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 زمینه های تحقیق

 روباتیک دینامیک خودرو مکانیک

 

 های پژوهشیطرح

 همكاران تاریخ اتمام نوع دستاورد زمینه طرح عنوان طرح ردیف

   رحماني هنزكي علي 1  ساخت دستگاه  ABSطراحي و ساخت شبیه ساز عملکرد سیستم ترمز  1
 

   رحماني هنزكي علي 1  ساخت دستگاه  طراحي و ساخت مجموعه مدلسازي انواع مکانیزمها 2
 

3 

بهینه سازي یک دستگاه خودروي مخزن شور به منظور تولید آب داغ از 

 تلفات حرارتي كامیون ...

   رحماني هنزكي علي 1 13۸۹/۰۹/2۹ فناورانه 

   علیاري شعبان 2
 

4 

مطالعه و امکان سنجي استفاده از دوچرخه الکتریکي در سطح تهران و 

 استفاده از اسکوتر دو نفره در پاركها

   رحماني هنزكي علي 1  پژوهشي 
 

5 

و مدلسازي آن در نرم  OBWتحلیل دینامیکي سیستم تعلیق درزینهاي 

 افزار آدامز

   رحماني هنزكي علي 1  پژوهشي 
 

   رحماني هنزكي علي 1  فناورانه  1۰۰ساخت مدل آموزشي با برش یک دستگاه خودروي پراید ایکس  6
 

7 

مطالعه، طراحي و ساخت فرمان جک از بیرون روا مشابه فرمان جک از 

 4۰5بیرون 

   رحماني هنزكي علي 1  پژوهشي 
 



۸ 

بررسي و سنجش اثربخشي آموزش تفکیک زباله در مدارس مقاطع 

 دبستان و دوره اول دبیرستان به همراه كلاس خلاقیت و رباتیک

   رحماني هنزكي علي 1 13۹6/12/26 پژوهشي 
 

 

طراحي و ساخت پلتفرم ربات پاندول معکوس متحرك چرخ دار جهت امور 

 تحقیقاتي مرتبط

   رحماني هنزكي علي 1 13۹۸/۰۸/12 ساخت دستگاه 

   سوایي احسان 2
 

 

بررسي سینماتیکي و دینامیکي ربات متحرك چرخدار دیفرانسیلي و 

 تحلیل كنترل غیرخطي ربات براي تعقیب مسیر مطلوب

   رحماني هنزكي علي 1 13۹7/11/15 پژوهشي 

   سوایي احسان 2
 

 

تجهیز و بهینه سازي یک دستگاه خودروي مخزن شور ایسوز به منظور 

 تولید آب گرم از تلفات حرارتي آن و ...

   رحماني هنزكي علي 1 13۹7/۰2/1۰ فناورانه 
 

   رحماني هنزكي علي 1  فروش  تدوین دانش فني تولید نیمه صنعتي تجهیزات ..... 
 

 

بررسي و سنجش آموزش تفکیک زباله در مداس در مقاطع دبستان به 

 همراه كلاس هاي خلاقیت ....

   رحماني هنزكي علي 1 13۹7/۰۸/۰1 خدماتي 
 

 

   رحماني هنزكي علي 1 13۹4/۰4/۰۹ پژوهشي  بررسي تحلیل دینامیکي خودرو مطابق پیوست فني قرارداد

   میرمحمدي علي 2

   شجاعي سعید 3
 

 

مطالعه تجربي تخمین موقعیت یک ربات متحرك با استفاده از فیلتر 

 كالمن براي روش موقعیت یابي ادومتري و سنسور فاصله یاب التراسونیک

   رحماني هنزكي علي 1 13۹۸/۰۸/۰2 گزارش مبسوط 

   سوایي احسان 2
 

 

   رحماني هنزكي علي 1 13۹۸/11/۰2 ساخت دستگاه  مکانوم هايهولونومیک با چرخطراحي و ساخت پلتفرم ربات متحرك 

