یمعرف :ريمس ديتول -5

 یربات دوپا کي تحليل ،سطح تخت یرو یبعد سه ريمس ديپله، تول دار و يبش ،تخت وحسط یرو یدوبعد
 ی.واقع

و  زيمدل م یمسير خارج خط بر مبنا ديتول ، (Cart - Table)ی و گار زيم لمد معرفی و تحليل :ريمس ديتول -6
 ی.و گار زيمدل م یر مبنابخط  یرو ريمس ديتولی، گار

 ،کمحر یب یها مدل یالگو بر مبنا ديتول :نما انسان یها الگو در ربات ديتول یبرا گريد یها بر روش یمرور -7
 ی.و شبکه عصب یريادگي یها روش ،الگو یملهم از مولد مركز يرخطیغ ینوسانگرها

 یكامل، برقرار کرهيپ یبرا ريمس ديموجود در تول یها روش یمعرف :كامل کرهيحركت پ یبرا ريمس ديتول -8
 .كامل يکرهتعادل در پ
 :روش ارزیابي

  

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 ندارد  بازدید:

 

 اصلي: منابع
1. S. Kajita, H. Hirukawa, K. Harada, and K. Yokoi, Introduction to Humanoid 

Robotics, Springer Science & Business Media, 2013.  

2. Ch. Chevallereau, G. Bessonnet, G. Abba, and Y. Aoustin, Bipedal robots: modeling, 

design and walking synthesis, John Wiley & Sons, 2013.  

3. E. R. Westervelt, J. W. Grizzle, Ch. Chevallereau, J. H. Chol, and B. Morris, 

Feedback control of dynamic bipedal robot locomotion, 1
st
 Edition, CRC Press: 

Taylor & Francis Group, 2007. 

4. C. L. Vaughan, B. L. Davis, and J. C. O'Connor, Dynamics of Human Gait, 2
nd

 

Edition, Kiboho Publishers, 1999. 

5. A. Goswami, and P. Vadakkepat, Humanoid robotics: A reference, Springer Science 

& Business Media, 2019. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 متحرک یها ربات
(Mobile Robots) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 در یو ناوبر یابي مکان، یکيناميو د یکينماتيس ليوتحل هيتجز، یساز مدل یها روش یرين درس فراگيهدف از ا
 .است متحرک یها ربات

 

 رئوس مطالب:

 .چرخ يلهوس بهبا حركت  يلهوس به: حركت یکيمکان یمتحرک و بازوها یها رباتبر  یا مقدمه -1
 .لاتيو تبد يیفضا های يفتوص -2
  ی.کيمکان یو معکوس بازوها ميمستق کينماتيس -3
 ی.کياستات یروهايو ن ها سرعت نيژاكوب -4
  ی.کينماتيكنترل حركت س ،یكار یفضا ،يرینور پذما، دار چرخمتحرک  یها ربات کينماتيس -5
  .سنج فاصله یبا استفاده از سنسورها یژگيمتحرک، استخراج و یها ربات یسنسورها ادراک، -6
ماركوف،  يابی مکان نگ،يازيو ال زينو ،به كمک تلفيق سنسورها يابی مکانبر رباتيک احتمالی،  یا مقدمه -7

 .زمان هم يابی مکان نقشه و ديتول ،لتريكالمن ف يابی مکان
 .اجتناب از موانع های يتمالگور ر،يمس يزیر طرح -8

 
 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :ياصل منابع
1. J. Craig, Introduction to Robotics, 3

rd
 Edition, Pearson Education, 2005. 

2. R. Siegwart, I. R. Nourbakhsh, and D. Scaramuzza, Introduction to Autonomous Mobile 

Robots, 2
nd

 Edition, The MIT Press, 2011.  

3. S. Thrun, W. Burgard, and D. Fox, Probabilistic Robotics, MIT Press, 2005. 

4. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, and G. Oriolo, Robotics Modelling, Planning and 

Control, Springer-Verlag London, 2009. 

5. G. Cook, and F. Zhang, Mobile Robots: Navigation, Control and Remote Sensing, John 

Wiley & Sons, 2019. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يکيالکترومکان يکروم های يستمس

(Micro Electro-Mechanical Systems) 

 

 3 :يداد واحد نظرتع
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 یها ستميس یريكارگ بهساخت و  یها روش، ليوتحل هيتجز، یساز دلم یها وهيش یرين درس فراگيهدف از ا
 .است یکيالکترومکان کرويم

 

 رئوس مطالب:

 ی. ساز مدلی ها چالشها و  يژگیو ها، يستمس يکرومی بر ا مقدمه -1
 کرو و نانو. يم یاياس در دنير مقيياثر تغ -2
 ها.  يستمس يکروم یطراح یکردهايرو -3
 نانو ساخت و مواد.  -کرو يکرو/نانو ساختارها، ميم -4
 ی.بند بستهسازی و  يکپارچه -5

 يستم.س يکرومی و اصول ساز مدل -6
 ستم.يک سيناميد و ها مبدلاصول  -7
 كه و سنسور.های محر يستمساصول  -8
 .یی انرژها روشای و  يهپاک يمکان -9

 گنال. يک، مدار و سياصول الکترون -10
 شتاب سنج و غيره(. یک، سنسورهايزوالکتريی پها محركه) یمطالعه مورد -11
 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :ياصل منابع
1. S. D. Senturia, Microsystem design, Springer Science & Business Media, 2007. 

2. T. R. Hsu, MEMS and microsystems: design, manufacture, and nanoscale 

engineering, John Wiley & Sons, 2008. 

3. C. Liu, Foundations of MEMS, Pearson Education Asia, 2012. 

4. N. P. Mahalik, MEMS, Tata McGraw-Hill Education, 2008. 

5. M. Gad-el-Hak, The MEMS Handbook, CRC Press, 2002. 

6. N. Maluf, and K. Williams, Introduction to micro-electromechanical systems 

engineering, Artech House, 2004. 

7. M. J. Madou, Fundamentals of Microfabrication: The Science of Miniaturization, 

CRC Press, 2018. 

8. J. W. Gardner, V. K. Varadan, and O. O. Awadelkarim, Microsensors, MEMS, and 

smart devices, John Wiley & Sons, 2001. 

9. M. I. Younis, MEMS Linear and Nonlinear Statics and Dynamics, Springer Science 

& Business Media, 2011. 

10. S. E. Lyshevski, MEMS and NEMS: Systems, Devices, and Structures, CRC Press, 

2018. 

