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 زمينه های تحقيقاتي

 پذیر، میکرو/نانو رباتها، رباتهاي کابلی، رباتهاي زیر آبی(رباتیک )رباتهاي انعطاف -

 ساخت )ربات انعطاف پذیر، پاندول معکوس، میکرو گریپر، ربات کابلی( -

 رباتها(  معادلات دینامیکی  شبیه سازيدینامیک )مدلسازي و  -

 گرهاي حالت و اغتشاش(کنترل )کنترل بهینه، رویت -

 (، بالانسینگبهینه سازي )طراحی مسیر بهینه براي رباتها -

 مکاترونیک  -

 

 مهارتهای صنعتي قابل ارائه

 طراحی، ساخت و کنترل انواع رباتهاي صنعتی، رباتهاي خاص و سیستمهاي مکاترونیکی -

 و درجه آزادي شامل سکوي رادار و لانچرهاطراحی، ساخت و کنترل انواع سکوهاي د -

 مدلسازي و شبیه سازي انواع رباتهاها، مکانیزمها و سیستمهاي مکاترونیکی -

 مدلسازي و شبیه سازي انواع سکوهاي چند درجه آزادي -

 کنترل دقیق انواع رباتها، سیستمهاي دینامیکی و سکو هاي چند درجه آزادي -

 ر بر روي پله ها و مسیرهاي شیب دارطراحی و ساخت انواع نفربر و ویلچرب -

 

 

 دوره ها و کارگاه های آموزشي قابل ارائه

 MATLABدوره آموزشی مقدماتی و پیشرفته نرم افزار  -

 MATLABکارگاه آموزشی شبیه سازي انواع رباتها با استفاه از نرم افزار  -

 MATLABار کارگاه آموزشی شبیه سازي سکوهاي چند درجه آزادي با استفاده از نرم افز -

 کارگاه آموزشی طراحی و کترل سکوهاي چند درجه آزادي )رادارها و لانچرها( -
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 افتخارات

 39نفر دوم آزمون ورودي دکتري در دانشگاه علم و صنعت ایران، سال  -

 37در مقطع دکتري در دانشگاه علم و صنعت ایران، سال  "محقق برتر"انتخاب به عنوان  -

 

 طرحهای پژوهشي  

 9/39تاریخ خاتمه  ، دانشگاه سمنان،اخت یک منیپولاتور با لینک انعطاف پذیرطراحی و س -

کنترل و بالانس ربات -براي رباتهاي بازویی صنعتی با در نظر گرفتن قیود حالتطراحی مسیر بهینه  -

 در حرکتهاي تکراري، دانشگاه سمنان، در دست انجام

 

 سیسوابق تدر

 در مقطع کارشناسي

 اتوماتیککنترل  -

 میکدینا -

 رباتیک و آزمایشگاه -

 1طراحی اجزا  -

 1مقاومت مصالح  -

 آز مقاومت مصالح -

 ارشد و دکتري در مقطع کارشناسي

 پیشرفتهکنترل  -

 دینامیک پیشرفته -

 رباتیک پیشرفته -

 مباحث منتخب در رباتیک )رباتهاي موازي( -

 ریاضیات پیشرفته -

 مکاترونیک -

 مکانیک محیطهاي پیوسته -
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 ارشدپروژه های کارشناسي  یيراهنما

 دانشگاه نام دانشجو عنوان پروژه 
تاريخ 

 دفاع

 7/33 سمنان علی اسماعیلی بالانسینگ بهینه براي رباتها در مسیر تعیین شده 1

 7/33 سمنان مجتبی مرادي طراحی مسیر بهینه براي رباتهاي بازویی متحرک 2

9 
ري و طراحی کنترلر و رویت گر براي منیپولاتور با لینک انعطاف پذذیر )توذو  

 ساخت(
 11/33 سمنان جواد عیسی وند

 11/33 سمنان علی خواجه زاده تحلیل دینامیکی منیپولاتور بسیار انعطاف پذیر )تووري و آزمایش( 4

