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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 مقدمه -1
های‌صنعتی‌جهان‌امروز‌داشته‌های‌کهن‌مهندسی‌است‌که‌کاربردی‌وسیع‌در‌تمامی‌بخشمهندسی‌مکانیک‌از‌شاخه

‌ ‌در ‌بارز ‌نقشی‌شایسته‌و ‌میو ‌فناوری‌ایفا ‌پیشرفت‌دانش‌و ‌فعالیت‌مهندسی‌مکانیک‌توسعه‌و ‌حوزه ‌چنان‌آننماید.
‌است‌که‌ ‌نمی‌تنها‌نهگسترده ‌توسعه‌تمامی‌صنایع‌‌ازین‌یبتوان‌یافت‌که‌از‌آن‌صنعتی‌را ‌بلکه‌بخش‌مهمی‌از باشد،
 در‌مهندسی‌مکانیک‌است.‌‌آمده‌دست‌بههای‌مرهون‌پیشرفت

‌سری ‌رشد ‌با ‌دیگر، ‌طرف ‌از ‌و ‌‌روزافزونع ‌توسعه ‌با ‌همراه ‌مرزهای‌‌زیانگ‌شگفتعلوم ‌جهان، ‌در ‌فناوری ‌و صنعت
‌رشته ‌بین ‌اختصاصی ‌مهندسی ‌حوزهکمرنگ‌روز‌روزبههای ‌و ‌شده ‌مشترک‌تر ‌فعالیت ‌حال‌‌سرعت‌به‌ها‌آنهای در

‌گرایش ‌دروس‌و ‌بسیاری‌از ‌تا ‌باعث‌شده ‌سویی ‌از ‌امر ‌این ‌گرگسترش‌است. ‌یک‌از ‌هر ‌به های‌ایشهای‌مربوط
های‌تخصصی‌تحت‌عنوان‌کلی‌های‌مهندسی‌نیز‌یافت‌و‌از‌سوی‌دیگر‌باعث‌ایجاد‌زمینهمهندسی‌را‌در‌سایر‌زمینه

 گردیده‌است.‌"Interdisciplinaryی‌ا‌رشته‌نیبهای‌زمینه"

‌

 اهداف -2
‌ ‌‌تحصیلات‌تکمیلیدوره ‌یکی‌از ‌سطح‌ی‌تحصیلی‌آموزش‌عالی‌است‌که‌هدف‌آن‌ها‌دورهمهندسی‌مکانیک، ارتقا

‌سطح‌هم‌ها‌آنهای‌نظری‌و‌عملی‌دانش‌مهندسی‌کشور‌در‌رشته‌مکانیک‌و‌تربیت‌افراد‌مستعدی‌است‌که‌آموخته
-مهندسی‌مکانیک‌آماده‌می‌آموختگان‌دانشها‌و‌مراکز‌پیشرفته‌علمی‌و‌صنعتی‌جهان‌باشد.‌با‌طی‌این‌دوره،‌دانشگاه

شامل‌تحقیق‌و‌مطالعه‌اولیه،‌طراحی‌مقدماتی،‌محاسبات‌طراحی‌‌های‌صنعتیشوند‌تا‌وظایف‌محوله‌برای‌اجرای‌پروژه
‌با‌با‌جزئیات‌و‌تهیه‌نقشه ‌تعمیر‌و‌نگهداری‌را ‌اجرا، ‌مدیریت، ‌تدوین‌فناوری‌ساخت‌و‌روش‌تولید، ها‌و‌مدارک‌فنی،

‌ی‌مرتبط‌با‌مهندسی‌مکانیک‌به‌عهده‌گرفته‌و‌با‌موفقیت‌انجام‌دهند.ها‌حوزهآگاهی‌علمی‌و‌فنی‌در‌کلیه‌

 
 اهميت و ضرورت -3

رشد‌علمی‌و‌تقویت‌بنیه‌تحقیقاتی‌لازمه‌حفظ‌و‌تداوم‌استقلال‌کشور‌و‌شکوفایی‌صنعتی‌اقتصادی‌آن‌است.‌ایجاد‌و‌
‌در‌‌دوره‌ویژه‌بهمختلف‌‌های‌گرایشهای‌تحصیلات‌تکمیلی‌در‌‌گسترش‌دوره ‌گذاری‌پایههای‌دکتری‌نقش‌مهمی‌را