11. Y. Tai, Micro Electro Mechanical Systems, Springer, 2018. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يرهکنترل چند متغ
(Multivariable Control)

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 چند كنترل یها ستميس یساز ادهيپو  یل، طراحيش، تحليلازم جهت نما یابزارها ین درس معرفيهدف از ا
 ره است.يمتغ
 

 رئوس مطالب:

 یها ستميس با یتک خروج - یورود  تک یها ستميس یها ره: تفاوتيمتغ كنترل چند یها ستميبا س يیآشنا -1
 ستم.يس یها م مربوط به صفرها و قطبيره، محاسبه توابع انتقال، مفاهيمتغ ندچ

 یها ستميس یداريل پايتابع انتقال، تحل سيحالت، ماتر یفضا شره: رويمتغ چند یها ستميل سيش و تحلينما -2
 .رهيمتغ چند

اختلال  كاهش اثر یاه ستم، روشيرفتار مقاوم س یارهايره: معيمتغ چند یها ستميو عملکرد مقاوم س یداريپا -3
 ره.يمتغ چند یها ستميمقاوم س یداريز، پايو نو

مسئله  ، حلیکيناميد یها ستميكاهش مرتبه در س یها : روشیخروج چند - یورود چند یها ستميكنترل س -4
معکوس  م ويمستق یها ل روشيبقک از يكلاس یطراح یها ب، روشيتعق یها كننده كنترل یم، طراحيتنظ

ا ي MISOستم  يره به چند سيمتغ چند یها ستميل سيبر اساس تبد یطراح، (DNA، INA) ستيکوئينا
SISO. 

 

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد ندارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
1. J. M. Maciejowski, Multivariable Feedback Design, Addison-Wesley, 1989. 

2. S. Skogestad,and I. Postlethwaite, Multivariable Feedback Control, John Wiley & 

Sons, 2005. 

3. A. Khaki-Sedigh, and B. Moaveni, Control Configuration Selection in Multivariable 
Plants, Springer Science & Business Media, 2009. 

 نيرالدينص خواجهانتشارات دانشگاه صنعتی  ،كنترل چند متغيره یها ستميستحليل و طراحی ، .عقيصد یخاك .4
 .1395، طوسی

5. S. Bingulac, Algorithms for Computer-Aided Design of Multivariable Control 

Systems, CRC Press, 2018. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

  يکرباتکنترل در 
(Robotics Control) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يداد واحد عملتع

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

در اين  ها كننده كنترلكنترل در رباتيک و انواع  یها روشو  ها یاستراتژ ،ها یتئور یرين درس فراگيهدف از ا
 زمينه است. 

 

 رئوس مطالب:

 یو بررس يرخطیمدل غ یساز ساده ها،عملگر کيناميدسری:  یها رباتسينماتيکی و ديناميکی  یساز مدل -1
 يرمتمركز.غی، كنترل خط یكنترلرها یطراح ،های رسته دوم رفتار سيستم

در فضای كاری، رل در سطح سينماتيکی و ديناميکی، كنترل در فضای مفاصل، كنترل كنتكنترل حركت:  -2
 .ونگیدارای افز یها رباتكنترل ، در حضور موانعكنترل 

 ،جاذبه یجبران سازبا  PD، كنترل ينصل و كارتزامف یدر فضا نابمدل م :يرخطیغ یاكنترلره یطراح -3
 يقی.كنترلر تطبيد، و مق یكنترل مقاوم، مود لغزش ،يافتهبهبود يتمترانهاده و الگور ينژاكوب

كنترل قيود طبيعی و مصنوعی،  يرو،و ن يتموقع يبريدكنترل هيرو، ن یو ضمن يح: كنترل صريروكنترل ن -4
 .و كنترل امپدانس یسخت

 .با نقص عملگر یها ربات پذير،بازوی انعطافبا مفاصل يا  یها ربات :كم عملگر یها رباتكنترل  -5

يژگی، تفسير تصاوير، پردازش تصوير، تشخيص و :(Visual Servoing) بر مبنای فيدبک تصويریكنترل  -6
ت، كنترل بينامبنا بر اساس ا بر اساس موقعيی استريو، كاليبراسيون دوربين، كنترل بينامبنبينايتخمين موقعيت، 

 تصوير.

 ی رهبر و پيرو.ها ربات -7

 
 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :ياصل منابع
1. J. J. Craig, Introduction to Robotics, Mechanics and Control, Addison-Wesley, 1989. 

2. M. W. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, Robot Dynamics and Control, John 

Wiley & Sons, 2015. 

3. J. E. Slotine, and W. Li, Applied Nonlinear Control, Prentice-Hall, 1991. 

4. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, and G. Oriolo, Robotics Modelling, Planning 

and Control, Springer-Verlag London, 2010. 

5. Y. Matsuoka, H. F. Durrant-Whyte, and J. Neira, Robotics: Science and Systems VI, 

MIT Press, 2011. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يعضلان-يعصب یها ستميکنترل س

Control of Neuromuscular Systems

 

3 :يتعداد واحد نظر
 - :ياد واحد عملتعد

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد :ازین شیپ یارياخت نوع درس:

 

 هدف درس: 

تحت كنترل  یو پارامترها یعضلان - یعصب یها ستمينحوه كنترل در س یريفراگو  یمعرفن درس يهدف از ا

، شود یتفاده ماس یستم اعصاب مركزيدر كنترل حركت توسط س احتمالاًكه  يیها یان استراتژين بيو همچن ها آن

 .است

 

 رئوس مطالب:

 .ات مربوط به حركت و عوامل مؤثر در آنيكل -1

 .آن یکيو مکان یکيچه و اصول الکتريو مدل ماه یولوژيزيف -2

 .آن یکيو مکان یکيو اصول الکتر Muscle Spindleو مدل  یولوژيزيف -3

 .كنترل حركت یکيولوژيزيمدل ف -4

 .در انسان یتحرك یموتورها یستم هماهنگيس یکيناميمشخصات د -5

، نشده بينی يشپو  شده بينی يشپ، حركات يرارادیغ، ی، ارادFree-Wheelingمشخصات حركات  یبررس -6
 ک.يتميو حركات ر يیب كنايحالت گذرا و دائم حركات، حركت تعق

 .(Postural Controlكنترل حالت انسان ) -7

 .یاسکلت یها چهيماه یدبکيف یها حلقه -8

 .در انسان یحركت یموتورها یاهنگستم هميک سيناميد یپاسخ گذرا -9

 .نسون )اثر آوران بر كنترل حركت(يپارك یحركت اشخاص با ناراحت یستم هماهنگيک سيناميپاسخ د -10

 .ستم كنترل حركت دستيس یبررس -11

 .ستم كنترل حركتيچه در سيماه یت فنريو خاص یا قاعده یها مخ، عقده ینقش نخاع، مخچه، قشر حركت -12

 .جاد و كنترل حركتي( در اFESانند )م یخارج یها کياثر تحر -13
 

  :يابیروش ارز
 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 نداردد: یبازد

 

 : يمنابع اصل
1. M. A. Arbib, The Handbook of Brain Theory and Neural Networks, MIT Press, 2002. 

