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 ياطلاعات مقطع دکتر

 4/19: معدل كل گرايش: طراحي كاربردي نام رشته: مهندسي مکانيک

 1389مرداد ماه  تاريخ فراغت از تحصيل: 1385تحصيل:   تاريخ شروع به دانشگاه محل تحصيل: فردوسي مشهد

 يد با صفحه متحرک ستاره ايجد يكرو يک روبات موازيل يو تحل يطراحپروژه:  عنوان
 

 

 اطلاعات مقطع کارشناسی ارشد

 03/18معدل كل:  گرايش: طراحي كاربردي نام رشته: مهندسي مکانيک

 1380فراغت از تحصيل:  تاريخ  دانشگاه محل تحصيل: مازندران

 طراحي ايزوتروپي بازوي مکانيکي روبات هاي صفحه ايعنوان پروژه:  

 

 اطلاعات مقطع کارشناسی

 06/15معدل كل:  گرايش: طراحي كاربردي نام رشته: مهندسي مکانيک

 1378تاريخ فراغت از تحصيل:  شهريور  دانشگاه محل تحصيل: فردوسي مشهد

 يک لودسل مکانيکي و تبديل آنالوگ به ديجيتالطراحي عنوان پروژه: 

 

  کسب عناوین برتر علمی

 عنوان رديف

 دکتريدر بين دانش آموختگان هم دوره اي مشترک در مقطع  رتبه اولكسب  1

 کارشناسی ارشددر بين دانش آموختگان هم دوره اي مشترک در مقطع  رتبه اولكسب  2

 ( و دريافت لوح تقدير1382)سال كاربردي هوافضا -علميدر دومين كنفرانس  مقاله برتركسب  3

 



 دانشگاهیتحقیقاتی/پژوهشی و صنعتی پروژه هاي 
 ساخت روبات هاي تحقیقاتی/پژوهشی و صنعتی آزمایشگاه روباتیک دانشگاه فردوسی: همکاري در طراحی و

  طراحي و ساخت روبات نيمه صنعتيSPP3 

  طراحي و ساخت روبات كروي تحقيقاتيST 

  طراحي و ساخت روبات موازي صنعتيPU-UUR3 

  طراحي و ساخت روبات صنعتي شش درجه آزادي استوارتSP6U  كيلوگرم 2500با ظرفيت حمل با 

  طراحي و ساخت روبات تحقيقاتيSSR6 با محرک هاي دوراني 

  طراحي و ساخت روبات سري و صنعتيSCARA 

  طراحي و ساخت روبات تحقيقاتي فيزيوتراپ زانو با استفاده از سيگنالEMG 

  طراحي و ساخت روبات سري صنعتي شش درجه آزاديKUKA  

  طراحي و ساخت روبات صنعتي شش درجه آزادي استوارتSP6U  كيلوگرم 500با ظرفيت حمل با 

 در دانشگاه آزاد اسلامی مشهد: هاي تحقیقاتی/پژوهشیساخت روبات  طراحی و

  مچ پا طراحي و ساخت روبات تحقيقاتي فيزيوتراپ 

 3تحقيقاتي كروي موازي  طراحي و ساخت روباتRSS-S 

 طراحي و ساخت روبات تحقيقاتي كابلي نقاش ديواري 

  6طراحي و ساخت يک روبات ميني استوارت تحقيقاتي با ساختارRSS  

 

 

 

 

 

 

  



