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  ق مالكيت مادي و معنوي در مورد نتايج پژوهشهاي علمي دانشگاه تربيت مدرسدستورالعمل ح
  

هاي پژوهشي دانشگاه در راستاي تحقق عدالت و كرامت انسانها كه  با عنايت به سياست: مقدمه
لازمه شكوفايي علمي و فني است و رعايت حقوق مادي و معنوي دانشگاه و پژوهشگران، لازم است 

دانشجويان، دانش آموختگان و ديگر همكاران طرح، در مورد نتايج پژوهشهاي اعضاي هيات علمي، 
نامه، رساله و طرحهاي تحقيقاتي كه با هماهنگي دانشگاه انجام شده  علمي كه تحت عناوين پايان

  :است، موارد ذيل را رعايت نمايند
ق به دانشگاه است و هاي مصوب دانشگاه متعل رساله/ ها   حقوق مادي و معنوي پايان نامه- 1ماده 

هاي مصوب  ها و دستورالعمل نامه  برداري از آن بايد با ذكر نام دانشگاه و رعايت آيين هرگونه بهره
  .دانشگاه باشد

رساله به صورت چاپ در نشريات علمي و يا / انتشار مقاله يا مقالات مستخرج از پايان نامه -2ماده 
  .ه بوده و استاد راهنما مسئول مكاتبات مقاله باشدبايد به نام دانشگا ارائه در مجامع علمي 

در مقالاتي كه پس از دانش آموختگي بصورت تركيبي از اطلاعات جديد و نتايج حاصل از : تبصره
  .بايد نام دانشگاه درج شود شود نيز  رساله نيز منتشر مي/ نامه پايان

امي طرحهاي تحقيقاتي دانشگاه بايد با رساله و تم/  انتشار كتاب حاصل از نتايج پايان نامه -3ماده 
  . شود مصوب انجام ميهاي  مجوز كتبي صادره از طريق حوزه پژوهشي دانشگاه و بر اساس آئين نامه

المللي كه  اي و بين هاي ملي، منطقه  ثبت اختراع و تدوين دانش فني و يا ارائه در جشنواره- 4ماده 
بايد با هماهنگي استاد  هاي تحقيقاتي دانشگاه   تمامي طرحرساله و/ حاصل نتايج مستخرج از پايان نامه

  .دانشگاه انجام گيرد راهنما يا مجري طرح از طريق حوزه پژوهشي
 در شوراي پژوهشي 25/4/1384   ماده و يك تبصره در تاريخ5 اين دستورالعمل در -5ماده 

ه تخلف از مفاد اين دانشگاه به تصويب رسيده و از تاريخ تصويب لازم الاجرا است و هرگون
  .شود  ميدستورالعمل، از طريق مراجع قانوني قابل پيگيري

  
  

  نام و نام خانوادگي
  امضاء



  

   هاي دانشجويان دانشگاه تربيت مدرس) رساله(نامه  آيين نامه چاپ پايان
بخشي از   ين، مب هاي تحصيلي دانشجويان دانشگاه تربيت مدرس) رساله(نظر به اينكه چاپ و انتشار پايان نامه 

،دانش آموختگان اين   پژوهشي دانشگاه است بنابراين به منظور آگاهي و رعايت حقوق دانشگاه- فعاليتهاي علمي 
  :شوند دانشگاه نسبت به رعايت موارد ذيل متعهد مي

»  ارعلميدفتر نشر آث«ي خود، مراتب را قبلاً به طور كتبي به ) رساله(در صورت اقدام به چاپ پايان نامه : 1ماده 
  .دانشگاه اطلاع دهد

  :عبارت ذيل را چاپ كند)  پس از برگ شناسنامه(در صفحه سوم كتاب : 2ماده 
در      در سال كه  است     رشته  رساله دكتري نگارنده در /كتاب حاضر، حاصل پايان نامه كارشناسي ارشد«