2. T. A. McMahon, Muscles, Reflexes, and Locomotion, Princeton University Press, 

1984. 

3. I. McMillan, and G. Carin-Levy, Tyldesley and Grieve's Muscles, Nerves and 

Movement in Human Occupation, 4
th

 Edition, Wiley-Blackwell, 2012. 

4. G. Pocock, Human Physiology the Basis of Medicine, Oxford University Press, 1999. 

5. A. C. Guyton, and J. E. Hall, Textbook of Medical Physiology, Elsevier Inc., 2006.  

6. L. Sherwood, Human physiology: from Cells to Systems, Cengage Learning, 2015. 

  



   

84 

 

دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 یکنترل فاز
(Fuzzy Control) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يعملتعداد واحد 

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

ستم و يرات سييد رفتار خود را در پاسخ به تغنناست كه بتوا يیها كننده كنترل ین درس، مطالعه و طراحيهدف از ا
 د.نياصلاح نما یه فازياغتشاشات وارد به آن با استفاده از نظر

 

 رئوس مطالب:

 .(یفاز ف، اصول و منطقي، تعاریكنترل یها روشر يسه با سايدر مقا یگاه كنترل فازي، جایفمعر)مقدمه  -1

 (.یزبان یرهاين و متغيوانقت روابط، ي، توابع عضوها مجموعه) یات فازياضير -2

 (.ین و موتور استنتاج فازيوانقگاه يو پا یساز ی، فازیساز معادل) یفاز یها ستميس -3

 .یو خروج یورود یها دادهستم با استفاده از يدن سب زيستم و تقريس یفاز یطراح -4

 نه ويبه دار،يمانند كنترل پا یفاز یها كننده كنترلو خطا، انواع  یسع شرو) یفاز یها كننده كنترل یطراح -5
 .(غيره

 
 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :ياصل منابع
1. L. X. Wang, a Course in Fuzzy Systems and Control, Prentice-Hall, 1997. 

2. K. M. Passino, Fuzzy Control, Addison-Wesley, 1998. 

3. L. Reznik, Fuzzy Controllers, Leonid Reznik, 1997. 

4. G. Langholz, and M. Margaliot, New Approaches to Fuzzy Modeling and Control: 

Design and Analysis, 1
st
 Edition, World Scientific Pub Co Inc., 2000. 

5. H. Ying, Fuzzy Control & Modeling: Analytical Foundations and Applications, 1
st
 

Edition, Wiley-IEEE Press, 2000. 

6. K. Tanaka, and H. Wang, Fuzzy Control Systems Design and Analysis: a Linear 

Matrix Inequality Approach, John Wiley & Sons, 2004. 

7. G. Chen, and T. T. Pham, Introduction to Fuzzy Sets, Fuzzy Logic, and Fuzzy Control 

Systems, CRC Press, 2019. 

8. K. Michels, F. Klawonn, R. Kruse, and A. Nürnberger, Fuzzy Control, Fundamentals, 

Stability and Design of Fuzzy Controllers, Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2006. 

9. C. W. De Silva, Intelligent Control: Fuzzy Logic Applications, CRC Press, 2018. 

10. Z. Kovacic, and S. Bogdan, Fuzzy Controller Design: Theory and Applications, CRC 

Press, 2018. 
  



   

86 

 

دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 هوشمند یها سازهاد و مو
(Smart Materials and Structures) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس: 

 در ها آنكاربرد و همچنين انواع مواد هوشمند هدف از اين درس فراگيری مبانی و معادلات ساختاری مرتبط با 
 ت.اس یعلوم مهندس

 
 رئوس مطالب:

و  يکمکانوكروم يک،ترموكروم يک،فتوكروم يک،انواع مواد هوشمند از گروه اول شامل مواد كرومآشنايی با  -1
(، مواد یدما برق) يک، مواد ترموالکتری(نور ی)قدرت زا يکو گروه دوم شامل مواد فتوولتائ يکالکتروكروم

و نانو مواد هوشمند و دسته مواد هوشمند  دهوشمن يالاتدار، س حافظه ياژهایآل کتريک،يزوالنورتاب، مواد پ
مواد متخلخل و نانو  يزوالکتريک،پ يکتيو،مگنتوستر يکال،مگنتورئولوج يکال،مواد الکترورئولوج يرنظ يگرد

 .یهوشمند و مواد مدرج تابع های يتكامپوز
 يک،ربات  يوتر،برق، كامپ یهوافضا،  مهندس یر مهندسد يک،مکان یمواد هوشمند در مهندس یكاربردها -2

 ی.پزشک یعمران و مهندس یمهندس
  .فيزيکی یها دامنهمفهوم كوپلينگ در  -3

 .مبانی مکانيک مواد -4

 .و مگنتواستاتيکاستاتيک الکترومبانی  -5

و ا حساسه هدر روابط كاربردی و استخراج روابط ساختاری شامل مطالعه الکتريک وآشنايی با مواد پيز -6
  .عملگرها

 و مطالعه روابط ساختاری اين مواد.  دار حافظه یفلزآلياژهای  خصوصاً دار حافظهآشنايی با مواد  -7

 كنترل موقعيت. های يستمسدر  دار حافظهمتشکل از آلياژهای  یها سازهكاربرد  -8

 هوشمند. یها سازهو  در رباتيک ها آنالکترواكتيو و كاربرد پليمرهای  -9

 انتقال قدرت هوشمند.  های يستمسو در شيرها  ها آنوژيک و كاربرد سيالات مگنتورئول -10
 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 

 ندارد  د:یبازد
 

 :ياصل منابع
1. D. J. Leo, Engineering Analysis of Smart Material Systems, 1

st
 Edition, John Wiley & 

Sons, 2007. 

2. R. Smith, Smart Material Systems: Model Developments, Society for Industrial and 

Applied Mathematics, 2005. 

3. X. Hou, Design, Fabrication, Properties and Applications of Smart and Advanced 

Materials, CRC Press, 2016. 