 12/33 سمنان رضا حامدي HCMحل معادلات سینماتیک مستقیم رباتهاي موازي به روش  1

7 
لینکذی )توذوري و   طراحی مسیر بهینه جهت بالا آوردن پاندول معکذوس دو  

 آزمایش(
 11/33 سمنان ابراهیم شهاب

 داود یاري بالانس بهینه در روباتهاي بازودار در حرکت نقطه به نقطه 7
آزاد خمینی 

 شهر
7 /33 

3 
طراحی و ساخت یک میکرو/نانو گریپر جدید به منظور جابجذایی اجسذام در   

 مقیاس میکرو/نانو )تووري و آزمایش(

محمد علی رافتی 

 زاده
 7/33 سمنان

 7/33 سمنان امین خسروجردي طراحی مسیر بهینه براي منیپولاتور با لینک الاستیک )تووري و آزمایش( 3

 7/33 سمنان عاطفه حبیب الهی طراحی مسیر بهینه و کنترلر براي منیپولاتور با مفصل انعطاف پذیر 13

 11/33 آزاد سمنان صطفی حسنیم )تووري، ساخت(بهینه سازي و طراحی یک میکروگریپر جدید  11

 11/33 آزاد سمنان محمد نصر آبادي طراحی مسیر بهینه براي رباتهاي کابلی   12

 تحلیل دینامیکی و بررسی پایداري رباتهاي متحرک فرمانش لغزشی 19
زین العابدین 

 معینیان
 11/33 آزاد سمنان

 11/31 منانس رسولی محمود طراحی، تحلیل و ساخت یک ربات چهار کابلی 14



 7 

 طراحی و پیاده سازي کنترلر براي یک ربات جهار کابلی فضایی 11
ثقفی پورفرد 

 مجتبی
 11/31 سمنان

 11/31 سمنان حسین علی خیاط تنی 4333طراحی و تحلیل پرس نووپان  17

 طراحی و اجراي کنترلر براي ربات کابلی جهت حرکت در فضاي سه بعدي 13
کیارش کمالی 

 پیله رود

تهران  آزاد

 جنوب
7/32 

 12/34 سمنان رضا یوسفی  طراحی رویتگرهاي حالت و اغتشاش براي سیستم پاندول معکوس 13

23 
طراحی، مدلسازي، و ساخت یک ژیروسکوپ سه درجه آزادي جهت استفاده 

 در شهر بازي
 12/34 سمنان عباس احسانی پور

 11/34 سمنان امیر کمال هالانس بهینه براي رباتهاي موازي در حرکت نقطه به نقطب 21

 راحی مسیر بهینه براي پرتاب یک جسم توسط ربات دو درجه آزاديط 22
سیدحسین سید 

 مرتاض
 12/34 سمنان

 12/34 سمنان نسترن سامانی راحی مسیر بهینه براي رباتهاي بازویی فضاییط 29

 

 راهنمایي پروژه های کارشناسي

 نرم افزار شبیه سازي کامپیوتري تحلیل سینماتیک بازوهاي رباتیکی و تهیه -

 طراحی و ساخت دستگاه جدا کننده پسته خندان و غیر خندان به کمک سنسور تشخیص رنگ -

 طراحی و تحلیل سکوي پرتاب موشک -

 طراحی و تحلیل ربات دو لینکی با عملگر هیدرولیکی -

 لینکی تکطراحی مسیر و کنترل یک پاندول معکوس  -

 هاي راه رونده غیر فعالتباتحلیل سینماتیک و سینتیک ر -

 کمک فنر، بررسی و روشهاي طراحی آن -

 طراحی دستگاه گردو شکن با مغز سالم -

 لیل دستگاه حمل بار بر روي پلهحطراحی و ت -

 طراحی و ساخت دست تاندونی فنري -
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 ریپرها یتحلیل و بررسی میکرو گ -