   سوایي احسان 2
 

 عنوان لاتین مجله عنوان فارسی مجله عنوان لاتین عنوان فارسی ردیف

سال انتشار 

 همكاران میلادی

1  Kinematic and Sensitivity 

Analysis and Optimization of 

Planar Rack۰and۰Pinion 

Steering Linkages 

 Mechanism And Machine 

Theory 
  رحماني هنزكي علي 1 2۰۰۹

  رائو پي وي ام 2

  ساها اس كي 3
 

2  An improved dynamic modeling 

of a multibody system with 

spherical joints 

 Multibody System Dynamics 2۰۰۹ 1 رحماني هنزكي علي  

  كيساها اس  2

  رائو پي وي ام 3
 



3  COORDINATE INFLUENCE 

ON SINGULARITY OF A 3-
UPS parallel manipulator 

 journal of computational and 

applied research in 

mechanical engineering 

  رحماني هنزكي علي 1 2۰11

  یوسفي الهه 2
 

تعیین عملکرد طولي  4

دوچرخه الکتریکي با 

 استفاده از نرم افزار آدامز

  رحماني هنزكي علي 1 2۰12  مهندسي مکانیک 

  فیض اله زاده مهدي 2
 

5  An Efficient Algorithm for 

Workspace Generation of Delta 

Robot 

 International Journal Of 

Robotics 
  قره سوفلو عبدالرضا 1 2۰15

  رحماني هنزكي علي 2
 

ریاضي و مدل سازي  6

بررسي پایدارپذیري 

حركت كایت مولد در 

 فضا

نشریه پژوهشي مهندسي  

 مکانیک ایران

  پورطاهري صدرا 1 2۰15 

  رحماني هنزكي علي 2

  دریجاني حسین 3
 

طراحي كنترل فیدبک  7

براي كایت مولد حول 

 مسیر نامي

نشریه پژوهشي مهندسي  

 مکانیک ایران

  پورطاهري صدرا 1 2۰16 

  رحماني هنزكي علي 2
 

طراحي الگوریتم تصمیم  ۸

گیري جدید مانور 

تعویض خط كشنده نیمه 

تریلر در محیط 

 دینامیکي واقعي

  شجاعي سعید 1 2۰17  مهندسي مکانیک مدرس 

  رحماني هنزكي علي 2

  سعیدي محمد امین 3

  آزادي شهرام 4
 

۹  Kinematics Singularity Study and 

Optimization of an Innovative 

Spherical Parallel Manipulator 

with Large Workspace 

 JOURNAL OF 

INTELLIGENT & 
ROBOTIC SYSTEMS 

  خوشنودي حسن 1 2۰1۸

  رحماني هنزكي علي 2

3 Heidar Ali 

Talebi 

 

 

