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 هناًيل هٌْذسي داًطنذُ

 

 طراحي مكانيزم ها :    ى درسعٌَا

مارضٌاسي :  هقغع تحػيلي
 3:       تعذاد ٍاحذ

ديٌاهيل هاضيي : ًياز درس يا درٍس پيص
 
 

: اّذاف درس 
 

در ايي درس سعي در آضٌايي داًطجَياى با عولنرد هناًيسهْاي با هيٌيون تعذاد اعضاء از قبيل هناًيسهْاي چْار هيلِ اي ٍ لٌگ 
در ايي راستا داًطجَ ضوي آضٌايي با اًَاع هختلف دستِ بٌذي ّاي هناًيسهْاي فَق، . ًيسهْاي اساسي هي باضذلغسًذُ بعٌَاى هنا

.  از رٍضْاي ترسيوي ٍ رياضي قادر بِ سٌتس ًَع، عذدي ٍ ابعادي هناًيسم خَاّذ گرديذ
 

:  هحتَاي درس
 
هقذهِ  -1
ائ هناًيسم، زًجيرُ سيٌواتيني، زًجيرُ بستِ ٍ باز ٍ هناًيسهْاي هعرفي جسن غلب، اًَاع هناًيسهْا ٍ اًَاع هفاغل، اعض -1-1

هقيذ 
هناًيسهْاي چْار هيلِ اي ٍ لٌگ لغسًذُ، هناًيسهْاي هعنَس ٍ هعادل ٍ درجِ آزادي هناًيسهْا   -1-2
دي ٍ سٌتس ابعادي ٍ ٍ هٌحٌي ّاي رابظ، تعريف سٌتس در هقابل آًاليس، ضاهل سٌتس ًَع، سٌتس عذ( ماپلر)هعرفي ًقغِ رابظ   -1-3

هعرفي ايسٍهرّا 
هعرفي هناًيسهْاي هَلذ تابع، هَلذ هسير، ٍ هَلذ حرمت ٍ ارائِ رٍش گراضف   -1-4
هعرفي ثابت زهاًي، زاٍيِ اًتقال ٍ زاٍيِ اًحراف، هناًيسهْاي بازگطت سريع ٍ رفت سريع   -1-5
هعرفي هناًيسهْاي خاظ جْت اًجام مارّاي خاظ    -1-6
براي هناًيسهْاي چْا هيلِ اي ٍ لٌگ لغسًذُ  Limit position  ٍ Dead center position هعرفي  -1-7
 
رٍش ّاي ٌّذسي سٌتس ابعادي  -2
رٍضْاي ٌّذسي سٌتس ابعادي هناًيسهْا با دٍ ٍ سِ هَقعيت دقت براي حالت ّاي هختلف تَليذ هسير، تابع ٍ حرمت  -2-1
قعيت دقت ٍ هفاغل هتحرك ٍ يا ثابت تعييي ضذُ، ٍ يا زهاًبٌذي هطخع حالتْاي خاظ رٍضْاي ٌّذسي با سِ هَ  -2-2
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رٍضْاي ٌّذسي سٌتس ابعادي هناًيسهْا با چْار هَقعيت دقت براي حالت تَليذ هسير   -2-3
، حالتْاي خاظ عراحي هناًيسم چْار هيلِ اي از رٍش ترسيوي با داضتي زاٍيِ ٍ سرعت زاٍيِ اي  Overlayرٍش   -2-4

يا دٍ هَقعيت زاٍيِ اي ٍرٍدي ٍرٍدي ٍ 
در تعييي فاغلِ ًقاط دقت  Chebyshevرٍش   -2-5
براي هناًيسهْاي چْار هيلِ اي ، لٌگ لغسًذُ ٍ بعضي هناًيسهْاي  Caylayٍ دياگرام   Cognateهعرفي هناًيسهْاي  -2-6

خاظ 
 
رٍش ّاي جبري سٌتس ابعادي  -3
ٍ سٌتس با سِ ٍ چْار  ًقغِ دقت براي هناًيسهْاي چْار  Freudensteinادلِ رٍضْاي جبري در سٌتس ابعادي ٍ ارائِ هع  -3-1

هيلِ اي ٍ لٌگ لغسًذُ 
تحليل هناًيسهْاي چْار هيلِ اي از رٍش حلقِ بستِ ٍ رٍش تنرار   -3-2
ر، تابع ٍ حرمت با سِ رٍش جبري سٌتس ابعادي با استفادُ از اعذاد هََّهي ٍ ارائِ فرم استاًذارد براي هناًيسهْاي تَليذ هسي  -3-3

ٍ چْار ًقغِ دقت 
 
آضٌايي هقذهاتي با هناًيسهْاي فضايي  -4
هقذهِ اي بر هناًيسهْاي فضايي   -4-1
با ارائِ سيٌواتيل هربَعِ، هاتريسْاي اًتقال ٍ پاراهترّاي رابظ  ( رباتيل)هقذهِ اي بر هناًيسهْاي حلقِ باز در فضا   -4-2
مَس هقذهِ اي بر سيٌواتيل هع  -4-3
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