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 2222 ازازازاز 1111 صفحهصفحهصفحهصفحه

  

   ....اين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته استاين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته استاين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته استاين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته است: : ))رهره((خمينيخميني    امامامام

  

  . دوران يافته است، نشان مي دهد Zدرجه حول محور  30به اندازه  {A} را كه نسبت به چهارچوب} B{شكل زير چهارچوب  .1
  

 در صورتي كه  PA مطلوبست محاسبه. به سمت خارج صفحه كاغذ است Zدر اينجا 
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BP نمره 2. (باشد(  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  )نمره 5/1. (روش اتصال چهارچوب رابط را در حالت كلي شرح دهيد .2

  

T زير فضاي .3
0
  )نمره 2. (ه در شكل را تعيين كنيدمربوط به بازوي مكانيكي قطبي با دو درجه آزادي نشان داده شد 2
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  )نمره 2. (تعبير فيزيكي اين حالت هاي تكين چيست. شكل زير كدامند ،با دو رابط ،حالت هاي تكين در بازوي. 4

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

5. Ixx نمره1. (چگالي جسم يكنواخت است. جسم مستطيل شكل نشان داده شده در شكل را بيابيد(  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  )نمره 2.(ضمن بيان ويژگي هاي يك تابع هموار توضيح دهيد كه چرا بايد معمولا حركت بازوي مكانيكي ماهر هموار باشد .6

  

  )نمره 2). (دسته مجزا 4(عناصر سيستم هاي روباتي را نام ببريد  .7

  

  )نمره 5/1. (ظرفيت حمل بار هر بازوي مكانيكي به چه عواملي وابسته است .8
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