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گیری حس های اندازهدر خصوص روش  يعمل یهااین درس به صورت جلسات تدریس نظری و انجام آزمایش:  درس  یکل  فیتوص

برگزار خواهد  يپزشک کیبر ربات يمبتن یو انتقال آن به منظور كمک در مراحل مختلف درمان با استفاده از روشها د،یلامسه، تول

و  یمجاز طیو انتقال آن از مح د،یتول ،یریگهای اندازهشد. در این درس ابتدا تعاریف و اصول اولیه حس لامسه و سپس روش

 گیرد.از راه دور مورد بحث و بررسي قرار مي اتیدر عمل نیهمچن
با مرور  دیجد یكاربرد یهاو انجام پروژه فیاو در تعر یيدانشجو و توانا یپردازدهیقدرت ا   :مندیتوان  محورهای  /یکل  فاهدا

 ،يلیتحل یهامهارت انیدانشجو ،يانجام پروژه گروه. با افتیخواهد  شیو نقادانه مقالات افزا قیدق يو بررس کیعلم هپت اتیادب

 خواهند كرد. تیخود را تقو یو نوشتار ،یگفتار

 :مندیتوانمحورهای هر  زیر  /یاختصاص اهداف

 مهارتهای زیر را كسب كنند. كه روديم انتظار درس نیا انیپا از پس

 لامسه حس زمینه در تحقیقات كلي دورنمای با آشنایي -1

 های رباتیک با بازخورد حس لامسه و كاربردهای آن در پزشکيدستگاهآشنایي با  -2

 های طراحي آزمایش، داده برداری و تحلیل داده در حوزه حس لامسهآشنایي با روش -3

 های هپتیکيآشنایي با برنامه نویسي و كنترل سیستم  -4

 : 1آموزشی  رویکرد

 3تركیبي   حضوری      2مجازی   
 :با عنایت به رویکرد آموزشی انتخاب شده  یادگیری  - یاددهی  هایروش

 رویکرد ترکیبی

  ( یادگیری مبتني بر حل مسئلهPBL )  

    یادگیری اكتشافي هدایت شده  

    )... سخنراني تعاملي )پرسش و پاسخ، كوئیز، بحث گروهي و  

 :درس  میتقو

 
1. Educational Approach 
2. Virtual Approach 

3. Blended Approach: Blended learning is an approach to education that combines online educational materials and opportunities 

for interaction online with traditional place-based classroom methods.  
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  / مدرسنام  

 مدرسان 
یادگیری/ تکالیف   یهاتیفعال

 دانشجو 
 جلسه مبحث  عنوان س ی تدر روش

  دیدكتر حم

 ی مراد 
 ث گروهي مشاركت در بح

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

مقدمه )تعریف، كاربردها، و اصول كلي( علم 

 1 (Hapticsهپتیک )

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب تمرین،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

 hapticلاعات هپتیکي )طها ایجاد االگوریتم 

rendering ) 2 

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب كوییز،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

در فضای  لاعات هپتیکيطها ایجاد االگوریتم 

 3 ( Proxy-Based Rendering()1) مجاورتي

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب تمرین،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

در فضای  لاعات هپتیکيطها ایجاد االگوریتم 

 4 ( Proxy-Based Rendering()2) مجاورتي

  دیدكتر حم

 مشاركت در بحث گروهي  ی مراد 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

بر پایه سطوح تعریف  های هپتیکيسیستم 

 Implicitشده همراه با اصطکاک )

Surfaces & Friction ) 
5 

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب كوییز،  

 مشاركت در بحث گروهي 
بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   

های تشخیص تصادف و برخورد در الگوریتم 

 Collisionهای هپتیکي )سیستم 

Detection ) 
6 
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  / مدرسنام  

 مدرسان 
یادگیری/ تکالیف   یهاتیفعال

 دانشجو 
 جلسه مبحث  عنوان س ی تدر روش

  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب تمرین،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

لاعات هپتیکي با شش طها ایجاد االگوریتم 

 Six-DOF Hapticدرجه آزادی )