، مشاوره           دكترآقاي   جناب/ دانشگاه تربيت مدرس به راهنمايي سركار خانم        دانشكده
از آن دفاع شده          جناب آقاي دكتر/ سركار خانم  و مشاوره         جناب آقاي دكتر/ سركار خانم

  ». است
را )  چاپ در هر نوبت(، تعداد يك درصد شمارگان كتاب  هاي انتشارات دانشگاه به منظور جبران بخشي از هزينه: 3ماده 

تواند مازاد نياز خود را به نفع مركز نشر درمعرض فروش قرار  دانشگاه مي.  كنددانشگاه اهدا»  دفتر نشر آثارعلمي«به 
  .دهد

،  مدرس بهاي شمارگان چاپ شده رابه عنوان خسارت به دانشگاه تربيت% 50، 3در صورت عدم رعايت ماده : 4ماده 
  .تأديه كند

 مذكور را تواند خسارت ، دانشگاه مي سارتكند در صورت خودداري از پرداخت بهاي خ  ميدانشجو تعهد و قبول: 5ماده 
استيفاي حقوق خود، از طريق  دهد به منظور از طريق مراجع قضايي مطالبه و وصول كند؛ به علاوه به دانشگاه حق مي

  .، تامين نمايد نگارنده براي فروش  را از محل توقيف كتابهاي عرضه شده4، معادل وجه مذكور در ماده  دادگاه
دكتري   مقطع     مهندسي صنايع    دانشجوي رشته         موفق پورمحمد علي     انباينج: 6ماده 
    

  . شوم  مي، به آن ملتزم  اجرايي آن را قبول كردهو ضمانتتعهد فوق 
  : نام و نام خانوادگي

  
  :تاريخ و امضا
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  چكيده

كارا و  روش كي در قسمت اول. دگير ميمورد توجه قرار روبات كاوش مسئله رساله در اين 
ياب كه   حسگر مسافتيها  ناشناخته دروني با استفاده از دادههاي طيمحهنگام  به نگاشت ي براديجد

ور سلسله  به طافتهي  توسعهتميالگور. گردد مي، ارائه اند شدهآوري   جمعمتحرك ربات كيتوسط 
هايي از نقاط و سپس  ، نقاط قرائت شده را به خوشهنديب هاي خوشه  از تكنيكيريگ  و با بهرهيمراتب

 براي K-means كلاسيك تميعلاوه بر استفاده از الگور. كند  به خط تبديل ميتيخط و در نها به پاره
نيز به كار ) ROC( رتبه بندي ترتيب هاي مرغوب، الگوريتم خوشه بندي نقاط و شناسايي خوشه وشهخ

مزيت نسبي . گيرد  ميرارنگاشت مورد استفاده قحوزه  بار در ني اوليرفته كه در واقع اين روش برا
ROCنيي تعشيبندي به مقدار از پ هاي خوشه اين است كه برخلاف ساير الگوريتمبندي   در خوشه 
) SIM(تريس شاخص شباهت  ماROC پياده سازي يبرا. ندارد براي تعداد خوشه نيازي اي شده

هم رساله اين دوم در قسمت . شود ميساخته   از پنج تابع تعيين شباهتيا مورد نياز توسط مجموعه
 ر مورد توجه قرااست در دست طيمح محدودي از كه شناختشرايطي در ريزي مسير روبات  برنامه
عات دقيقي از بيشتر محيط در  اطلا،يزير در زمان برنامهكه است  ي معننيبه اشناخت ناقص  .گيرد مي

اين .  پنهان اطلاعات ناقصي وجود دارديرهاي از متغي برخي واقعتيدست است اما در مورد وضع
 اراهرو انباشته شده با روبات و ي ايبسته / به عنوان مثال درب، باز (اطلاعات ناقص به انسداد بالقوه 

رها بات براي مقادير ممكن اين متغيور صورتي كه رد. هايي در محيط دلالت دارند گلوگاه) گريموانع د
در نظر گرفته  احتماليريزي   برنامهمسئلهه حاصل به صورت يك مسئلتوزيع احتمالي داشته باشد 