1۰  A new property of non-invasive 

control methods applied to 

stabilize unstable periodic orbits 

 Journal of Computational and 

Nonlinear Dynamics 
  منتظري سعید 1 2۰1۸

  رحماني هنزكي علي 2
 

11  A Singularity-Free Algorithm for 

Dynamic Modeling of Spherical 

Multibody Systems 

 Iranian Journal of Science 

and Technology-Transactions 

of Mechanical Engineering 

  یوسفي الهه 1 2۰1۸

  رحماني هنزكي علي 2
 

ارائه روشي مناسب جهت  12

تعیین فركانسهاي 

  رحماني هنزكي علي 1 2۰1۸  صوت و ارتعاش 



طبیعي خودرو در نرم 

 افزا آدامز

  فیض اله زاده مهدي 2

  میرمحمدي علي 3
 

13  A novel decision-making unit for 

automated maneuver of 

articulated vehicles in real traffic 

situations 

 Proceedings Of The 

Institution Of Mechanical 

Engineers Part D-Journal Of 

Automobile Engineering 

  شجاعي سعید 1 2۰1۹

  رحماني هنزكي علي 2

3 Shahram Azadi  

  سعیدي محمد امین 4
 

مدل سازي و بهینه  14

سازي نیروي ماشینکاري 

و زبري سطح در فرایند 

فرزكاري سوپر آلیاژ 

با كمک  73۸اینکونل 

شبکه عصبي و الگوریتم 

 ژنتیک

  ایماني لیلا 1 2۰1۹  مهندسي ساخت و تولید 

  رحماني هنزكي علي 2

  حمزه لو سیدرضا 3

  داوودي بهنام 4
 

هدایت خودكار خودروي  15

سنگین مفصلي در 

شرایط ترافیکي واقعي با 

 كنترلر مودلغزشي

  شجاعي سعید 1 2۰1۹  مکانیک هوافضا 

  رحماني هنزكي علي 2

  سعیدي محمد امین 3

  آزادي شهرام 4
 

16  Modelling and Optimizing of 

Cutting Force and Surface 

Roughness in Milling Process of 

Inconel-73۸ Using Hybrid ANN 

and GA 

 Proceedings Of The 

Institution Of Mechanical 

Engineers Part B-Journal Of 

Engineering Manufacture 

  ایماني لیلا 1 2۰1۹

  رحماني هنزكي علي 2

  حمزه لو سیدرضا 3

  داوودي بهنام 4
 

17  A new automated motion 

planning system of heavy 

accelerating articulated vehicle in 

a real road traffic scenario 

 Proceedings Of The 

Institution Of Mechanical 

Engineers Part K-Journal Of 

Multi-Body Dynamics 

  شجاعي سعید 1 2۰1۹

  رحماني هنزكي علي 2

3 Shahram Azadi  

  سعیدي محمد امین 4
 

 هاها و کنفرانسهمایش

 عنوان لاتین همایش عنوان فارسی همایش نام محل عنوان لاتین عنوان فارسی ردیف



طراحي مسیر حركت  1

پرنده براي پرهیز از 

برخورد با موانع به كمک 

الگوریتم بهینه سازي 

 انبوه ذرات

چهارمین كنفرانس سراسري توسعه  گرگان 

 محوري مهندسي عمران، معماري، برق

 و مکانیک

 

2  Improving Inverse Kinematic 

solutions of Robotic Systems for 

Accuracy and Speed Using 

Neural Network Ensembles 

 The 25th Annual International Conference  تهران

on Mechanical Engineering ISME2۰17 

انتقال بار توسط  3

كوادروتورها در آرایش 

پیرو با كنترل -پیشوا

 كننده غیرخطي

امین كنفرانس سالانه بین المللي 25 تهران 

 مهندسي مکانیک ایران

 

4  Study of optimal feedback gain 

of the controller for time-delayed 

feedback controlled systems in 

the presence of noise 

 4th national and 2nd international  تهران

conference on applied research in electrical 

mechanical and mechatronics engineering 

مدلسازي دینامیکي و  5

تحلیل ارتعاشات آزاد 

یک كامیون سه محوره با 

استفاده از نرم افزار 
ADAMS/car 

دومین كنفرانس بین المللي و سومین  مشهد 

ي هاي نوین همایش ملي كاربرد فناور

 در علوم مهندسي

 

روش ماتریس هاي  6

تکمیلي متعامد طبیعي 

تفکیک شده در رباتهاي 

سري انعطاف پذیر و 

 اثرات جرم خارجي بر آن

سومین كنفرانس ملي و اولین كنفرانس  تهران 

بین المللي پژوهش هاي كاربردي در 

 مهندسي برق، مکانیک و مکاترونیک

3rd national conference and 1st 

international conference on applied 

researches in electrical Mechanical and 

Mechatronic engineering 

تحلیل دینامیکي رباتهاي  7

صلب و انعطاف پذیر به 

كمک ماتریسهاي 

تکمیلي متعامد طبیعي 

 تفکیک شده و مقایسه

اولین كنفرانس سومین كنفرانس ملي و  تهران 

بین المللي پژوهش هاي كاربردي در 

 مهندسي برق، مکانیک و مکاترونیک

3rd national conference and 1st 

international conference on applied 

researches in electrical Mechanical and 

Mechatronic engineering 



مدل سازي دینامیکي و  ۸

-3كنترل ربات موازي 

SPS ا یک اتصال ب

 كروي غیرفعال مقید

بیست وسومین همایش سالانه بین  تهران 

المللي مهندسي مکانیک ایران 

ISME2۰15 

 

حل سینماتیک مستقیم  ۹

ربات موازي صفحهاي 

3-RRR  با استفاده از

 شبکه عصبي

بیست وسومین همایش سالانه بین  تهران 

المللي مهندسي مکانیک ایران 

ISME2۰15 

 

1۰  Analytical approach to study of 

the vibration characteristics of 

the multi-axle truck and its 

validarion 

 Int. Conf. in new research of industrial and  تهران

Mechanical Engineering 

تحلیل سینماتیکي ربات  11

با تغییر  RRR-3موازي 

 محل عملگرها

الکترونیکي دستاوردهاي همایش ملي  تهران 

 نوین در علوم مهندسي و پایه

 

تحلیل سینماتیک  12

مستقیم و دینامیک 

معکوس یک ربات 

با  RRR-3صفحهاي 

 تغییر محل عملگرها

هاي نوین -دومین همایش ملي فناوري اسلامشهر 

 در صنایع برق و رباتیک

 