Rendering )(1) 
7 

  دیدكتر حم

 مشاركت در بحث گروهي  ی مراد 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

لاعات هپتیکي با شش طها ایجاد االگوریتم 

 Six-DOF Hapticدرجه آزادی )

Rendering )(2) 
8 

  دیدكتر حم

 ی مراد 
كوییز،  حل مسایل مشخص در قالب  

 مشاركت در بحث گروهي سخنراني و  

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

ارائه مقالات منتخب توسط دانشجویان و بحث 

 9 و تحلیل پیرامون موضوع 

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب تمرین،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

 هپتیکي هایطیحم و ایجاد نویسيبرنامه

 10 درفضای مجازی

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب كوییز،  

مشاركت در بحث  سخنراني و  

 درس ، تعریف پروژه  گروهي

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

ارائه مقالات منتخب توسط دانشجویان و بحث 

 11 و تحلیل پیرامون موضوع 
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  / مدرسنام  

 مدرسان 
یادگیری/ تکالیف   یهاتیفعال

 دانشجو 
 جلسه مبحث  عنوان س ی تدر روش

 ي تعامل  يسخنران

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب تمرین،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

بر مبنای  هپتیکي هایسیستم  طراحي اصول

 12 (Illusion) خطای تعامل با انسان

  دیدكتر حم

 ی مراد 
پروژه    1تحویل گزارش پیشرفت  

مشاركت در بحث  سخنراني و  درس،  

 گروهي

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

دانشجویان و بحث ارائه مقالات منتخب توسط 

 13 و تحلیل پیرامون موضوع 

  دیدكتر حم

 ی مراد 
حل مسایل مشخص در قالب كوییز،  

 مشاركت در بحث گروهي 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

 اجزای) هپتیکي هایسیستم  طراحي اصول

 14 (كنترلو  مکانیکي

  دیدكتر حم

 ی مراد 
پروژه    2تحویل گزارش پیشرفت  

مشاركت در بحث  و    يسخنران،  درس

 گروهي

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

ارائه مقالات منتخب توسط دانشجویان و بحث 

 15 و تحلیل پیرامون موضوع 

  دیدكتر حم

 مشاركت در بحث گروهي  ی مراد 

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

 در هاآن كاربرد و بازخورد نیرو و هپتیک

 16 (1) از راه دور جراحي نوین هایروش
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  / مدرسنام  

 مدرسان 
یادگیری/ تکالیف   یهاتیفعال

 دانشجو 
 جلسه مبحث  عنوان س ی تدر روش

  دیدكتر حم

 ی مراد 
مشاركت  تحویل و ارایِه پروژه درس،  

 در بحث گروهي

بر    يمبتن  یریادگی

 حل مسئله

(PBL)   
  ياكتشاف  یریادگی

 شده  تیهدا

  

 ي تعامل  يسخنران

 در هاآن كاربرد و بازخورد نیرو و هپتیک

 17 (2) از راه دور جراحي نوین هایروش

 

 :دانشجو  و انتظارات از  فیوظا

 كلاسهای برنامهو مشاركت فعال در در موعد مقرر، مطالعه منابع معرفي شده ، انجام تکالیف در كلاس درس منظمحضور 

 دانشجو:   یابیارز  روش

                     در قالب امتحان پایان ترم تراكميارزیابي و در قالب كوئیز، تکالیف هفتگي ارزیابي تکویني  ▪

 سنجیده حیطه پژوهشي   و ذهني( )مهارتهای  شناختي حیطه در ، انجام تکالیف و پروژهآزمون وسیله  به  دانشجو درس،  این  در ▪

 .شود مي

 4ترم  انینمره، امتحان پا 2نمره، گزارش مکتوب پروژه  4نمره، انجام پروژه  4 ینمره، ارائه انفراد 2 زینمره، كوئ 4 نیتمر ▪

 نمره

 .ندیگزارش نما يگزارش علم کیو ارائه كرده و در قالب  شنهادیهستند پروژه خود را پ  موظف  انیدانشجو ▪
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