علاوه بر اين اگر بر روي . شود ميمدل خطي ريزي رياضي  برنامهو به صورت يك مدل شود  مي
توسعه داده  ياكتشافعريف شده باشد، با كمك الگوريتم تابع اولويتي ت  پنهانمقادير مختلف متغيرهاي

در با كاهش فضاي حل مسئله، حتي توان  است مي نانهيب  خوشي فرضيزير  بر برنامهيكه متكشده 
ي مسير را با شكاف بهينگي قابل ريز برنامه متعدد هم به صورت كارا  پنهانيرهايمتغصورت وجود 

شود در واقع   مي تعريف پنهانكه بر روي مقادير مختلف متغيرهايتابع اولويتي . قبول به انجام رساند
دو الگوريتم  .گيرد شدن مقادير مختلف نشأت ميآشكار از وجود دانش نسبت به عواقب حاصل از 

ريزي حركت در قالب يك چارچوب يكپارچه همراه با يك الگوريتمي براي تبديل  نگاشت و برنامه
  .اند پولوژيك با متغيرهاي مخفي ارائه شدههاي تو هاي هندسي به نقشه نقشه
 

مسير با اطلاعات ناقص ، ريزي  برنامهبندي متوالي، استخراج خط،  خوشهروباتيك،  :كلمات كليدي
  .بينانه ريزي فرضي خوش برنامه
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  مقدمه. 1

شاخه اي از فناوري كه مرتبط با ’بر طبق تعريف فرهنگ لغت آكسفورد، روباتيك عبارت است از 
روباتيك توان استنتاج كرد كه  از اين تعريف مي. ‘ها است اندازي و كاربرد روبات طراحي، ساخت، راه

كردن و انجام  كردن، عمل هاي مكانيكي است كه توانايي حس  سيستم1در ارتباط با خودكارسازي
هاي  سيستم’، از واژه ‘هاي روباتيك سيستم’از اين رو به عنوان معادل واژه . محاسبات را دارند

هايي  ترين چالش در روباتيك وجود الگوريتم ترين و اساسي مهم. گردد  نيز استفاده مي‘2مختارخود
كنند تبديل ي ايين ماشينهاي سطح پ  را به صورت دستورالعمليهاي سطح بالاي انسان است كه فعاليت

)LaValle, 2006.(البته نبايد اين نكته را دور از ذهن داشت كه روباتيك يك فناوري است كه  
از . گيرد هاي مختلف مهندسي همچون برق، مكانيك، صنايع و حتي علوم كامپيوتر را در بر مي شاخه

اين از لزوماً يكي وباتيك وزه رهاي حل مورد استفاده در ح اين رو بايد انتظار داشت كه روش
  :ها باشد روش

ريزي براي انتقال و ارتقاي تكنولوژي ساخت توسط  مثل برنامه(بلندمدت بهينه ريزي  برنامه −
  ،)ها روبات

  ،)هاي توليدي روباتيك طراحي سلولبراي مدت  ميانريزي  مثل برنامه(مدت  ميانريزي بهينه  برنامه −
، و )خودروهاي خودهدايت شوندهها يا  ريزي مسير روبات رنامهمثل ب(مدت  كوتاهريزي بهينه  برنامه −

  حتي 

                                                 
1 Automation 
2 Autonomous 
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هاي ابتكاري  الگوريتم(مدت  ريزي بسيار كوتاه نامهبا افق بر 2هنگام به و 1حريصانههاي  الگوريتم −
  ).ريزي كردن زمان برنامه كوتاه از برخورد و يا پرهيزجهت 

اين انتظار ،  نظامي و توليديعايدر صنها  استفاده از روباتگرايش با توجه به گسترش روزافزون 
چشمگير به دست آمده هاي  با توجه به موفقيت. دهدحوزه خدمات را نيز تحت تأثير قرار  گرايش