 خواجه صنعتی ، انتشارات دانشگاهكاربرد تا تئوری از شکلی دار حافظه اژهایآلي، .س.مسيدان و ن.فنائی .4
 .1398طوسی،  نصيرالدين
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يکربات نانو
(Nano Robotics) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

انواع  با يیآشنا نيهمچنو در ابعاد نانو  ها رباتل و كنترل ي، ساخت، تحلیطراح یريراگفن درس يهدف از ا
 .استنانو  یها رباتمختلف  یاس نانو و كاربردهايعملگرها و سنسورها در مق

 

 رئوس مطالب:

از  یيها ، نمونهیکيزيف ی، اثرات اندازه در پارامترهایکينانو ربات یها ستميک: سيبر نانو ربات یا مقدمه -1
 ا.يدر دن یکينانو ربات یها ستميس

 غيره،ون و يدراتاسيه ،کيالکترواستات ،واندروالس یروهاياس نانو شامل نيرو در مقياس نانو: نيک در مقيزيف -2
د در يبا ساخت و تول يی، آشناDMT، JKR، MD ،ک تماس شامل مدل هرتزيسطح، مکان یو انرژ یچسبندگ

 ها. ابعاد نانو و ساخت اجزا نانو ربات
، یسيک، الکترومغناطي، التراسونيیک، گرمايالکترواستات ی، عملگرهایمولکول ینانو: موتورها یعملگرها -3

 زر. يبر ل یو مبتن یومولکوليک، بيزوالکتري، پیمريدار، پل حافظه یاژهايبر آل یمبتن

 ،یسيطمغنا ،SPM، STM، AFM ،ینور یها کروسکوپيشامل انواع م یبصر ینانو: سنسورها یسنسورها -4
، ها روسکوپيها، ژ رو و فشار، شتاب سنجين یت، انواع سنسورهايموقع ی، انواع سنسورهاغيرهو  یحرارت

 ان.يجر یو سنسورها يیايميش یسنسورها

 ها. در نانو ربات یانرژ -5

خور  پس ،حلقه بسته ،ل حلقه بازشام یمختلف كنترل یها ک، روشيناميک و دينماتيها: س كنترل نانو ربات -6
نانو  یابي تيدر موقع یآمار یها كنترل گسترده، روش ،تيكنترل موقع ،بلادرنگ یدبک بصريف ،یتماس
 ها. ربات

نانو  CAD یساز ، مدلیدر ابعاد اتم یساز ، مدلیطراح یها ینانو: استراتژ یها ستميس یساز و مدل یطراح -7
 ساختارها.

 .یها در پزشک نانو رباتها و كاربرد  با استفاده از نانو ربات یکيتوسعه ادوات الکترون -8
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 ندارد دارد دارد دارد

 ندارد  د:یبازد
 

 :ياصل منابع
1. N. Xi, and G. Li, Introduction to nanorobotic manipulation and assembly, Artech 

House, 2012. 

2. K. D. Sattler, Handbook of nanophysics: nanomedicine and nanorobotics, CRC Press, 

2010. 

3. J. N. Israelachvili, Intermolecular and surface forces, Academic press, 2015. 

4. M. Scherge, S. N. Gorb, and S. Gorb, Biological Micro-and Nanotribology, Springer 

Science & Business Media, 2001. 

5. V. J. Morris, A. R. Kirby, and A. P. Gunning, Atomic Force Microscopy for 

Biologists, World Scientific Publishing Co., 1999. 

6. D. Sarid, Scanning Force Microscopy: with Applications to Electric, Magnetic, and 

Atomic Forces, Oxford University Press on Demand, 1994. 

7. H. J. Güntherodt, D. Anselmetti, and E. Meyer, Forces in Scanning Probe Methods, 

Springer Science & Business Media, 2012. 

8. B. Bhushan, Handbook of Micro/Nano Tribology, CRC Press, 1998. 

9. L. Ristić, Sensor Technology and Devices, Artech House on Demand, 1994. 

10. S. D. Senturia, Microsystem Design, Springer Science & Business Media, 2007. 

11. S. M. Sze, Semiconductor sensors, John Wiley & Sons, 1994. 

12. T. R. Hsu, MEMS and Microsystems: Design, Manufacture, and Nanoscale 

Engineering, John Wiley & Sons, 2008. 

13. V. Lynn, and K. Cooley, Nanorobotics, Scientific e-Resources, 2018. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 يقعم یادگيری
(Deep Learning) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها شبکهآموزش  یها کيتکنمختلف و  یها لمد ق،يعم یريادگي یتئور یمبان یرين درس فراگيهدف از ا
 .ق استيعم یريادگي یبرا یعصب

 

 رئوس مطالب:

 .قيعم یريادگي خچهيو تار گاهيبر جا یا مقدمه -1
 ی.عصب یها شبکهبر  یا مقدمه -2
 .Stochastic Gradient Descent و  Mini-batch SGDی:عصب یها شبکهدر  سازی ينهبه -3

،  Regularization and Dropout ه،ياول یمقدارده ،یساز فعال توابعصبی: ع یها شبکهآموزش  -4
قواعد  ،(Back Propagation) خط پرفشار تميالگور ،(Batch Normalization) یا دسته یساز نرمال

 .Ensembles, Data Augmentation، یروزرسان به
 .Fully Connected و  Pooling  ،Convolutionهای يهلاعصبی كانولوشنی:  یها شبکه -5
 :قيعم یريادگي یافزارها نرم -6

Caffe, Torch, Theano, TensorFlow, Keras, Py Torch, etc. 

 ی:ولوشننكا یعصب یها شبکه های یمعمار -7
AlexNet, VGG, GoogleNet, ResNet, etc. 

 ی:بازگشت یعصب یها شبکه -8
RNN, LSTM, GRU, image captioning and Attention, soll attention. 

 :(Segmentation)ی و پخش بند (Detection) صيدر تشخ قيعم یريادگي -9
R-CNN, Fast R-CNN, Faster R-CNN. 

 .قيعم یها شبکه یو اجرا یمصورساز -10
 :(Generative Models) مولد یها مدل -11

PixelRNN/CNN, Autoencoders, Generative Adversarial Networks (GAN). 

 يادگيری تقويتی عميق: -12
Policy gradients, hard attention, Q-Learning, Actor-Critic. 

 .کيدر مکاترون یعمل یكاربردها -13
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
1. L. Goodfellow, Y. Bencia, and A. Courville, Deep Learning, MIT Press, 2016.  

2. H. H. Aghdarn, and E. J. Heravl, Guide to Convolutional Neural Networks, Springer 

Science & Business Media, 2017. 

3. N. Buduma, and N. Locascio, Fundamentals of Deep Learning: Designing Next-

Generation Machine Intelligence Algorithms, O'Reilly Media, 2017.  

4. J. Patterson, and A. Gibson, Deep Learning: A Practitioner's Approach, O'Reilly 

Media, 2017.  