طراحي كنترل فیدبک  13

براي كایت مولد حول 

 در فضامسیر نامي مولد 

دومین همایش ملي انرژي هاي نو و  همدان 

 پاك

 

مدل سازي ریاضي و  14

بررسي پایدار پذیري 

حركت كایت مولد در 

 فضا

دومین همایش ملي انرژي هاي نو و  همدان 

 پاك

 

مسیر بهینه حركت كایت  15

در فضا جهت حداكثر 

 نیروي لیفت

دومین همایش ملي انرژي هاي نو و  همدان 

 پاك

 



بررسي نیروي  16

 73۸ماشینکاري اینکونل 

كنفرانس ملي تجاري سازي، توسعه  ساري 

 ملي و علوم مهندسي استان مازندران

 

بررسي نیروي  17

 73۸ماشینکاري اینکونل 

در شرایط خشک و با 

 سیال خنک كننده

بیست و یکمین همایش سالانه  تهران 

بینالمللي مهندسي مکانیک ایران، 

ISME2۰13 

 

شبیه سازي و تحلیل  1۸

دینامیکي موتور احتراق 

داخلي چهار زمانه تک 

 سیلندر

  همایش ملي مهندسي مکانیک الیگودرز 

سهولت بخشي به هدایت  1۹

پایان نامه هاي 

كارشناسي ارشد با 

 برگزاري جلسات مجازي

  چهارمین همایش ملي آموزش تهران 

2۰  An Improved Dynamic Modeling 

of a 3-RPS Parallel Manipulator 

using the concept of DeNOC 

Matrices 

 National conference of machines and  چناي

mechanisms (NaCoMM2۰11) 

21  Kinematic Analysis of 3-RPS 

Parallel Manipulator using Euler 

Parameters 

 National conference of machines and  چناي

mechanisms (NaCoMM2۰11) 

تاثیر جاذب غیرخطي  22

انرژي از جنس آلیاژ 

حافظه دار مارتنزیتي در 

دماي ثابت و نیروي 

متناوب بر رفتار ارتعاش 

 تیر یکسرگیردار

اولین كنفرانس ملي تحقیقات بنیادین  تهران 

 در مهندسي مکانیک

1st national conference in mechanical 

engineering 

مدلسازي و كنترل  23

غیرخطي سینماتیکي و 

دینامیکي ربات متحرك 

سومین كنفرانس بین المللي مهندسي  تهران 

 مکانیک و هوافضا

 



چرخدار دیفرانسیلي با 

 روش لیاپانوف

تحلیل سینماتیکي و  24

استخراج روابط هندسي 

ربات نقشه ساز راداري با 

پلتفرم دیفرانسیلي 

 چرخدار

كنفرانس بین المللي پژوهش پنجمین  تهران 

هاي كابردي در مهندسي برق مکانیک 

 و مکاترونیک

 

طراحي كنترلر رهگیري  25

مسیر تعویض خط 

خودروهاي مفصلي با 

روش كنترل غیرخطي 

 مد لغزشي

اولین همایش ملي مکانیک محاسباتي و  تهران 

 تجربي

 

طراحي یک كنترل  26

كننده فرمان فعال براي 

خودروهاي مفصلي 

سنگین براساس روش 

 فیدبک بهینه خطي

اولین همایش ملي مکانیک محاسباتي و  تهران 

 تجربي

 

طراحي انگشت رباتیک  27

نرم با استفاده از عملگر 

آلیاژهاي حافظه دار و 

 حسگر خمش

اولین همایش ملي مکانیک محاسباتي و  تهران 

 تجربي

 

طراحي یک سیستم  2۸

كنترلي براي بهبود 

خودروي فرمان پذیري 

 سه چرخ

پنجمین كنفرانس بین المللي پژوهش  تهران 

هاي كاربردي در مهندسي برق، مکانیک 

 و مکاترونیک

 

طراحي و بهینه سازي  2۹

كنترل كننده 

سینماتیکي غیرخطي 

براي ربات متحرك 

بیست و هفتمین همایش سالانه بین  تهران 

المللي مهندسي مکانیک ایران، 

ISME2۰1۹ 

 



چرخدار دیفرانسیلي با 

 الگوریتم ژنتیک

كنترل فرمان فعال یک  3۰

خودروي مفصلي سنگین 

در هنگام انجام مانور 

 تعویض خط

بیست و هفتمین همایش سالانه  تهران 

المللي مهندسي مکانیک ایران، ¬بین

ISME2۰1۹ 

 

 