گردد اين اقبال در بخش خدمات نيز   ميدر بخش صنعت، پيش بينيها  حاصل از به كارگيري روبات
راه رسيدن به هدف قرار دارد، تفاوت در ماهيت  كه در اي مسئلهترين  در اين ميان مهم. حاصل گردد

  .به كار گرفته شده در بخش صنعت و خدمات و همچنين پيش نيازهاي هر يك استهاي  روبات
به طور هاي به كار گرفته شده در بخش صنعت آن گونه كه تا كنون مشاهده شده است،  روبات
نه اين گونه نمو. گيرند  ثابت قرار ميهاي بندي روبات  هستند كه در دسته3 بازوهاي روباتيعمومي
جا  به هاي جا كار، روبات هاي جوش روباتپاش،  هاي رنگ روباتهاي مونتاژكار،  روباتها  روبات

خودروهاي خودهدايت اگرچه  .توليد انعطاف پذير، و غيره هستندهاي  كننده قطعات كار درون سلول
هاي  شوند در دسته بندي روبات  مي استفادهالا براي حمل ككه در انبارهاي مكانيزه) AGV (4شونده

اندازي آنها صورت  ب و راههايي كه در هنگام نص سازي گيرند، اما به دليل ساده ر ميمتحرك قرا
 5ريزي مسير هاي برنامه الگوريتمبيش از آنكه نياز به حركت ريزي  ، از نظر تئوريك براي برنامهگيرد مي

ريزي رياضي   و با كمك برنامه7هنگام ، غيربه به صورت بهينه6مسيريابيداشته باشند، نياز به حل مسئله 
  .دارند

فته شده در بخش خدمات بايد هاي به كار گر عت، روباتمورد نياز در صنهاي   روباتبرعكسِ
سه بعدي حقيقي يا پوياي هايي باشند كه قدرت حركت، مانور و تغيير موقعيت در فضاي  روبات

هاي كامپيوتري كه به  ها، شخصيت هاي راهنماي تور در موزه مثل روبات. مجازي را داشته باشند
،  در منازل و يا اداراتخدمت هاي پيش كنند، روبات ي حركت ميريز برنامهصورت خودكار 

                                                 
1 Greedy 
2 On-line 
3 Robot Manipulator 
4 Automated Guided Vehicle 
5 Path Planning 
6 Routing 
7 Off-Line 
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از ها  به دليل تعامل بسيار زياد با انسانها   روباتهمحيط كاري اين گون.ههاي امدادگر، و غير روبات
هاي  گردند تا روبات  اين احتياجات كاركردي باعث مي.ت بالايي برخوردار استپويايي و عدم قطعي

  .باشندهاي پويا  در محيطهاي متحرك  خدماتي ماهيتاً روبات
ريزي  هاي طراحي و برنامه  عاملي است كه به تنهايي پيچيدگيهاي خدماتي متحرك بودن روبات

در مقايسه با  ها  اين نوع روبات،چيدگيهمين پي به دليل ؛كند دهندگان تحميل مي زيادي را بر توسعه
ابت اين هاي ث زيرا در مقايسه با روبات. اند هنوز به صورت گسترده تجاري نشدهبازوهاي روباتيك 

هاي متحرك   محيط كاري روبات.هستندتر  هاي پيچيده ريزي حركت در محيط ملزم به برنامهها  روبات
 از .نيستكنوني هاي محدود  اييهاي ديد ماشيني با توان ا سيستم محدود و قابل كنترل ببه طور عمومي

ترين نوع آنها بازوهاي روباتي هستند فقط محتاج  هاي ثابت كه مهم منظر تحقيقاتي نيز اساساً روبات
 تا بتوان در  هم فقط يك بار هستندتحليل و طراحي ساختار فيزيكي و حل مسائل ديناميكي كنترل آن

هاي  روباتدر مورد .  به صورت خودكار انجام گيرد1ريزي خط سير ي، برنامهبعدهاي  فراخواني
كه ) ريزي خط سير برنامهجهت (هاي ديناميكي  تا علاوه بر تحليل و طراحي سيستماست متحرك نياز 

