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  دانشكده مهندسي مكانيك سالن قطب علمي، ٣٠:١٧ساعت  ٢٤/١/١٣٩٨ شنبه
  

، بخش اول. در باشند يپزشك يدر كاربرد ها دهيچيپجراحي هاي  يكننده برا دواريراهبرد ام كيتوانند  يها مرباتوكريم.  چكيده:

در شده است.  شنهاديپ هليكس در حضور عدم قطعيت-شناگر تك هايميكروربات يبرا پذيرمود لغزشي تطبيقروش كنترل  كي

استفاده  يتابع هدف وزن كيبا استفاده از  يبه دست آوردن حداقل تلاش كنترل يمطلوب برا ريمس طراحيراهبرد  كفوق ي بخش

شده است. با  جاديا ستميس بر غالب يكيناميدروديه يرويبا توجه به ن رگيدرون كرورباتيم اين يرخطيغ كينامي. دشده است

را  يمدل ساز تيدر حضور عدم قطع مطلوب ريمس يابيرد همگراييو  پايداري يشنهادي، روش كنترل پيه لياپانوفاستفاده از قض

 يچگال راتييو تغ يمصنوع تپشي انيجر در نظر گرفتنبا  يسازهيتوسط شبر و عملكرد كنترل مقاومت و در پايان، .تضمين مي كند

الهام گرفته شده از طبيعت با  ميكروربات كي يدرجه آزاد پنج كنترل يكنترلر برا كي بخش دومشده است.  يبررس تهيسكوزيو و

مورد نظر  ستمياست. كنترل س پايين نولدزيربا در نظر گرفته شده در محدوده عملكرد  ستميدهد. س يارائه مسه هليكس فعال 

 ستميكه از هندسه س يشنهاديپ يكنترل يخطا فيشود. تعر يانجام م گام مطلوب هيو زاو انحراف هيمكان ، زاو به هر دنيرس يبرا

 يداده ها بر مبناي PI-فازيكنترلر  كي. كارايي دارد نيز مشابه شناگرهاي يبرا ي ارائه شده است وبه طور كل ،استخراج شده است

مورد بحث قرار  شدهفازي پيشنهادر كنترل ديگر ور شده است. مقايسه دو كنترل شنهاديكنترل كارآمد پ كي ايجاد يبرا يتجرب

 طراحي يبرا تميالگور كي، ارائه بخش سومهدف  .ه استارزيابي قرار گرفت دو عملكرد رديابي مسير توسط شبيه سازي مور هگرفت

 مورد نظر كرورباتيعروق بدن انسان است. م ستميس قياز طر آن حركتريزي برنامه رگي ودرون رباتكرويم كيو كنترل  ريمس

 يروين ترينغالب با توجه به ديناميكي آنكند و مدل  يحركت م يعروق ستميس قيطر كه است يسيفرومغناط يكرو يذره كي

 يبرا روي سريعبر مبناي پيش نهيبهروش  كي. به دست آمده است ي)كيناميدروديه (درگ در عروق خوني براي ابعاد  ميكرو مقاوم

به كار گرفته  مقاوم كنترليحوزه  كياجتناب از برخورد با مرزها در با  ربه مقصد مورد نظ هياول تيموقع كيربات از  ريمس طراحي

 قياز طر ربات تيهدا يبرا يقيتطب گاملر پسكنتر كي ،سازيدر مدل تيو عدم قطع يپارامتر تي. با توجه به عدم قطعشده است

 يبردارتصوير  يبا استفاده از دستگاه ها يسيفرومغناط ذره كي يبا توجه به ناوبر يسازهيشده است. شب يطراح نهيبه مقاوم ريمس

نشان داده شده است كه  ني. همچنه استگردش خون بدن انسان انجام شد ستميدر س آي)آر(ام يمعمول يسيرزونانس مغناط



 يو ورود ينيتخم يپارامترها ،يابيرد يخطاها اين بخشدر دهد.  شيتواند دقت كنترل را افزا يدر مدل م هوارياثر د وجودچگونه 

مبتني بر رياضيات در مدلسازي و هدايت و  دانشدر ارائه ي  پژوهشرسالت اين . مورد بحث و بررسي قرار گرفتندكنترل  يها

 رگي مي باشد.كنترل ميكروربات هاي درونهاي مناسب و مقتضي در طراحي مسير و  پژوهش در به كارگيري همبستگي

  