های‌کارشناسی‌ارشد‌بعد‌از‌انقلاب‌‌کشور‌در‌دوره‌های‌دانشگاهتحقیقات‌کشور‌دارا‌است‌و‌با‌تجربیات‌ارزشمندی‌که‌
است.‌با‌توجه‌به‌محدوده‌وسیع‌کاربرد‌رشته‌مهندسی‌‌شده‌فراهمهای‌دکتری‌‌زمینه‌برای‌توسعه‌دوره‌اند‌داشتهاسلامی‌

‌پایینیمکان ‌صنایع‌مختلف‌بالادستی‌و ‌انجام‌‌دستی‌و‌ک‌در ‌به ‌تحقیقاتی‌کشور ‌مراکز ‌بسیاری‌از ‌مبرم همچنین‌نیاز
‌های‌یستمسد،‌ی،‌ساخت‌و‌تولیک‌نظیر‌طراحیهای‌متنوع‌مهندسی‌مکان‌ای‌در‌زمینه‌تحقیقات‌بنیادی،‌کاربردی‌و‌توسعه

ر‌ایران‌یکی‌کشو‌که‌یناره‌ضرورت‌تربیت‌نیروی‌انسانی‌کارآمد‌با‌عنایت‌به‌ید‌و‌غیتول‌های‌یستمسون،‌یانرژی،‌اتوماس
‌محسوس‌است.‌یخوب‌بهباشد،‌‌د‌محصولات‌مییاز‌مستعدترین‌کشورهای‌جهان‌از‌نظر‌مواد‌اولیه‌و‌تول

‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 دانش آموختگان یستگيو شا یينقش و توانا -4

،‌تحقیقاتی،‌طراحی‌و‌صنعتی‌مهارت‌‌های‌آموزشی‌دوره‌تحصیلات‌تکمیلی‌مهندسی‌مکانیک‌در‌زمینه‌آموختگان‌دانش
در‌سطح‌کل‌کشور‌و‌نیز‌کارخانجات‌مهمی‌در‌سطح‌کارخانجات‌مختلف‌‌توانند‌در‌التحصیلان‌می‌فارغخواهند‌داشت.‌

‌ ‌ذوباستان ‌صنایعآهن‌نظیر ‌نیروگاه، ‌پالایشگاه، ‌پتروشیمی، ‌مبارکه، ‌فولاد ،‌‌ ‌انرژی‌اتمی، ‌صنایع‌خودروسازیدفاع، ،
و‌طراحی‌توان‌به‌‌های‌تحقیقاتی‌و‌صنعتی‌می‌های‌آنان‌در‌زمینه‌توانمندی‌ازجمله غذایی‌و‌غیره‌مشغول‌به‌کار‌گردند.

‌ی‌تولید‌و‌اتوماسیون‌اشاره‌نمود.ها‌ستمیسهای‌انرژی،‌‌،‌سیستمآلات‌و‌قطعات‌خت‌ماشینسا
‌

 واحدهای درسيتعداد و نوع  -5
‌باشند.‌می‌4-1تا‌‌1-1اول‌واحد‌به‌شرح‌جد‌36واحد‌و‌دوره‌دکتری‌‌32ع‌واحدهای‌دوره‌کارشناسی‌ارشد‌جم

 های مختلف کارشناسي ارشد گرایش يدروس جبران -5-1

ک‌ادامه‌تحصیل‌دهند،‌لذا‌یتوانند‌در‌دوره‌کارشناسی‌ارشد‌مکان‌می‌های‌مختلف‌رشته‌آموختگان‌دانشبا‌توجه‌به‌اینکه‌
‌دوره‌کارشناسی‌مکان‌عنوان‌بهتعدادی‌از‌دروس‌ ‌نظر‌گرفته‌مییدروس‌جبرانی‌از که‌علاوه‌بر‌واحدهای‌شوند‌‌ک‌در

‌گیرد.‌واحدی‌به‌این‌دروس‌تعلق‌نمی‌باید‌با‌موفقیت‌گذرانده‌شود؛‌4-‌1تا‌1-1جدول‌
‌نشان‌م‌یها‌شیگرا‌یک‌برایلیست‌دروس‌جبرانی‌کارشناسی‌ارشد‌مکان،‌6جدول‌ ن‌دروس‌جزو‌یدهد.‌ایمختلف‌را

‌باشدیک‌میمکان‌یمهندس‌یدروس‌کارشناس ‌با‌تشخیص‌گروه‌و‌‌6درس‌از‌دروس‌جدول‌‌3دانشجو‌باید‌حداکثر‌. را
ارشد‌بگذراند.‌یدروس‌مقطع‌کارشناس‌نیاز‌پیشمتناسب‌با‌

