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طرح های برگزیده شانزدهمین جشنواره جوان خوارزمی - آذر ماه 1393
The Laureates of 16th Khwarizmi Youth Award

رتبه دوم پژوهش هاي کاربردی

● پژوهشگران: علی اكبر میرزايی صبا و مصطفی مقربی
● عنوان طرح: طراحی و ساخت ربات آزمايشگاهی  توانبخشی پای بیماران

● همكاران: دكتر عباس داشخانه، مهندس سید محمد داوودی حسنكلا و مهندس داود فلاح
● استاد راهنما: دكتر مجید محمدی مقدم 

● استاد مشاور: دكتر شهريار پروانه
● مؤسسه همكار: دانشگاه تربیت مدرس

چكیده طرح:
اسـتفاده از ربات هـای توانبخشـی در دهه هـای اخيـر از سـوی گروه هـای تحقيقاتی مختلف بـرای درمان 
بيمـاران بـا ناتوانـی حرکتـی مـورد توجه قرار گرفته اسـت. در ايـن طرح ابتـدا ربات های توانبخشـی پا مورد 
بررسـی  قـرار گرفـت تا پارامترهای اساسـی در طراحی يك ربات توانبخشـی و مشـكلات مدل های موجود 

شناسايی شود. 
بـا توجـه بـه اهداف کوتاه مدت طرح که توانبخشـی بيماران فلج يك سـويه بوده اسـت ربات توانبخشـی 
بـرای يك پا طراحی و سـاخته شـده اسـت. بـرای آنكه بيمار بتواند حين تمرين توانبخشـی بـا ربات، حرکت 
طبيعی همانند انسـان سـالم را داشـته باشـد، پنج درجه آزادی برای ربات انتخاب شـد که دو درجه آن فعال 
و سـه درجـه غيـر فعال هسـتند. بـرای آنكه امـكان کنترل نيرو و برگشـت پذيری بـرای ربات فراهم شـود، 
عملگرهـای جديـدی بـا عنـوان عملگر سـری الاسـتيك در طراحی ربات در نظر گرفته شـده اسـت. سـعی 
بـر آن بـوده اسـت که اينرسـی اجزاء بـه حداقل برسـد. برای ايـن منظور موتورهـای محرک حتـی المقدور 
بـه پايـه ربـات منتقل شـده اند. همچنيـن بازوهای ربات بـا حداقل وزن طراحـی شـده اند. اندازه گيری وزن، 
اصطـكاک و اينرسـی مـدل ارائه شـده نشـان می دهد که طـرح مورد نظر نسـبت به مدل های ديگـر دارای 

نيروهـای مقاوم کمتری اسـت کـه اين امر پياده سـازی 
روش هـای کنترلـی مشـارکتی، که بـرای درمان بسـيار 

حائز اهميت اسـت را ميسـر می سـازد.
انـواع روش های کنترل پيشـرفته توانبخشـی بر روی 
دسـتگاه فـوق پياده سـازی شـده و عملكرد هر کـدام در 
محيـط نرم افزاری و آزمايشـگاهی آزمايش شـده اسـت. 