 ISIمقالات 
Co-author(s) Number Volume Year Journal Title  

 Alirezade 

Akbarzadh 

Tootoonchi 

5 27 2009 ROBOTICA 

A novel spherical parallel 

manipulator: forward position 

problem, singularity analysis, and 

isotropy design 

1 

Alirezade Akbarzadh 

Tootoonchi 
3 23 2010 

European Journal of 

Mechanics-A/Solids 

A novel approach for forward position 

analysis of a double-triangle spherical 

parallel manipulator 

2 

 Alirezade 

Akbarzadh 

Tootoonchi 

3 61 2010 Nonlinear Dynamics 

Inverse dynamics analysis of a general 

spherical star-triangle parallel 

manipulator using principle of virtual 

work 

3 

Alirezade Akbarzadh 

Tootoonchi 
2 29 2011 ROBOTICA 

Accuracy and stiffness analysis of a 3-

RRP spherical parallel manipulator 
4 

 Alirezade 

Akbarzadh 

Tootoonchi 

1 63 2012 

Journal of Intelligent 
and Robotic 

Systems: Theory and 
Applications 

A Virtual Work Based Algorithm for 

Solving Direct Dynamics Problem of a 

3-RRP Spherical Parallel Manipulator 

5 

Alirezade Akbarzadh 

Tootoonchi, Mahdi 

Sharifnia 

4 29 2013 
Multibody System 

Dynamics 

Dynamics Analysis of a 3-RRP 

Spherical Parallel Manipulator Using 

the Natural Orthogonal Complement 

Method 

6 

Amir Shahi 10 33 2015 ROBOTICA 

A closed-form solution for the position 

analysis of a novel fully spherical 

parallel manipulator 

7 

Amir Shahi 9 37 2015 

Robotics and 

Computer Integrated 

Manufacturing  

On the position analysis of a new 

spherical parallel robot with 

orientation application 

8 

Amir Shahi 4 32 2016 Journal of Mechanics 

A Closed-Form Dynamics of a Novel 

Fully Wrist Driven by Revolute 

Motors 

9 

- 5 32 2016 Journal of Mechanics 

A novel approach for obtaining 

assembly modes of a 3UPS-S fully 

spherical parallel manipulator 

10 

Mohammad 

Tavakolian 
2 61 2017 

Periodica 

Polytechnica 

Mechanical 

Engineering 

Lagrangian Dynamics Analysis of a 

XY-Theta Parallel Robotic Machine 

Tool 

11 

Reza Nikrooz 4 90 2018 

Journal of Intelligent 
and Robotic 

Systems: Theory and 
Applications 

The Performance Indices Optimization 

of a Symmetrical Fully Spherical 

Parallel Mechanism for Dimensional 

Synthesis 

12 

Ali Pirouzfar, 

Masoud Dehghan 
2 17 2018 

Journal of Marine 

Science and 

Application 

Dynamics Analysis of a high speed 

boat motion simulator by a 3-DoFs 

parallel robot with prismatic actuators 

based on the seakeeping trial 

1

3 

Nader Nabavi; 

Alireza Akbarzadeh 
4 91 2018 

Journal of Intelligent 

& Robotic Systems 

A Study on Kinematics and 

Workspace Determination of a 

General 6-PUS Robot 

1

4 

Alirezade Akbarzadh 

Tootoonchi, Nader 

Nabavi, Iman kardan 

12 130 2018 
Mechanism and 

Machine Theory 

A homogeneous payload specific 

performance index for robot 

manipulators based on the kinetic 

energy 

1

5 

S. Nader Nabavi,  
A.Akbarzadeh 

2 96 2019 

Journal of Intelligent 
and Robotic 

Systems: Theory and 
Applications 

Closed-Form Dynamic Formulation 
of a General 6-PUS Robot 

1

6 

http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574708005031
http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574708005031
http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574708005031
http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574708005031
http://linkinghub.elsevier.com/retrieve/pii/S0997753809001399
http://linkinghub.elsevier.com/retrieve/pii/S0997753809001399
http://linkinghub.elsevier.com/retrieve/pii/S0997753809001399
http://www.springerlink.com/index/08474301VG158051.pdf
http://www.springerlink.com/index/08474301VG158051.pdf
http://www.springerlink.com/index/08474301VG158051.pdf
http://www.springerlink.com/index/08474301VG158051.pdf
http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574710000032
http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574710000032
http://profdoc.um.ac.ir/list-magname-Multibody%20System%20Dynamics.html
http://profdoc.um.ac.ir/list-magname-Multibody%20System%20Dynamics.html
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0094114X18301939
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0094114X18301939
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0094114X18301939
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0094114X18301939