 های مختلف کارشناسي ارشد دروس اصلي و تخصصي گرایش -5-2
 دروس اصلي -5-2-1

‌دهد.‌می‌های‌مختلف‌کارشناسی‌ارشد‌را‌نشان‌دروس‌اصلی‌گرایش‌2جدول‌

 دروس تخصصي -5-2-2

‌دهد.‌‌را‌نشان‌می‌یل‌انرژیتبدو‌گرایش‌ یکاربرد‌یطراح‌‌دروس‌تخصصی‌گرایش‌4جدول‌

 دروس اصلي دوره دکتری -5-3
 پژوهشي - دروس اصلي دوره دکتری شيوه آموزشي -5-3-1

‌دهد.‌‌دروس‌اصلی‌دوره‌دکتری‌را‌نشان‌می‌3باشد.‌جدول‌‌واحد‌می‌3پژوهشی‌‌-‌دوره‌دکتری‌آموزشیدروس‌اصلی‌
 دروس اصلي دوره دکتری شيوه پژوهش محور -5-3-2

به‌پیشنهاد‌استاد‌راهنما‌‌5و‌‌3‌،4باشد‌که‌از‌جداول‌یم‌یواحد‌درس‌‌6یدارا‌حداکثر‌،وه‌پژوهش‌محوریش‌یدکتردوره‌
‌شود.یمگروه‌اخذ‌و‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 مکانيکدروس اختياری تحصيلات تکميلي گروه مهندسي  -5-4

توانند‌دروس‌اختیاری‌خود‌را‌از‌جدول‌‌می‌گرایش‌طراحی‌کاربردی‌و‌تبدیل‌انرژیکلیه‌دانشجویان‌تحصیلات‌تکمیلی‌
‌لازم‌است‌به‌موارد‌زیر‌توجه‌شود:انتخاب‌نمایند.‌در‌انتخاب‌دروس‌اختیاری‌‌5

 باشد.‌می‌1ول‌اهر‌مقطع‌و‌گرایش‌مطابق‌جد‌تعداد‌واحد‌اختیاری‌لازم‌در (1

‌گروه‌باید‌اخذ‌شود.‌و‌دروس‌اختیاری‌با‌نظر‌استاد‌راهنما (2
‌علاوه‌بر‌جدول‌‌کلیه‌دانشجویان‌کارشناسی‌ارشد‌می (3 از‌میان‌دروس‌زیر‌نیز‌‌5توانند‌دروس‌اختیاری‌خود‌را

‌انتخاب‌کنند:
‌‌‌(4ک‌)جدول‌یهای‌مهندسی‌مکان‌(‌دروس‌تخصصی‌سایر‌گرایشالف
‌‌های‌دانشگاه‌گروههای‌مرتبط‌‌یشگراو‌‌ها‌رشتهدرس‌از‌دروس‌تحصیلات‌تکمیلی‌سایر‌‌(‌حداکثر‌دوب یید‌تأبا

‌گروه
‌از‌میان‌دروس‌زیر‌نیز‌انتخاب‌کنند:‌5توانند‌دروس‌اختیاری‌خود‌را‌علاوه‌بر‌جدول‌‌کلیه‌دانشجویان‌دکتری‌می (4

‌(‌4ک‌)جدول‌یکارشناسی‌ارشد‌مهندسی‌مکانهای‌‌گرایشسایر‌درس‌از‌دروس‌تخصصی‌‌یکالف(‌حداکثر‌
‌یید‌گروهتأبا‌‌های‌دانشگاه‌گروههای‌مرتبط‌‌یشگرادرس‌از‌دروس‌دکتری‌سایر‌‌ب(‌حداکثر‌دو

‌ 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 فصل دوم
 

 

 

 

 

 

‌و مشخصات دروس نیجدول عناو

‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌

‌‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 نيک گرایش طراحي کاربردیواحدهای درسي کارشناسي ارشد مهندسي مکا :1-1جدول 

 تعداد واحد نوع واحد درسي ردیف

‌‌3اصلی‌1

‌‌6تخصصی‌2

‌‌15اختیاری‌3

‌‌1‌1سمینار‌4

‌2‌1سمینار‌‌5

‌‌6نامه‌یانپا‌6
 32 جمع

‌
‌

 نيک گرایش تبدیل انرژیواحدهای درسي کارشناسي ارشد مهندسي مکا: 2-1جدول 

 تعداد واحد نوع واحد درسي ردیف

‌‌3اصلی‌1

‌‌9تخصصی‌2

‌‌12اختیاری‌3

‌1‌1سمینار‌‌4

‌2‌1سمینار‌‌5

‌‌6نامه‌یانپا‌6
 32 جمع

‌
‌
‌

‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 (پژوهشي -آموزشي نيک )مهندسي مکا دکتریواحدهای درسي : 3-1جدول 

