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مقدمه-1

چند گروه اصلي، در ها بندي مكانيزمها، گروهها در انواع تبديلها، كاربرد مكانيزممعرفي انواع مكانيزم

هاي ساده هاي پيچيده به مكانيزمهايي از تجزيه مكانيزمالمث، اي و لنگ لغزندههاي چهار ميلهمعرفي مكانيزم

هاي مولد تابع، مولد مسير و مولد حركتمعرفي مكانيزماي، لنگ لغزنده و چهارميله

طراحي مكانيزم پيرو و بادامك-2

طراحي پروفيل منحني تغيير مكان حركت پيرو، طراحي معرفي انواع بادامك، بررسي انواع حركت پيرو، 

هاي طراحي در ادامك به روش ترسيمي و تحليلي، بررسي نيرويي مكانيزم پيرو و بادامك، محدوديتب

زاويه فشار، شعاع مينيمم منحني بادامكبررسي پديده زير برش، ؛ مكانيزم پيرو و بادامك

سنتز مكانيزم-3

هاي معرفي انواع مكانيزم،)رابطه گرابلر(سنتز نوع، تعدادي و ابعادي، درجات آزادي يك مكانيزممعرفي 

شفچبيگذاري نقاط دقتاي، قانون گراشف، مكانيزم وارون، فاصلهاي، معرفي مكانيزم چهار ميلهميله

اي به روش ترسيميطراحي مكانيزم چهار ميله-4

حل مسئله هدايت جسم صلب با دو و سه نقطه دقت-الف

حل مسئله توليد مسير با سه و چهار نقطه دقت-ب

حل مسئله توليد تابع با سه و چهار نقطه دقت-پ

حل مسئله توليد تابع با مشتقات زماني به روش ترسيمي-ت

لغزنده -طراحي مكانيزم لنگ-ث



اي به روش تحليليچهارميلهطراحي مكانيزم-5

حل مسئله هدايت جسم صلب تا چهار نقطة دقت-الف

حل مسئله توليد مسير تا چهار نقطة دقت-ب

حل مسئله توليد تابع تا چهار نقطة دقت-پ

دن اشتاينمعادله فري-ت

حل مسئله توليد تابع با مشتقات زماني-ث

حل مسئله هدايت جسم صلب براي پنج نقطه دقت-ج

ايهاي چند ميلهطراحي مكانيزم-6

ها آناليز مكانيزم-7

منحني كوپلر-الف

محاسبه نقاط دوگانه-ب

مكانيزم هم اصل و كاربرد آن-پ

هاي تحقق خط راستمكانيزم-ت

ساواري و كاربرد آن-معادله اويلر-ث

قضيه بابيلير و كاربردآن -ج

هاي فضايي مكانيزم-8

هاهاي فضايي و رباتآشنايي با مكانيزم-لفا

آناليز مسير حركت پنجه ربات-ب

بررسي دوران ساده-پ

ها، تبديلات همگنتركيب دوران-ت

يم رباتتقسمسينماتيك -ث
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