 ار متلبنرم افز simmechanicمدلسازي رباتهاي مختلف با استفاده از جعبه ابزار  -

 مطالعه، بررسی و تحلیل رباتهاي تاندونی -

 ايطراحی مسیر دینامیکی براي ربات کابلی معلق دو درجه آزادي صفحه -

 تحلیل، طراحی و تهیه نقشه هاي ساخت یک سیستم حمل بار بالانس شده با جاذبه -

 مدلسازي و تحلیل یک میز شبیه ساز پرواز -

 ايطراحی و ساخت یک عملگر ارتعاشی چند نقطه -

 تحلیل و بررسی رباتهاي بالارونده از لوله -

 

 انجام شده يصنعتهای  پروژه

 (33) شرکت طیف سپاهان -طراحی و تهیه نقشه هاي ساخت یک دستگاه تریپر نوار نقاله -

کامذل   مذدل و ارائذه   نحوه چیدمان ،هاي حرکتیدینامیکی، انتخاب مکانیزممدلسازي طراحی سازه،  -

 (34تا  32) نایع دفاعص دو درجه آزادي، يسکویک 

دو درجذه   يسذکو  کنترل یذک گرهاي حالت و اغتشاش به منظور کنترلر غیر خطی با رویتطراحی  -

 (37تا  31) ، صنایع دفاعرکت نقطه به نقطه و ردگیري مسیردر ح يآزاد

 یکینذام یک مذدل بذا رفتذار د   یذ و ارائه  MATLABافزار در نرم دو درجه آزادي يسکو يه سازیشب -

  (37) ، صنایع دفاعیتم واقعسیمشابه س

 (33تا  37) يدو درجه آزاد يسکوهاهمکاري در پیاده سازي سروو مکانیزم  -

 (33سه محوره جهت منبت کاري ) CNCساخت و راه اندازي یک دستگاه  -

 

 مقالات را در آدرس زير ميتوانيد مشاهده کنيد: ليستآخرين 

http://scholar.google.com/citations?user=_oSf9FMAAAAJ&hl=en 
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 -پذیر: ظرفیت حمل بار بیشینهطراحی مسیر بهینه براي ربات با مفاصل انعطاف"یکوبین، م. صالحی، ا. ن -4

 33-73، 32(، 14)19، مجله مهندسی مکانیک مدرس "دامنه ارتعاشات کمینه

معلذق   یربذات کذابل   يبذرا  نذه یبه ریمس یطراح"، مجتبی ریاحی وزواري، علی قدوسیان، امین نیکو بین -1

، پذیرفتذه  ، مدلسذازي در مهندسذی  "گر¬نهیمثلث به تمیدرجه چهار و الگور اي¬هچندجمل ابیانیم لهیبوس

 شده

طراحی مسیر بهینذه و بالانسذینگ تکذراري بذراي روبذات متحذرک در       "، امین نیکو بین، مجتبی مرادي -7

 ، مدلسازي در مهندسی، پذیرفته شده"حرکات سریع

بهینه سازي اندازه و شکل سذازه هذاي خرپذا بذا     "، مجتبی ریاحی وزواري، امین نیکو بین، علی قدوسیان -7

 مدلسازي در مهندسی، پذیرفته شده، "روش بهنیه سازي الگوریتم مثلث بهینه گر

8- Amin Nikoobin, Amir Kamal, Time optimal trajectory planning of four bar mechanism 

using indirect approach, Modares Mechanical engineering, 16(3) 2016 353-363 

طراحی مسیر بهینه براي ربات فضایی شذناور آزاد در حرکذت نقطذه بذه     "امین نیکوبین، نسترن سامانی،  -3

 93-17، 31(، 1)1، دانش و فناوري هوافضا، "نقطه به روش غیر مستقیم
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