 تعداد واحد نوع واحد درسي ردیف

‌‌3اصلی‌1

‌‌12اختیاری‌2

‌‌21رساله‌3
 36 جمع

‌

 

 (پژوهش محورنيک )مهندسي مکا دکتریواحدهای درسي : 4-1جدول 

 تعداد واحد نوع واحد درسي ردیف

‌6-‌3اختیاری‌1

‌33-‌30رساله‌2
 36 جمع

‌ 

 

 ک يمکان يهای مختلف کارشناسي ارشد مهندس دروس اصلي گرایش :2جدول 

‌نام‌درس‌ردیف
‌گرایش‌تعداد‌ساعات‌تعداد‌واحد

‌یا‌هم‌نیاز‌ازین‌شیپ
‌تبدیل‌انرژی‌طراحی‌کاربردی‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌-‌ ‌ ‌-‌‌48-‌1‌3ریاضیات‌پیشرفته‌ 1

‌‌‌‌‌3‌0‌48‌0جمع کل

‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ک  يدروس اصلي دکتری مهندسي مکان :3جدول 

‌نام‌درس‌ردیف
‌تعداد‌ساعات‌تعداد‌واحد

‌یا‌هم‌نیاز‌ازین‌شیپ
‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌1ریاضیات‌پیشرفته‌‌-‌‌48-‌2‌3ریاضیات‌پیشرفته‌‌1

  0 48 0 3 جمع کل
‌

 

 

 های مختلف کارشناسي ارشد مهندسي مکانيک  یشگرا: دروس تخصصي 4جدول 

‌نام‌درس‌ردیف

‌گرایش‌تعداد‌ساعات‌تعداد‌واحد
یا‌هم‌‌ازین‌شیپ

‌نیاز طراحی‌‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری
‌کاربردی

تبدیل‌
‌انرژی

1‌
ارتعاشات‌پیشرفته‌

‌ممتد(‌های‌یستم)س
3‌-‌48‌-‌  -‌-‌

‌-‌-  ‌-‌‌48-‌1‌3های‌پیوسته‌‌مکانیک‌محیط‌2

‌-  ‌-‌-‌‌48-‌‌3انتقال‌حرارت‌جابجایی 3

‌-  ‌-‌-‌‌48-‌1‌3دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌ 4

‌-  ‌-‌-‌‌48-‌‌3مکانیک‌سیالات‌پیشرفته‌5

‌‌‌‌‌15‌0‌240‌0جمع کل

‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 (یکاربرد يش طراحی)گرا کيدروس اختياری تحصيلات تکميلي گروه مهندسي مکان :1-5جدول 

‌درسنام‌‌ردیف
‌تعداد‌ساعات‌تعداد‌واحد

‌یا‌هم‌نیاز‌ازین‌شیپ
‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌-‌-‌‌48-‌‌3اتوماسیون‌در‌تولید‌1