Vahid Saffar 3 18 2020 

Australin Journal of 

Mechanical 

Engineering 

A Virtual Power Algorithm for 

Dynamics Analysis of a 3-RRcP 

Spherical Parallel Robot Using the 

Screw Theory 

1

7 

Hamed Safari 3 18 2020 

Australin Journal of 

Mechanical 

Engineering 

A Comparative Study of the Neural 

and Neuro-Fuzzy Networks for Direct 

Path Generation of a New Fully 

Spherical Parallel Manipulator 

1

8 

K. Jafari 4 49 2020 
Multibody System 

Dynamics 

A Kane’s based algorithm for closed-
form dynamic analysis of a new 

design of a 3RSS-S spherical parallel 
manipulator 

1

9 

S. N. Nabavi, M. 
Shariatee,A. 
Akbarzadeh 

8 152 2020 
Mechanism and 
Machine Theory 

Parametric design and multi-
objective optimization of a general 

6-PUS parallel manipulator 

2

0 

S. N. Nabavi, M. 
Shariatee 

Under Review 

ASME Journal of 
Mechanisms and 

Robotics 

Implementation of Gibbs-Appell 
Method on Dynamic Analysis of the 

PP-(3RSS-PS), A Novel Serial-
Parallel Hybrid Manipulator 

21 

- Under Review 
International Journal 
of Robotics, Theory 
and Applications 

A new approach for solving the 
direct kinematic problem of a 

general 3-RRR spherical parallel 
robot 

22 

 

 

  

https://link.springer.com/article/10.1007/s11044-020-09736-y
https://link.springer.com/article/10.1007/s11044-020-09736-y
https://link.springer.com/article/10.1007/s11044-020-09736-y
https://link.springer.com/article/10.1007/s11044-020-09736-y
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0094114X20301348#!
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0094114X20301348#!
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0094114X20301348#!
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0094114X20301348#!
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0094114X20301348#!
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 ISC پژوهشی -مقالات علمی

 شماره Volume نام نشریه مقالهعنوان  ردیف
سال 

 انتشار
 ان/همکارهمکار

1 
طراحي ايزوتروپي و بررسي دقت سينماتيکي يک روبات 

 موازي صفحه اي با كاربردهاي ماشين ابزاري

پژوهشي  -علمينشريه 

 مهندسي

 دانشگاه فردوسي مشهد 

15 1 1382 
 حميدرضا دانيالي

 محمد حسن حجتي

2 
معکوس يک روبات موازي جديد  معرفي و تحليل سينماتيک

 جهت شبيه سازي حركت قايق تندرو

پژوهشي  -فصلنامه علمي

 دريافنون
 علي پيروزفر 1393 2 1

3 
بررسي اثر جرم و اينرسي لينک ها بر ساده سازي روابط 

 براي نسبت بارهاي مختلف  6UPS ديناميکي ربات
 1396 6 17 مهندسي مکانيک مدرس

عليرضا اكبرزاده، نادر 

 نبوي

4 
جديد با ساختار  كرويموازي بات وريک نيرويي كامل بالانس 

3(RPSP)-S با افزودن يک مکانيزم چند ميله اي 

پژوهشي  -علمينشريه 

علوم كاربردي و محاسباتي 

نشريه ) در مکانيک

 فردوسي(مکانيک 

 مهديه حيدري 1398 1 31

 

 

 

  