5. P. Kim, MATLAB Deep Learning: With Machine Learning, Neural Networks and 

Artificial Intelligence, 1
st
 Edition, Apres, 2017. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ينماش یادگيری
(Machine Learning) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 است.  مدرن نيماش یريادگيمبحث  یو كاربردها ها کيتکناصول، مقدمات،  یريفراگن درس ياز اهدف 
 

 رئوس مطالب:

 قدمه.م -1
 ی.زيب یريادگي -2
 .مثال هيبر پا یريادگي -3
 .هيفرض یابيارز -4
 .انتشار خطا به عقب تميالگور -5
 .انيببردار پشت نيماش -6
  .کستيجو لا یخط ونيرگرس -7
 تی.باسمحا یريادگي هينظر -8
 .بندها دسته بيترك -9

 .مدل اختلاط -10
  .بر خط یريادگي -11
  ی.نظارت مهين یريادگي -12
 .فعال یريادگي -13
  سبی.رچبچند  یريادگي -14
 .كامل ريغ یها دادهاز  یريادگي -15
 .کيدر مکاترونكاربردها  -16
 

 :يابیروش ارز
 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
1. M. Mohri, A. Rostamizadeh, and A. Talwalkar, Foundations of Machine Learning, 

MIT Press, 2012.  

2. T. M. Mitchell, Machine Learning, McGraw-Hill, 1997.  

3. C. M. Bishop, Pattern Recognition and Machine Learning, Springer Science & 

Business Media, 2006. 

4. S. Marsland, Machine Learning: an Algorithmic Perspective, Chapman and 

Hall/CRC, 2014. 

5. C. Sammut, and G. I. Webb, Encyclopedia of Machine Learning and Data Mining, 

Springer Science & Business Media, 2017. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 یرپردازش تصو
(Image Processing) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 تالديجي یها گناليسپردازش   :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 یها تميابی الگورو ارزي یساز ادهيمفاهيم تئوری موضوع پردازش تصاوير ديجيتال و پهدف در اين درس معرفی 
مناسب است. ارائه تکاليف كامپيوتری متناسب با موضوع درس در ايجاد درک  یسينو آن در يک محيط برنامه

 بی از موضوعات درسی، كمک بسياری خواهد كرد.مناس

 
 رئوس مطالب:

آن با توجه به طيف  يریكارگ بهمختلف  یها حوزهال، تاريخچه و مقدمه، پردازش تصاوير ديجيت -1
 الکترومغناطيسی.

اوير، و كوانتيزه كردن تص یبردار نمونه، يربردارهاتصوتال، اجزا درک بصری، انواع اصول تصاوير ديجي -2
 عملگرهای پردازش تصاوير. بندی يمتقس

توگرام، خاكستری، پردازش بر مبنای هيسبهبود كيفيت تصاوير ديجيتال در حوزه مکان، تبديلات سطوح  -3
و  (Smoothingاز )ای مکانی، فيلترهای مکانی هموارسعملگرهای رياضی و منطقی، اصول فيلتره

 .(Sharpening) ساز برجسته
ای فيلتر در فض سازی يادهپ، یدوبعدته بهبود كيفيت تصاوير ديجيتال در حوزه فركانس، تبديل فوريه گسس -4

ه تبديل فوري سازی يادهپ، يختیر هم يلترفدر فضای فركانس،  یساز برجستهموارسازی و فركانس، فيلترهای ه
 .یدوبعد

ويز، نويز در پردازش تصاوير، بازيابی تصوير در حضور ن یها مدلبازيابی تصوير، مدلی برای فرايند بازيابی،  -5
 ، تبديلات هندسی.كننده يبتخربازيابی تصوير با تخمين توابع 

از و ، فرسايش و اتساع، عملگرهای بشناسی يختر، اصول عملگرهای شناسی يخترمبتنی بر  پردازش تصاوير -6
 .شناسی يختربر  یمبتناصلی  های يتمالگوربسته كردن، بعضی از 

، تقطيع بر مبنای آستانه گذاری، ها لبهها، پيوند  ياب لبه، انواع ها يوستگیناپتقطيع تصوير، آشکارسازی انواع  -7
 .نواحیتقطيع بر مبنای 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد

 ندارد  د:یبازد

 

 :ياصل منابع
1. R. C. Gonzalez, and R. E. Woods, Digital Image Processing, 3

rd
 Edition, Prentice-

Hall, 2007. 

2. W. K. Pratt, Digital Image Processing, 4
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2007. 

3. R. C. Gonzalez, R. E. Woods, and S. L. Eddins, Digital Image Processing using 
MATLAB, 1

st
 Edition, Prentice-Hall, 2004. 

4. A. K. Jain, Fundamentals of Digital Image Processing, 1
st
 Edition, Prentice-Hall, 

1989. 

5. W. Burger, and M. J. Burge, Digital Image Processing: an Algorithmic Introduction 

Using Java, Springer Science & Business Media, 2016. 

6. M. Sonka, V. Hlavac, and R. Boyle, Image Processing, Analysis, and Machine 

Vision, Cengage Learning, 2014. 

7. Y. J. Zhang, Image Processing, Walter de Gruyter GmbH & Co KG, 2017. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 ديون در تولياتوماس
(Automation in Manufacturing) 

 

 3 :يتعداد واحد نظر
 -: يتعداد واحد عمل

 ندارد ن:یحل تمر

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 
 هدف درس:

و ساخت  ید و مونتاژ شامل طراحيخطوط تول ون درياتوماس یريكارگ هنحوه ب یريفراگن درس يهدف از ا
 است.ها  د و بستي، قها كننده هيتغذدوار،  یخط یها دهنده انتقال

 

 رئوس مطالب:

 مروری بر اصول توليد و بررسی استراتژی اتوماسيون. -1

 های توليد انبوه.  اتوماسيون سيستم -2

 .ها ها و بستدي، قها كننده يهتغذدوار،  و یخط یها دهنده انتقالو ساخت  یطراح -3

 تحليل خطوط توليد اتوماتيک.  -4

ت يو ظرف یريپذ کي، كنترل تفکيریتکرارپذ، دقت و يیجانمادر خطوط توليد و مونتاژ:  ها ربات يریكارگ به -5
 .د و مونتاژيها در خطوط تول ربات یترابر

 .ديدر تول ونقل حملون ياتوماس  -6
 انبارهای توليد و ابزار.    اتوماسيون سيستم -7

 های مديريت و كنترل توليد.  ون سيستماتوماسي -8
  .تيفيت و كيو كنترل مرغوب یون بازرسياتوماس -9
 

 : يابیروش ارز

 

 پروژه يیآزمون نها ترم انيم مستمر یابيارزش

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  د:یبازد
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 :يمنابع اصل
1. M. P. Groover, Automation, Production Systems, and Computer: Integrated 

Manufacturing, 5
th

 Edition, Pearson Education, 2018.  