‌-‌-‌‌48-‌‌3اتوماسیون‌صنعتی‌2

‌-‌-‌‌48-‌‌3ارتعاشات‌اتفاقی‌3

‌-‌-‌‌48-‌‌3ممتد(‌های‌یستمارتعاشات‌پیشرفته‌)س‌4

‌-‌-‌‌48-‌‌3ارتعاشات‌غیرخطی‌5

‌-‌-‌‌48-‌‌3ینامیکالاستود‌6

‌-‌-‌‌48-‌‌3الاستیسیته‌7

‌-‌-‌‌48-‌‌3انرژی‌خورشیدی‌پیشرفته‌8

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌تجدید‌پذیر‌انرژی‌9

‌-‌-‌‌48-‌‌3یشرفتهپ‌یرمخربغ‌یها‌آزمون‌10

‌-‌-‌‌48-‌‌3یشرفتهپ‌کیآکوست‌11

‌-‌-‌‌48-‌‌3یمهندس‌یشرفتهآکوستیک‌پ‌12

‌-‌-‌‌48-‌‌3آنالیز‌تانسوری‌و‌کاربردها‌13

‌-‌‌48-‌‌3آنالیز‌مودال‌14
‌های‌یستمارتعاشات‌پیشرفته‌)س
‌ممتد(

‌-‌-‌‌48-‌‌3آیروالاستیسیته‌15

‌-‌-‌‌48-‌‌3آیرودینامیک‌پیشرفته‌16

‌-‌-‌‌48-‌‌3یشرفتهپ‌نویسی‌برنامه‌17

‌-‌-‌‌48-‌‌3ینماش‌یناییب‌18

‌-‌-‌‌48-‌‌3یابی‌یبو‌ع‌ها‌ینماش‌یشپا‌19

‌-‌-‌‌48-‌‌3یرپردازش‌تصو‌20

‌-‌-‌‌48-‌‌3پردازش‌موازی‌21

‌-‌-‌‌48-‌1‌3پلاستیسیته‌‌22

‌1پلاستیسیته‌‌-‌‌48-‌2‌3پلاستیسیته‌‌23

‌-‌-‌‌48-‌‌3تحلیل‌تجربی‌تنش‌24

‌الاستیسیته‌-‌‌48-‌‌3ترموالاستیسیته‌25

‌-‌-‌‌48-‌‌3تولید‌شبکه‌محاسباتی‌26

‌-‌-‌‌48-‌‌3ها‌پوستهو‌‌ها‌ورقتئوری‌‌27

‌-‌-‌‌48-‌‌3ها‌و‌کالیبراسیون‌حساسه‌28

‌-‌-‌‌48-‌‌3خزش،‌خستگی‌و‌شکست‌29

‌-‌-‌‌48-‌‌3آشوبغیرخطی‌و‌دینامیک‌‌30

‌-‌-‌‌48-‌‌3دینامیک‌پیشرفته‌31

‌-‌-‌‌48-‌‌3پیشرفتهتحلیلی‌دینامیک‌‌32

‌-‌-‌‌48-‌1‌3دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌‌33
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

34‌
و‌‌یکیالکترومکان‌های‌یستمس‌ینامیکد
‌یزوالکتریکیپ

3‌-‌48‌-‌-‌

‌-‌-‌‌48-‌‌3یچندجسم‌های‌یستمس‌یمحاسبات‌ینامیکد‌35

‌-‌-‌‌48-‌‌3دینامیک‌و‌کنترل‌فضاپیما‌36

‌-‌-‌‌48-‌‌3نما‌انسان‌های‌ربات‌37

‌-‌-‌‌48-‌‌3متحرک‌های‌ربات‌38

‌-‌-‌‌48-‌‌3رباتیک‌پیشرفته‌39

‌-‌-‌‌48-‌‌3ی‌موادمکانیکرفتار‌‌40

‌-‌-‌‌48-‌‌3ینامیکروتور‌د‌41

‌-‌-‌‌48-‌‌3روش‌المان‌محدود‌در‌انتقال‌حرارت‌و‌سیالات‌42

‌-‌-‌‌48-‌1‌3ی‌اجزاء‌محدود‌ها‌روش‌43

‌1اجزاء‌محدود‌‌یها‌روش‌-‌‌48-‌2‌3ی‌اجزاء‌محدود‌ها‌روش‌44

‌-‌-‌‌48-‌‌3گیری‌پیشرفته‌های‌اندازه‌روش‌45

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌انرژی‌روش‌46

‌-‌-‌‌48-‌‌3یشرفتهپ‌سازی‌ینهبه‌های‌روش‌47

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌تغییرات‌در‌مکانیک‌روش‌48

‌-‌-‌‌48-‌‌3ها‌و‌مواد‌هوشمند‌سازه‌49

‌-‌-‌‌48-‌‌3درنگ‌یبی‌ها‌ستمیس‌50

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌دینامیکی‌سیستم‌51

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌کنترل‌دیجیتالسیستم‌52

‌-‌-‌‌48-‌‌3ی‌کیالکترومکان‌کرویمهای‌‌سیستم‌53

‌-‌-‌‌48-‌‌3یعصب‌یها‌شبکه‌54

‌-‌-‌‌48-‌‌3یشرفتهپ‌یعصب‌یها‌شبکه‌55

‌-‌-‌‌48-‌‌3در‌بیومکاترونیک‌یساز‌سازی‌و‌مدل‌شبیه‌56

‌-‌-‌‌48-‌‌3ی‌فلزاتده‌شکل‌57

‌-‌-‌‌48-‌‌‌3شناسایی‌سیستم‌58

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌اجزاء‌پیشرفته‌59

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌به‌کمک‌کامپیوتر‌پیشرفته‌60

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌بهینه‌61

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌پیشرفته‌طراحی‌مکانیزم‌62

‌-‌-‌‌48-‌‌3یاتفاق‌فرآیندهای‌63

‌-‌-‌‌48-‌‌3کاربرد‌میکروپروسسورها‌64

‌-‌-‌‌48-‌‌3ستیز‌طیمحکنترل‌آلودگی‌‌65

‌-‌-‌‌48-‌‌3ینهکنترل‌به‌66

‌-‌-‌‌48-‌‌3بین‌یشپ‌کنترل‌67

‌-‌-‌‌48-‌1‌3کنترل‌پیشرفته‌‌68

‌-‌-‌‌48-‌2‌3کنترل‌پیشرفته‌‌69

‌-‌-‌‌48-‌‌3یقیکنترل‌تطب‌70
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌-‌-‌‌48-‌‌3کنترل‌چند‌متغیره‌71

