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اسلاید هاي کلاسکمک درسی:مراجع

)پروژه(%30سایر: %45آزمون نهایی: %10آزمون میان ترم:%15فعالیت عملی:  ارزشیابی:
مطالبی که هر هفته در کلاس مورد بحث قرار خواهد گرفت (به همراه شماره صفحات مربوط از مرجع)

منبعشرحعنوانهفته
تعاریف، انواع رباتها ، مکانیک رباتها، الکترونیک 1

رباتها، برنامه نویسی رباتها و زیانهاي برنامه نویسی 
مناسب رباتها، انواع موتورها و سنوسورها در رباتها 

5اي بر رباتیک مقدمه

2
و 

٣

تعاریف پایه•
•SubscriberوPublisherنوشتن
•ClientوServiceنوشتن

•Roslaunch و مدیریت یک پروژه بزرگ

ROSبرنامه نویسی ربات تحت 

)تعریف پروژه اول(
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4
4
4

4
و  
5

نحوه حرکت•
رباتهاي از نوع اتومبیل•
رباتهاي پرنده •

رباتهاي متحرك 
)تعریف پروژه دوم( 

2
2
2



6
و 
7

طراحی مسیر و الگوریتم هاي آن •
طراحی مسیر بدون تصادف در •

محیطهاي با اشیاء متحرك 

ناوبري در ربات
)میان ترم و تعریف پروژه سوم( 

2  2

8
و  
9

تعیین موقعیت در فضاهاي باز و تکنیکها•
تعیین موقعیت در فضاي بسته و تکنیکها •

تعیین موقعیت در ربات ها 
)تعریف پروژه چهارم( 

6
6
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و  
11

کالمنفیلتر •
کالمن توسعه یافته•
•SLAM و الگوریتم هاي آن

تهیه نقشه و تعیین موقعیت به طور 
همزمان 

)تعریف پروژه پنجم( 

3
3
3

12
و  

١٣

•Visual SLAMالگوریتم هاي
•Visual Odometryالگوریتم هاي
ربات نقشه بردار•

تهیه نقشه و تعیین موقعیت به طور 
همزمان مبتنی بر پایه تصاویر بر روي 

ربات نقشه بردار 

1
2
3

-مجموعه اي از سوالات و مسایلآزمون نهایی14
فعالیت هاي عملی
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