2. R. T. Wright, and M. Berkeihiser, Manufacturing and Automation Technology, 3
rd

 

Edition, Goodheart-Willcox, 2011. 

3. H. Kühnle, and G. Bitsch, Foundations & Principles of Distributed Manufacturing, 

Springer Science & Business Media, 2015. 

4. T. O. Boucher, Computer Automation in Manufacturing: an Introduction, Springer 

Science & Business Media, 1996. 

5. F .A. Aziz, Manufacturing System, InTech, 2012. 

6. M. S. F. Nezhad, Practical Concepts of Quality Control, InTech, 2012. 

7. T. R. Kurfess, Robotics and Automation Handbook, CRC Press, 2005. 

8. H. Jack, Integration and Automation of Manufacturing Systems, Hugh Jack, 2001. 

9. R. A. Silverman, and F. L. Lewis, Robotics: Mechanical  Engineering Handbook, 

CRC Press, 1999. 

10. J. P. Davim, Modern Manufacturing Engineering, Springer, 2015. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 مدیریت تجاری و بازرگاني
(Business Management) 

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 
 هدف درس:

است.  انيبن دانشو  نينو یوكارها كسب جاديو ا ینيكارآفر تيريمد یساسا ميهدف از اين درس آموزش مفاه
 .شوند یمو فروش آشنا  یابيشركت، بازار یانداز راه، وكار كسبطرح  نيدرس با اصول تدو نيدر ا انيدانشجو

 

 رئوس مطالب:

 .تيريمدو ضرورت  تياهم ا،يدر دن تيريتحول مد ريس ن،ينو یوكارها كسبدر  تيريمد فيو تعار ميمفاه -1

 .و فرصت دهي، ای، اصول اختراع و نوآور یسطوح و انواع نوآور ،ینوآور نديفرآ ت،يو خلاق ینوآور فيتعر -2

 ه،يبرآورد سرما ،یمال های يتفعال فيتعر ،یامور مال تيري، مدوكار كسبكارها و منافع در  یبند زمانو  تيريمد -3
 ها. ينههزو  اني، حساب سود و زيیدارا رتيشركت، مد یاسناد و مدارک مال ميتنظ ه،يمنابع سرما

با مراكز  يی، آشناوكار كسبو ارائه طرح  ميتنظ ی، چگونگوكار كسب، تفاوت مدل و طرح وكار كسبمدل  هيته -4
 .هيكسب سرما یها روشو  ینيرشد و كارآفر

 غاتيتبل نينو یها روش ،یابيبازار یابزارهاو فروش،  یابيو بازار کيتجارت الکترون نينو یها روشبا  يیآشنا -5
 نده،يدر جهان آ تاليجيد یابيبازار غات،يتبل یابزارهاو  ها رسانهاستفاده از  ،یاجتماع یها شبکهدر بستر 

 .یني)تجارت و صادرات(، فرهنگ كارآفر المللی ينب وكار كسب

 ريدم في، وظاوكار كسب تيريمراحل مد ،یسازمان یساختارها، انواع وكار كسب کيو ساختار  یده سازمان -6
 .وكار كسبدر  یرهبر ،يانبن دانش یها شركت یانداز راه، مراحل ها شركتبا انواع  يی، آشناوكار كسب

 .مجوزهامراحل كسب  ،ی، ثبت برند و علامت تجاروكار كسب ني، قوانها شركتبا و مقررات  يیآشنا -7

 

 روش ارزیابي:

 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
 

 دارد  بازدید:
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 منابع اصلي: 
1. E. Ries, The Lean Startup: How Today’s Entrepreneurs Use Continuous, Taylor & 

Francis, 2016. 

2. S. Case, The Third Wave: An Entrepreneur’s Vision of the Future, Taylor & Francis, 

2008. 

3. Osterwalder, Business Model Generation, 3
rd

 Edition, Entrepreneur Press, 2010. 

4. Osterwalder, Start you own business, 6
th

 Edition, Entrepreneur Press, 2015. 

5. L. A. Gollenia, a Handbook of Business Transformation Management Methodology, 

Routledge, 2016. 

6. M. Easterby-Smith, R. Thorpe, and P. R. Jackson. Management and Business 

Research, SAGE Publication, 2015. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 کنترل دیجيتال یها ستميس
(Digital Control System) 

 

 3 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 
 هدف درس:

 یو طراح یداريپا ليتحل یها روش ،یخط یها ستميساثرات آن در  یو بررس یساز درس، اصول گسسته نيدر ا
 .گردد یم یمعرف تاليجيد یها كننده كنترل

 

 رئوس مطالب:

به  وستهيبه گسسته و از مقدار پ وستهيگذر از زمان پ ،یوتريو كامپ تاليجيد های يستمس یمقدمه: معرف -1
 تال،يجيكنترل د ستميس یو در حوزه گسسته، ساختار كل وستهيدر حوزه پ ها نمونه گناليس شينما تال،يجيد

فركانس  تيبه آن، اهم بوطمر یايو قضا ها داده یو بازساز یبردار نمونه تال،يجيآنالوگ به د یها مبدل
 به آنالوگ. تاليجيد یها مبدل ،یبردار نمونه

و حل  یبا معادلات تفاضل ستميس شي، نماz ليخواص تبد ،z ليتبد ی: معرفتاليجيد های يستمس شينما -2
 گسسته. های يستمسحالت  یفضا شينما ،یليتکم z لي، تبدها آن

به  یداريپا ليو تحل یداريمفهوم پا ،ها يستمس یپاسخ زمان اتيزمان گسسته: خصوص های يستمسرفتار  ليتحل -3
 .يکوئيستنابه روش  یداريپا لي، تحلJuryروش روث و 

 یها كننده كنترلپس فاز، و  - فاز شيفاز، پس فاز، پ شيپ یران سازها: جبتاليجيد یها كننده كنترل یطراح -4
PID صفحه  در یبه كمک پاسخ فركانس ی، طراحها يشهر یبه كمک مکان هندس یطراح تال،يجيدW ،

 آنالوگ. یها كننده كنترلزمان گسسته  یها معادلبر اساس  یاصول طراح

و بازخور حالت، روش  یگر يترؤ، ها تحقق مياز مفاهبا استفاده  یحالت: طراح یدر فضا یطراح یها روش -5
 .ها قطب یابيجا

 

 : روش ارزیابي

 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  بازدید:
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 منابع اصلي: 
1. C. L. Phillips, and T. Nagle, Aranya Chakrabortty, Digital Control System Analysis & 

Design, 4
th

 Edition, Pearson Education, 2014  

2. G. F. Franklin, J. D. Powell, and M. L. Workman, Digital Control Of Dynamic 

Systems, 3
rd

 Edition, Pearson Education, 2005  

3. K. Ogata, Discrete-Time Control Systems, 2
nd

 Edition, Pearson Education, 1995. 