‌-‌-‌‌48-‌‌3رباتیککنترل‌در‌‌72

‌-‌-‌‌48-‌‌3کنترل‌صنعتی‌73

‌-‌-‌‌48-‌‌3یرخطیکنترل‌غ‌74

‌-‌-‌‌48-‌‌3یرخطی‌پیشرفتهکنترل‌غ‌75

‌-‌-‌‌48-‌‌3یکنترل‌فاز‌76

‌-‌-‌‌48-‌‌3کنترل‌مقاوم‌77

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌مرزی‌لایه‌78

‌-‌-‌‌48-‌‌3مباحث‌ویژه‌در‌مهندسی‌مکانیک‌79

80‌
و‌‌یساز‌هوشمند‌در‌مدل‌های‌یستمس‌مبانی
‌کنترل

3‌-‌48‌-‌-‌

‌-‌-‌‌48-‌‌3مکانیک‌سیالات‌پیشرفته‌81

‌-‌-‌‌48-‌1‌3مکاترونیک‌‌82

‌1اجزاء‌محدود‌‌یها‌روش‌-‌‌48-‌‌3مکانیک‌آسیب‌83

‌-‌-‌‌48-‌1‌3مکانیک‌ضربه‌‌84

‌1مکانیک‌ضربه‌‌-‌‌48-‌2‌3مکانیک‌ضربه‌‌85

‌-‌-‌‌48-‌1‌3های‌پیوسته‌‌مکانیک‌محیط‌86

‌1پیوسته‌‌های‌یطمکانیک‌مح‌-‌‌48-‌2‌3ی‌پیوسته‌ها‌طیمحمکانیک‌‌87

‌-‌-‌‌48-‌‌3مکانیک‌مواد‌مرکب‌پیشرفته‌88

‌-‌-‌‌48-‌‌3ویسکوالاستیسیته‌89

‌-‌-‌‌48-‌1‌3هدایت‌و‌ناوبری‌‌90

‌-‌-‌‌48-‌‌2‌3یو‌ناوبر‌هدایت‌91

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌خبره‌هوش‌مصنوعی‌و‌سیستم‌92

‌-‌-‌‌48-‌‌3یکار‌روغنهیدرودینامیک‌‌93

‌-‌-‌‌48-‌‌3هیدرولیک‌پیشرفته‌94

‌-‌-‌‌48-‌‌3هیدرولیک‌و‌نیوماتیک‌پیشرفته‌95

‌-‌-‌‌48-‌‌3یقعم‌یادگیری‌96

‌-‌-‌‌48-‌‌3ینماش‌یادگیری‌97

  0 4656 0 291 جمع کل
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 (یل انرژیش تبدیدروس اختياری تحصيلات تکميلي گروه مهندسي مکانيک )گرا :2-5جدول 

‌نام‌درس‌ردیف
‌تعداد‌ساعات‌تعداد‌واحد

‌یا‌هم‌نیاز‌ازین‌شیپ
‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌-‌-‌‌48-‌‌3اکسرژی‌1

‌-‌-‌‌48-‌‌3انتقال‌حرارت‌تابشی‌2

‌-‌-‌‌48-‌‌3انتقال‌حرارت‌جابجایی‌3

‌-‌-‌‌48-‌‌3انتقال‌حرارت‌دوفازی‌4

‌-‌-‌‌48-‌‌3انتقال‌حرارت‌رسانایی‌5

‌-‌-‌‌48-‌‌3انرژی‌خورشیدی‌پیشرفته‌6

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌تجدید‌پذیر‌انرژی‌7

‌-‌-‌‌48-‌‌3آیروالاستیسیته‌8

‌-‌-‌‌48-‌‌3آیرودینامیک‌پیشرفته‌9

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌انتقال‌در‌محیط‌متخلخلپدیده‌10

‌-‌-‌‌48-‌‌3پردازش‌موازی‌11

‌الاستیسیته‌-‌‌48-‌‌3ترموالاستیسیته‌12

‌-‌-‌‌48-‌‌3ترمودینامیک‌پیشرفته‌13

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌پیشرانش‌ترمودینامیک‌و‌مکانیک‌سیستم‌14