 مقالات کنفرانسی
 همکاران سال کشور کنفرانسنام  عنوان ردیف

1 
Stiffness Analysis of a Spatial Parallel 

Manipulator 
ASME Turkey 2010 

1) Alirza Akbarzadeh  

2) Amir Rezaei 

2 
Mechanical Design Process of a Zippy 

Wrist 
ICME Germany 2010 

1) Alirza Akbarzadeh  

2) Navid Mahpeykar 

3 
Position Analysis of a New spherical 

Parallel Manipulator 
Parallel Workshop France 2008  Alirza Akbarzadeh  

4 Dynamics Analysis of a Parallel Machine 

Tool 

Mechanical 

Engineering 
Iran 2011 Alirza Akbarzadeh 

5 Multiobjective Optimization of 3(RPSP)-S 

by Generic Algorithm 
ICMCE China 2013 Reza Nikrooz 

6 
حل مساله سينماتيک معکوس يک روبات موازي ماشين 

 كار با استفاده از اصل كار مجازي
 حميدرضا دانيالي 1382 ايران كنفرانس هوا فضا

7 
بررسي مکانيزم، طراحي ايزوتروپي و تحليل تکينگي يک 

 روبات موازي كروي
 حميدرضا دانيالي 1382 ايران كنفرانس هوا فضا

8 
تحليل سينماتيک مستقيم روبات موازي صفحه اي 

 RPR-3تحليلي 
 حميدرضا دانيالي، احمد شاكري  1383 ايران مهندسي مکانيکكنفرانس 

9 
حل مسأله ديناميک معکوس يک روبات موازي كروي 

 جديد با استفاده از اصل كار مجازي
 عليرضا اكبرزاده توتونچي 1387 ايران مهندسي مکانيکكنفرانس 

10 
چند  -مدل سازي و كنترل مقاوم سيستم چند ورودي

 خروجي روتور دوقلو به روش پس خوراند كمي
 1389 ايران هوا فضاكنفرانس 

عليرضا ، مصطفي هنري ترشيري

 محمدرضا قريب، قريب

11 
طراحي ايزوتروپي بازوي مکانيکي روبات هاي صفحه اي 

 سري با مفاصل چرخشي

كنفرانس دانشجويي مهندسي 

 مکانيک ايران
 - 1388 ايران

12 
تاثير تشعشع خورشيد در ميزان انتقال  گرما به داخل 

 محفظه استوانه اي با جداره هاي مختلف

كنفرانس دانشجويي مهندسي 

 مکانيک ايران
 علي خسروشيري 1388 ايران

13 
تعيين فركانس هاي طبيعي و شکل مدهاي نوعي جسم 

 پرنده با جرم متغير نسبت به زمان
 سيد مهدي حسيني فراش 1385 ايران كنفرانس سيستم هاي كروز