4. M. S. Fadali, and A. Visioli, Digital Control Engineering: Analysis and Design, 2
nd

 

Edition, Academic Press, 2012. 

5. R. G. Jacquot, Modern Digital Control Systems, Routledge, 2019. 
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 مباحث ویژه در مکاترونيک 
(Selected Topics in Mechatronics) 

 

 3 واحد نظري: تعداد
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ اختياری نوع درس:

 

 هدف درس:

 ازيهای موردن تکنيکكاربرد  نيچن همهدف از اين درس فراگيری مباحث ويژه و جديد در مهندسی مکاترونيک و 
 جهت انجام امور تحقيقاتی است. 

 
 رئوس مطالب:

توجه به تخصص خود، مباحث و رئوس مطالب را به گروه پيشنهاد داده كه پس از بحث، كننده با  استاد ارائه
 خواهد بود.  ارائه قابلدر گروه، درس  دييتأبررسی و 

 

 روش ارزیابي:
 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد دارد دارد دارد
 

 ندارد  بازدید:

 

 منابع اصلي:

 شود. نما ارائه میمتناسب با نظر استاد راه
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 1 سمينار
(Seminar I) 

 

 1 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 ندارد  :ازین شیپ یالزام - ناريسم نوع درس:

 

 هدف درس:

زارش فراگيری عملی نحوه جستجوی مطلب در منابع معتبر، مرور مقالات و سپس ارائه يک گهدف از اين درس 
 شفاهی است. صورت بهمدون از مطالب مرور شده و ارائه آن 

 
 رئوس مطالب:

 و ارائه. شتبيين مراحل تحقيق شامل انتخاب موضوع، تکميل تحقيق، گزار -1
 داده و منابع الکترونيکی. های يگاهپاجستجوی بهينه در اينترنت،  -2
 .مکاترونيکتحقيق در علوم مهندسی و  شرو -3
 .LATEXو  Word MSمربوطه مانند  یافزارها نرمبا  ، كاريسینو گزارشاصول  -4
 .Point Powerمربوطه مانند  یافزارها نرمارائه، كار با  یساز آمادهاصول ارائه سمينار، نحوه  -5
 .لاتو مج ها كنفرانسو ارسال مقاله برای  يسینو مقالهاصول و نکات  -6
 ، مقاله و ارائه سمينار.شزارهای حياتی، نوشتن گ قی در انجام تحقيق، كار با دادهلااصول اخ -7
 .EndNoteمربوطه مانند  یافزارها نرمعات علمی، كار با لااطمديريت  -8
 

 روش ارزیابي:
 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد داردن داردن دارد
 

 ندارد  بازدید:

 

 منابع اصلي:

 .1388رات ارمغان، ، انتشاوين نوشتارهای علمیدت لاصو، .ععصارهو ، ب.شادگار .1
 .1389، انتشارات جلوه، م، ويراست سومطالب علمی و فنی هشيوه ارائ ،س.م.ت.رانکوهی .2
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 2 سمينار
(Seminar II) 

 

 1 تعداد واحد نظري:
 -تعداد واحد عملي: 

 ندارد حل تمرین:

 1سمينار   :ازین شیپ یالزام - ناريسم نوع درس:

 

 هدف درس:

 . باشد یمتوسط دانشجو و دفاع از آن  نامه انيپاپيشنهاديه  یساز آمادهاز اين درس هدف 
 

 رئوس مطالب:

، 1راهنمای خود و با توجه به مطالب فراگرفته شده در درس سمينار  در اين درس دانشجويان زير نظر استاد
تها ضمن تحويل آن به استاد خود با موضوع مشخص را آماده كرده و در ان نامه انيپاپيشنهاديه مربوط به 

شفاهی  صورت بهپيشنهاديه را از سوی گروه تعيين گرديده، كه داور  استاد حضور وی و يکراهنمای خود، در 
 . كنند یمداده و از آن دفاع  ارائه

 

 روش ارزیابي:
 

 پروژه آزمون نهايی ترم انيم ارزشيابی مستمر

 دارد ندارد ندارد دارد
 

 ندارد  بازدید:

 

 ابع اصلي:من

 شود. ارائه می راهنمامتناسب با نظر استاد 
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 پيوست
 

 

 

 

 

 
 

 های تطبيقي دروسجدول
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 يبرنامه درس يعلت بازنگر -1

 همچنين و آمده دست به تجربيات به توجه با دروس رفصلس نمودن روز به درسی، برنامه بازنگری از هدف

 یها درس به دادن تنوع و دروس ارائه در ها یتوانمند افزايش نيک،مکاترو مهندسی در جادشدهيا یها شرفتيپ
  .باشد یم مهندسی رشته اين درسی برنامه به جديد كاربردی دروس نمودن اضافه همچنين و شده ارائه

 

 جلسه 26 مصوب مکانيک مهندسی رشته سرفصل آخرين بازنگری با مطابق تطبيقی جداول در شده اعمال تغييرات

  است. دانشگاه شورای 21/4/94 مورخ
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

  

 تخصصيدروس  يقیجدول تطب -2

 

استاد  دروس جديد دروس قديم
بازنگری 
كننده 
 درس

 امضاء توضيحات
 نام درس

 تعداد  واحد
 نام درس

 تعداد واحد

 عملی نظری عملی نظری 

رياضيات 
 1پيشرفته 

3 - 
رياضيات 
 1پيشرفته 

3 - 
حسين 
 كريم پور

بازنگری رئوس  ،یراستاريو
لب و منابع نسبت به مطا

 وزارت علوم یبازنگر نيآخر
 

مکاترونيک 
1 

3 - 
مکاترونيک 

1 
3 - 

حامد 
 شهبازی

- 
 

مکاترونيک 
2 

3 - 
مکاترونيک 

2 
3 - 

شهرام 
 هاديان

- 
 

كنترل 
 پيشرفته

3 - 
كنترل 

 1 پيشرفته
3 - 

محمد 
 عطايی

بازنگری رئوس  ،یراستاريو
مطالب و منابع نسبت به 

  زارت علومو یبازنگر نيآخر

شناسايی 
 هاستميس

3 - 
شناسايی 

 ستميس
3 - 

شهرام 
 هاديان

بازنگری رئوس  ،یراستاريو
مطالب و منابع نسبت به 

  وزارت علوم یبازنگر نيآخر

رباتيک 
 پيشرفته

3 - 
رباتيک 
 پيشرفته

3 - 
مريم 

 ملک زاده

بازنگری رئوس  ،یراستاريو
مطالب و منابع نسبت به 

 علوم وزارت یبازنگر نيآخر
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 اختیاريدروس  يقیجدول تطب -3

