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 چکیده:
 

به منظور  کیساختار اگزواسکلتون ربات کی یکنترل تمیو الگور زمیمکان سازینهیو به یطرح طراح نیا هیهدف از ارا

گشتاور  نیزانو و با کمتر یو منطبق بر حرکات منطق حیصح یشیمایپ ری، که در مس باشدیزانو م یانفعال ریغ یتوانبخش

 یورزش هایبیو آس ینامناسب حرکت یدر اثر رفتارها یکیزیزانو در صورت بروز صدمات ف یبتوان دامنه حرکت ازیمورد ن

و  یطرح در دو فاز بررس نیخود بازگرداند ا هیبه حالت اول یدر صورت بروز سکته مغز ایزانو ، تروما و  ی، اعمال جراح

و در  باشدی( م Passive) یانفعال ریدر حالت غ تمیساختار و الگور سازینهیهدف به یکه در فاز کنون دیاجرا خواهد گرد

( Activeو انسان ) نیو رفتار متقابل ماش یانفعال تقابلی افزارسخت نهیبه یملاحظات خاص و طراح تیبا رعا یفاز بعد

از عملکرد و الزامات به منظور حفظ سلامت بافت و  یمختصر ی.در ابتدا بررسدیلحاظ خواهد گرد ستمیس تمیدر الگور

 داشت. مید نظر خواهربات مور کیستماتیمختصر ساختار س یزانو و در ادامه به بررس فصلم یساختار و رفتار حرکت

 

 

 :یدیواژگان کل

کنترل  تمیزانو ، الگور ی، دامنه حرکت ی، عملکرد انفعال یانفعال ریکنترل ، عملکرد غ تمی، الگور ی، توانبخش اگزوسکلتون

 حرکات
 