14 
امکان سنجي جايگزيني مواد آلومينيومي بدنه اصلي نوعي 

 مخفظه با مواد كامپوزيتي
 بهروز نادري 1385 ايران كنفرانس سيستم هاي كروز

15 
بهينه سازي سينماتيکي يک روبات موازي كروي جديد به 

 الگوي جستجوروش ژنتيک الگوريتم و 
ICROM2012 رضا نيکروز 1391 ايران 

16 
سينماتيکي يک روبات موازي كروي جديد با  تحليل

 S-(RPSP)3ساختار 
ISME2012 امير شاهي 1391 ايران 

17 
اصول شبيه سازهاي حركت و پيشنهاد يک مکانيزم موازي 

 حركتي جديد

شبيه سازي سيستم هاي 

 مکانيکي
 علي پيروزفر 1390 ايران

18 
تحليل سرعت و شتاب يک روبات موازي جديد با ساختار 

3(RPSP)-PU 
ISME2013 جواد جهانپور، علي پيروزفر 1392 ايران 

19 
با  RRR-3حل سينماتيک مستقيم روبات موازي 

 استفاده از شبکه عصبي
ISME 2015 حامد صفري 1394 ايران 

20 

On the Kinematics Analysis of a Novel 

Spherical Robot with Unlimited Rotation 

Around an Axis 

ICROM 2015 1394 ايران Seyyed Omid Reza 

Haghi 



21 
Lagrangian Dynamics Analysis of a 

Parallel Machine Tool (submitted) 
EMME 2015 1394 ايران Mohammad Tavakolian 

22 

Solving Continuous Trajectory and Direct 

Kinematic Solution of 3-RRR Robot by 

Using Two Different Artificial Neural 

Networks 

ICROM 2015 1394 ايران Hamed Safari 

 PRP-3اي تحليل خطا و حساسيت روبات موازي صفحه 23
علوم و فناوري هاي  كنفرانس

 ايران نوين
 سيد رحيم جبرئيلي 1394 ايران

24 
ربات موازي كابلي نقاش به منظور بررسي كاربرد يک 

 استفاده در فضاهاي تفريحي شهري
CAUP 2015 اسماعيل طالش عليخاني 1394 ايران 

 تاثير سرعت حامل بر رفتار آنتن رادارهاي ناوبري 25
كنفرانس فناوري هاي دومين 

 نوين دريايي 
 1395 ايران

وحيد شوريان و امير 

 محمدحسيني

26 
بر خطاي بادسنج با استفاده از  بررسي تاثير دكل شناور

 شبيه سازي عددي

دومين كنفرانس فناوري هاي 

 نوين دريايي
 1395 ايران

مهدي مهدوي خواه  و سعيد زارع 

 نژاد

27 
شبيه سازي عددي حركت يک شناور زير آبي به منظور 

 محاسبه ضرايب هيدروديناميک

دومين كنفرانس فناوري هاي 

 نوين دريايي
 1395 ايران

سعيد زارع نژاد و مهدي مهدوي 

 خواه 

28 Trajectory generation for a fully planar 

parallel manipulator using NURBS Curve 
ISME 2016 2016 ايران Ismail Mobasher & 

Yadollah Farzaneh 

29 
شبيه سازي پرتاب يک وسيله زير آبي بدون سرنشين به 

 تيوب پرتابوسيله نيروي پروانه هاي داخل 
MIC 2016 مهدي مهدوي خواه   1395 ايران 

30 

به  AUVبررسي و تحليل عددي جريان حول يک نمونه 

منظور محاسبه ضرايب هيدروديناميکي با روش تست 

 كشش

MIC 2016 وحيد شوريان ،سعيد زارع نژاد 1395 ايران  

 3RRPتحليل خطا و حساسيت روبات موازي صفحه اي  31
پژوهش هاي كنفرانس ملي 

 كاربردي در علوم و مهندسي
 سيد رحيم جبرئيلي 1395 ايران

32 
A Trajectory Planning for a 3-RRR 

manipulator to remove Backlash in 

Actuating Joints 
ICROM 2017 2017 ايران 

Ismail Mobasher & 

Yadollah Farzaneh 

33 
سازي حركت ربات شش  افزار شبيه طراحي و توسعه نرم

 درجه آزادي باقابليت ارتباط با ربات

اولين همايش ملي سامانه هاي 

 شبيه ساز
، حسين مهريرنجبرمحمدرضا  1397 ايران  

34 

 اثير فشار و حجم كپسول هواي فشرده بر پرتاببررسي ت

AUV با استفاده از مدلسازي ترموديناميکي 

 

همايش صنايع  پانزدهمين

 رياييد
 مهدي مهدي خواه 1392 ايران

35 

ر برودتي سيستم خنک كننده محفظه استوانه محاسبه با

 اي با جداره هاي مختلف در شهر بندر عباس

 

همايش صنايع  سيزدهمين

 يدرياي
 1390 ايران

 بهروز نادري - علي خسرو شيري

 جواد انفرادي -

36 
A Trajectory Planning for a 3-RRR 

manipulator to remove Backlash in 

Actuating Joints 

ICROM 2017 1396 ايران 

Ismail Mobasher ; 

Yadollah Farzaneh ; 

Behrooz Lotfi ; Javad 

Enferadi  

37 
تحليل سينماتيک مستقيم، معکوس و فضاي كاري روبات 

3RRS 

سومين كنفرانس ملي مهندسي 

 مکانيک
 1399 ايران

مهدي قرباني، عليرضا اكبرزاده 

 توتونچي

 