 

استاد  دروس جديد دروس قديم
بازنگری 
كننده 
 درس

 امضاء توضيحات
 نام درس

 تعداد  واحد
 نام درس

 تعداد واحد

 عملی نظری عملی نظری 

ها و  حساسه
 كاليبراسيون

3 - 
ها و  حساسه

 كاليبراسيون
3 - 

نيما 
 جمشيدی

بازنگری  ،یراستاريو
ئوس مطالب و منابع ر

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

هوش 
مصنوعی و 

 یها ستميس
 خبره

3 - 

هوش 
مصنوعی و 

 یها ستميس
 خبره

3 - 
حامد 
 شهبازی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 یها ستميس
 درنگ یب

3 - 
 یها ستميس
 درنگ یب

3 - 
محمد 

 یكاظم

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 هوش
مصنوعی 

 شده عيتوز
3 - 

 هوش
مصنوعی 

 شده عيتوز
3 - 

حامد 
 شهبازی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 ونياتوماس
 یصنعت

3 - 
 ونياتوماس
 یصنعت

3 - 
 حامد

 شهبازی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 یها شبکه
 صنعتی

3 - 
 یها شبکه

 صنعتی
3 - 

محمد 
 كاظمی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

و  هيدروليک
نيوماتيک 

 پيشرفته
3 - 

و  هيدروليک
 نيوماتيک
 پيشرفته

3 - 
عليرضا 
 آريايی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 یها ستميس
كنترل 
 تطبيقی

 - 3 كنترل تطبيقی - 3
محمد 
 عطايی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر
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 مکانیک يگروه مهندس

و  سازی شبيه
در  یساز مدل
 مکاترونيکبيو

3 - 
و  سازی شبيه
در  یساز مدل

 بيومکاترونيک
3 - 

حميد 
 صادقيان

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 - 3 ماشين بينايی - 3 ماشين بينايی
محمد 
 كاظمی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 موزارت علو یبازنگر

 

 هایشبکه
 عصبی

3 - 
 هایشبکه

 عصبی
3 - 

حامد 
 شهبازی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
  وزارت علوم یبازنگر

-   
 یها شبکه
 یعصب

 شرفتهيپ
3 - 

حامد 
 شهبازی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

 راحیط
مدارهای 

 واسط
3 - 

 طراحی
مدارهای 

 واسط
3 - 

محمد 
 كاظمی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 كنترل
 غيرخطی

3 - 
 كنترل

 غيرخطی
3 - 

مريم 
 ملک زاده

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

-   
 كنترل

 رخطیيغ
 شرفتهيپ

3 - 
محمد 
 عطايی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

 - 3 بهينه كنترل - 3 بهينه كنترل
مهدی 
 مرتضوی

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 - 3 مقاوم كنترل - 3 مقاوم كنترل

حميدر
ضا كوفی 

 گر
 
 

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر
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 یطراح
 یها مکانيزم

 شرفتهيپ
3 - 

 یطراح
 یها مکانيزم

 شرفتهيپ
3 - 

شهرام 
 هاديان

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 کيامنيد
 شرفتهيپ

3 - 
 کيناميد
 شرفتهيپ

3 - 
مريم 

 ملک زاده

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

 ارتعاشات
 پيشرفته

3 - 
 ارتعاشات
 پيشرفته

3 - 
حسين 
 كريم پور

بازنگری  ،یراستاريو
رئوس مطالب و منابع 

 نينسبت به آخر
 وزارت علوم یبازنگر

 

-   
 یسينو برنامه

 شرفتهيپ
3 - 

حامد 
 شهبازی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 پايش

و  ها نيماش
 یابي بيع

3 - 
شهرام 
 هاديان

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

 - 3 یكاو داده   -
حامد 
 شهبازی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 یها ربات

 نما انسان
3 - 

شهرام 
 هاديان

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 یها ربات

 متحرک
3 - 

حسين 
 كريم پور

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 یها ستميس
 کرويم

 یکيالکترومکان
3 - 

شهرام 
 هاديان

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 
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-   
چند  لكنتر
 رهيمتغ

3 - 
محمد 
 عطايی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
در  كنترل

 کيربات
3 - 

حسين 
 كريم پور

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   

 كنترل
ی ها سيستم
-عصبی

 عضلانی

3 - 
حميد 
 صاقيان

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

 - 3 یفاز كنترل   -
حامد 
 شهبازی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
و  مواد
 یها سازه
 مندهوش

3 - 
شهرام 
 هاديان

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

 - 3 کيربات نانو   -
شهرام 
 هاديان

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 یريادگي

 قيعم
3 - 

حامد 
 زیشهبا

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 یريادگي

 نيماش
3 - 

محمد 
 كاظمی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

-   
 پردازش

 ريتصو
3 - 

محمد 
 كاظمی

 تاری،يراسو ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

در  اتوماسيون
 توليد

3 - 
در  اتوماسيون

 توليد
3 - - 

 بدون تغيير
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 مديريت
تجاری و 
 بازرگانی

3 - 
 مديريت

تجاری و 
 بازرگانی

 بدون تغيير - - 3
 

-   
های  سيستم
كنترل 

 ديجيتال
3 - 

مهدی 
 ادريسی

 يراستاری،و ،اضافه شده
بازنگری رئوس مطالب 

نسبت به آخرين  و منابع
 بازنگری وزارت علوم 

 

ويژه  مباحث
در 

 مکاترونيک
3 - 

ويژه  مباحث
 در مکاترونيک

 بدون تغيير - - 3
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دانشکده فني و مهندسي 

 مکانیک يگروه مهندس

 جبرانيدروس  يقیجدول تطب -3

 

 دروس جديد دروس قديم
استاد بازنگری كننده 

 درس
 امضاء توضيحات

 تعداد واحد نام درس تعداد  واحد نام درس

 عملی نظری عملی نظری 

  حذف شده بدون تغيير   - - 3  1مقاومت مصالح 

  حذف شده بدون تغيير   - - 3 1طراحی اجزاء 

مبانی مهندسی 
 برق

 حذف شده بدون تغيير   - - 3
 

  - بدون تغيير - 4 ديناميک - 4 ديناميک

-   
 ديجيتال یها ستميس
1 

 اضافه شده تغيير بدون - 3
 

 بدون تغيير - 3 كنترل خطی - 3 كنترل اتوماتيک
جايگزين 

 شده
 

 

 

 


