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   چکیده
  ی بر مدل ساز  یطراح  ه یبر پا شده است. رو  یمجاز  قتیسامانه حق  در درگاه   یی با مفاصل لولا  ی تجار  یدرجه آزاد  6ماهر    ی بازو  یکینامیمدل د   مقاله   ن یدر ا 

  یبرا  یبا نمونه واقع  مشابه   ی مجاز  یروش، مدل قابل اتکا  ن یمتلب استوار است. با ا   نک یمولیس  ط یو انتقال آن به مح  رکدو یسال  ی نرم افزار  ط یماهر در مح  ی بازو

فراهم   نهیبا حداقل هز   یامکان مطالعات نظر  ه،یساخت نمونه اول  یها-نهیهز  ریعلاوه بر کاهش چشمگبوده  و کاربرد کنترل در دسترس    یکینامیاهداف مطالعات د

 یکنترل   کرد یرو  ی ساز  هیشب  جی تفاده شده است. نتامناسب اس  کرد یکنترل مد لغزش به عنوان روبازوی ماهر، از    یخط  ریغ  کینامیبا توجه به د  ی از طرف  .گردد  یم

مدل    یساز  اده یپ  کردی، رو پژوهش  یدستآوردها  ی و گذرا است. در جمع بند  داری حالت پا  ط یماهر در شرا  ی بخش بازو  نان ینشان دهنده عملکرد مناسب و اطم

مناسب با دقت و کنترل کننده    یساز  ادهیو پ  قیدق  یکیو مکان   ی ماهر با مشخصات هندس  یبازو  یبر مدل تجار  یمبتن  یدرجه آزاد   6ماهر    ی بازو  یمجاز  قتیحق

 . استکنترل   –طراحی مهندسی در حوزه رباتیک  کیفیت بالا، نشان دهنده اثر بخشی رویکرد

 کلمات کلیدی 
 .واقعیت مجازی ، کنترل مد لغزش ، طراحی بازوی ماهر، سینماتیک و دینامیک بازوی ماهر، رجه آزادی د 6 ماهر یبازو

 