  

http://confnews.um.ac.ir/index.php?option=com_conferences&view=article&lng=1&id=13484&Itemid=556&lang=fa
http://confnews.um.ac.ir/index.php?option=com_conferences&view=article&lng=1&id=13484&Itemid=556&lang=fa
https://www.civilica.com/Paper-NSMI15-NSMI15_161=بررسی-تاثیر-فشار-و-حجم-کپسول-هوای-فشرده-بر-پرتاب-AUV-با-استفاده-از-مدلسازی-ترمودینامیکی.html
https://www.civilica.com/Paper-NSMI15-NSMI15_161=بررسی-تاثیر-فشار-و-حجم-کپسول-هوای-فشرده-بر-پرتاب-AUV-با-استفاده-از-مدلسازی-ترمودینامیکی.html
https://www.civilica.com/Papers-NSMI18-0-10-Title-ASC-AI=هجدهمین-همایش-صنایع-دریایی.html
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 ثبت اختراع

 توضيحات اختراععنوان 
 %35درصد مشاركت:  كروي جديديک روبات موازي و ساخت طراحي 

 %50درصد مشاركت:   نقاش ديواريكابلي طراحي و ساخت يک روبات 

 %10درصد مشاركت:  بستر نرم افزاري طراحي شبيه سازهاي آموزشي

 %40مشاركت: درصد  نرم افزار جامع انفجار در آب

توليد نانو پودر آلومينيوم با استفاده از روش 

 آسياب گلوله اي
 %16درصد مشاركت: 

 

  



 کتاب

 توضيحات نوع اثر كتابعنوان 
 شدهچاپ  ترجمه هيدروديناميک انفجار در آب

 سيستم هاي هيدروليک صنعتي 
ويراستار 

 علمي
 در دست چاپ

 در حال ويرايش تاليف مقدمه اي بر سينماتيک روبات هاي موازي

مقدمه اي بر معادلات ديفرانسيل با مشتقات پاره اي 

 براي مهندسين
 در حال ويرايش تاليف

 
  مدت  هاي آموزشی علمی ـ تخصصی کوتاه شرکت در دوره

 ساعتتعداد  عنوان ردیف
 نوع دوره

 تخصصی عمومی

1 ISO 9001:2000 Documentation Training course 16 √  

2 ISO 9001:2000 Essentials Training course 24 √  

3 The Operation Training of KT2717/ launching device 160  √ 

 √  PLC 26كنترل صنعتي به كمک  4

 √  GD & T 20تلرانس هاي هندسي  5

 √  35 هيدروليک صنعتي 6

 √  Solid Works 26طراحي به كمک نرم افزار  7

 √  CATIA 50طراحي به كمک نرم افزار  8

 √  40 )مقدماتي( ANSYSنرم افزار  9

 √  32 )پيشرفته( ANSYSنرم افزار  10

11 APQP (Advance product quality planning) 16 √  

  √ Visual Basic 30زبان برنامه نويسي  12

 √  ADAMS 42نرم افزار شبيه ساز ديناميکي   13

 √  FLUENT 40نرم افزار  14

 √  LS-DYNA 48نرم افزار  15

  √ OHSAS 18001 24مباني، تشريح الزامات و مستند سازي  16

 √  16 سيستم هاي نوين  اندازه گيري سطح 17

 √  32 )مقدماتي( ABAQUSنرم افزار  18



 √  30 مباني تئوريک انفجار در آب 19

  √ PMBOK 2008 48مديريت پروژه بر مبناي استاندارد  20

  √ 12 آينده پژوهي 21

  √ 24 كارگاه آموزشي آينده پژوهي 22

  √ 12 رهبري در سازمانآشنايي با فن  23

 √  80 مهندسي معکوس 24

  √ ISO 9001:2000 30تشريح الزامات  25

  √ 8 مباني مديريت فرآيند 26

27 ICDL 1,2 90 √  

 √  32 طراحي گيج و فيکسچر و فرامين كنترلي 28

  √ 120 3و  2، 1مهارت هاي تعليم و تربيت  29

 √  SYSML 16مهندسي سيستم بر مبناي  30

 

 
 زمینه هاي مورد علاقه براي تحقیق

 موضوع ردیف

 روباتيک 1

 ديناميک 2

 كنترل 3

 ارتعاشات 4

 