هاي كنترلي آنها  سيستمهم هستند، ) حركتي هستندهاي  كه داراي محدوديت(غيرهولونوميك بعضا 
 كنند ميتر اقدام به توليد مسيري براي حركت روبات در هر محيط جديد   كليابتدا در يك سطح

هاي  در نظر گرفتن محدوديت سپس براي عملياتي كردن اين مسير به سراغ ؛)2ريزي مسير برنامه(
علاوه بر همه . روندمي صدور فرامين كنترلي به موتورهاي محرك ريزي خط سير با  برنامهو حركتي 

ي ريز برنامهي مسير و ريز برنامهوظيفه دو تا بتوانند هاي كارايي توسعه داده شوند  گوريتمها بايد ال اين
  .هنگام انجام دهند خط سير را به صورت به
 مورد توجه محققين 3اي باز ترين موضوعي كه همچنان به عنوان مسئله همبه عبارت ديگر م

هاي  در محيطورت كاملا اتوماتيك ريزي حركت روبات به ص است موضوع حركت و برنامهروباتيك 
گردد، اگر كاربر  به عنوان مثال زماني كه يك روبات خدماتي وارد يك خانه يا اداره مي. استپويا 

رسد كه لازم باشد تا  ، به هيچ وجه عاقلانه به نظر نميانتظار يك روبات كاملا خودكار را داشته باشد

                                                 
1 Trajectory Planning 
2 Path Planning 
3 Open Problem 
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 از برنامه نويسي و يا بارگذاري نقشه محيط به جهت شناساندن محيط جديد به روبات تازه وارد
حافظه روبات استفاده كند؛ بلكه انتظار داريم تا روبات به صورت تعاملي در محيط گردش كرده و 

حتي تحت فرض (گردد تا دانش روبات از محيط   مي اين امر باعث.خود محيط را شناسايي كند
ريزي تماماً  براي حصول برنامه .ا تكامل يابدبه صورت پوي) ايستا بودن محيط در يك افق زماني

طور عام در  البته به. اي از فهم فضايي باشد اتوماتيك حركت نيز الزامي است تا روبات داراي درجه
 5شود يك حلقه است كه مشتمل بر   ارائه مي1علوم شناختي، مدل روانشناختي كه براي شناخت

  : )Konar, 1999(شود  مرحله مي
  ، 2كردن حس −
  ، 3)ها داده (اكتساب −
  ، 4فهم −
  ، و 5ريزي برنامه −
  . 6عمل −

لذا با توجه به اين . ارتباط متقابل تنگاتنگي حاكم استاز اين حلقه متوالي اجراي كه بين هر دو 
زامي است تا حسگرهايي فضاي فيزيكي را شناسايي كنند، ال ‘حركت روبات’ل مدل، براي حصول عم

اي مناسب در اختيار پردازشگر قرار گيرند، تا مورد  ر دادههاي قرائت شده در ساختا دادهسپس 
ريزي   منجر به برنامهاز محيط فيزيكي شكل گيرد و نهايتاًروبات پردازش شوند و تصور فضايي براي 

چنانچه عامل مورد نظر يك .  روبات گردد8اي  پله و يا موتورهاي7موتورهاوفعال كردن سروحركت و 
هاي توپولوژيكي در قسمت هيپوكامپ مغز  هاي فضايي و توليد نقشه موجود زنده باشد پردازش

ها هنوز تحقيقات در مراحل ابتدايي  ولي در مورد روبات). Tapus et al., 2004(گيرند  صورت مي
تحقيقات ؛ البته اي براي اين كاركرد ساخته نشده است منظوره افزار خاص سخت و هنوز برد سر مي به

                                                 
1 Cognition 
2 Sensing 
3 Acquisition 
4 Perception 
5 Planning 
6 Action 
7 Servo Motor 
8 Stepper Motor 