‌-‌-‌‌48-‌‌3توربولانس‌15

‌-‌-‌‌48-‌‌3تولید‌شبکه‌محاسباتی‌16

‌-‌-‌‌48-‌1‌3دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌‌17

‌1دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌‌-‌‌48-‌2‌3دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌‌18

‌-‌-‌‌48-‌‌3دینامیک‌گازهای‌پیشرفته‌19

‌-‌-‌‌48-‌‌3دینامیک‌پیشرفته‌20

‌-‌-‌‌48-‌‌3ذرات‌معلق‌21

‌-‌-‌‌48-‌‌3روش‌المان‌محدود‌در‌انتقال‌حرارت‌و‌سیالات‌22

‌-‌-‌‌48-‌1‌3ی‌اجزاء‌محدود‌ها‌روش‌23

‌-‌-‌‌48-‌‌3گیری‌پیشرفته‌های‌اندازه‌روش‌24

‌-‌-‌‌48-‌‌3سوخت‌و‌احتراق‌پیشرفته‌25

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌انرژیسیستم‌26

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌اجزاء‌پیشرفته‌27

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌به‌کمک‌کامپیوتر‌پیشرفته‌28

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌بهینه‌‌29

‌-‌-‌‌48-‌‌3طراحی‌توربوماشین‌پیشرفته‌30

‌-‌-‌‌48-‌‌3ستیز‌طیمحکنترل‌آلودگی‌‌31

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌مرزی‌لایه‌32

‌-‌-‌‌48-‌‌3مباحث‌ویژه‌در‌مهندسی‌مکانیک‌33

‌-‌-‌‌48-‌‌3های‌حرارتی‌پیشرفته‌مبدل‌34
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌-‌-‌‌48-‌‌3مکانیک‌سیالات‌پیشرفته‌35

‌-‌-‌‌48-‌1‌3پیوسته‌‌های‌یطمکانیک‌مح‌36

‌1پیوسته‌‌های‌یطمکانیک‌مح‌-‌‌48-‌2‌3ی‌پیوسته‌ها‌طیمحمکانیک‌‌37

‌-‌-‌‌48-‌‌3موتورهای‌احتراق‌داخلی‌پیشرفته‌38

‌-‌-‌‌48-‌‌3نیروگاه‌آبی‌پیشرفته‌39

‌-‌-‌‌48-‌‌3هیدروآیرودینامیک‌40

‌-‌-‌‌48-‌‌3یکار‌روغنهیدرودینامیک‌‌41

‌-‌-‌‌48-‌‌3هیدرولیک‌پیشرفته‌42

‌-‌-‌‌48-‌‌3هیدرولیک‌و‌نیوماتیک‌پیشرفته‌43

‌ - 2064 - 129 جمع کل

‌
‌

 های مختلف کارشناسي ارشد مهندسي مکانيک  دروس جبراني گرایش :6جدول 

‌نام‌درس‌ردیف
‌گرایش‌تعداد‌ساعات‌تعداد‌واحد

‌یا‌هم‌نیاز‌ازین‌شیپ
‌تبدیل‌انرژی‌طراحی‌کاربردی‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌-‌-‌ ‌-‌‌48-‌‌3ریاضی‌مهندسی 1

‌-‌-‌ ‌-‌‌48-‌1‌3مکانیک‌مصالح‌ 2

‌-‌-‌ ‌-‌‌64-‌‌4دینامیک 3

‌-‌-‌ ‌-‌‌48-‌‌3کنترل‌اتوماتیک 4

 -  ‌-‌-‌‌48-‌1‌3مکانیک‌سیالات‌ 5

 -  ‌-‌-‌‌48-‌1‌3ترمودینامیک‌ 6

 -  ‌-‌-‌‌64-‌1‌4انتقال‌حرارت‌ 7

‌-‌‌‌‌23‌0‌368‌0جمع کل

  

 

 

‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
‌
‌
‌
‌

 سوم فصل
‌
‌
‌
‌
‌
‌

‌(هدف و سرفصل دروس)از دروس  کیهر یها يژگیو
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1شرفته یات پیاضیر

(Advanced Mathematics I) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اصلی‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌ ‌معادلات‌،جبر‌خطی‌یریفراگهدف‌از ‌‌یخط‌حل‌دستگاه های‌حل‌معادلات‌دیفرانسیل‌روش‌ینچن‌همو
‌‌.استدر‌مهندسی‌مکانیک‌‌یازموردنجزئی‌

‌
 رئوس مطالب:

یافته‌سطری‌پلکانی،‌جایگشت،‌‌کاهشجردن،‌فرم‌‌-دستگاه‌معادلات‌جبری‌خطی،‌روش‌حذفی‌گاوس‌و‌گاوس‌ -1
 های‌بلوکی.های‌هرمیتی،‌هرمیتی‌کج،‌قطری‌کردن‌ماتریسماتریس

2- ‌ ‌گرام ‌سازی ‌متعامد ‌روش ‌اقلیدسی، ‌فضای ‌داخلی، ‌ضرب ‌فضای ‌برداری، ‌فضای ‌معکوس‌‌-میدان، اشمیت،
 پنروز.‌-یافته‌مور‌‌یمتعمیافته‌ضعیف،‌معکوس‌‌یمتعم

3- ‌ ‌کیلی ‌قضیه ‌رایلی، ‌کسرهای ‌مربعی، ‌فرم ‌ویژه، ‌مقادیر ‌ویژه، ‌‌-بردارهای ‌محاسبه های‌‌یا‌چندجملههامیلتون،
 مال.ی‌مینیا‌چندجملهماتریسی،‌

،‌فرم‌جردن‌افتهی‌میتعم،‌فضاهای‌ویژه‌ها‌تابعکهای‌خطی،‌اپراتورهای‌خطی،‌فضای‌ضرب‌داخلی‌مختلط،‌‌یلتبد -4
 ی‌خطی.ها‌لیتبدو‌‌ها‌سیماتر

اول‌تابعی،‌لاگرانژ‌و‌تغییرات‌‌-‌حساب‌تغییرات،‌شرایط‌لازم‌بهینه‌شدن،‌معادله‌اویلر‌مسائلحساب‌تغییرات،‌انواع‌ -5
 های‌عددی‌و‌تغییراتی‌برای‌حل‌مسائل‌حساب‌تغییرات.‌تغییرات‌دوم‌تابعی،‌روش‌،شرایط‌کافی‌بهینه‌شدن

 .مرتبه‌اول،‌دوم‌و‌بالاتر‌همگن‌یرغخطی‌و‌غیرخطی،‌همگن‌و‌‌ایمعادلات‌دیفرانسیل‌پاره‌یمعرف -6

 .ها،‌روش‌مشخصهده‌ضربهیپد‌یک‌و‌بررسیموج،‌بقاء،‌ترافمرتبه‌اول،‌معادله‌‌یا‌پارهحل‌معادلات‌دیفرانسیل‌ -7

 .مختلط‌یها‌نگاشت -8

 
  روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. C. D. Meyer, Matrix Analysis and Applied Linear Algebra, 3
rd

 Edition, Society for 

Industrial & Applied Mathematics, 2010. 

2. F. B. Hildebrand, Methods of Applied Mathematics, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1965. 

3. C. R. Wylie, and L. C. Barrett, Advanced Engineering Mathematics, 6
th

 Edition, 

McGraw-Hill, 1995. 

4. D. G. Zill, W. S. Wright, and M. R. Cullen, Advanced Engineering Mathematics, 4
th

 

Edition, Jones and Bartlett Publishers, 2011. 

5. G. E. Shilov, Linear Algebra, Dover Publications Inc., 1977. 

6. R. L. Street, The Analysis and Solution of Partial Differential Equations, Brooks/Cole 

Pub. Co., 1973. 

7. K. M. Hoffman, and R. Kunze, Linear Algebra, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1971. 

8. D. E. Kirk, Optimal Control Theory: an Introduction, Dover Publications Inc., 1998.  

9. P. J. Olver, and ‌C. Shakiban, Applied Linear Algebra, Springer, 2018. 

 

  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Francis%20B.%20Hildebrand
http://www.efunda.com/books/search_Books/book_hitlog.cfm?bk=8
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Georgi%20E.%20Shilov
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Kenneth%20M%20Hoffman
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Ray%20Kunze
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 2ریاضیات پیشرفته 

(Advanced Mathematics II) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1ریاضیات‌پیشرفته‌‌:ازين شيپ‌اصلی‌نوع درس:

 
 درس: هدف

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌هدف‌از ‌مهندسی‌مکانیک‌نظموردنمباحث‌پیشرفته ‌ییاز ‌جبر ‌حساب‌تغییرات‌و‌ر ‌مختلط، اعداد
 است.های‌مختلف‌حل‌معادلات‌دیفرانسیل‌جزئی‌‌روش

 
 رئوس مطالب:

گرانژ‌و‌لا‌-‌حساب‌تغییرات،‌معرفی‌فانکشنال،‌شرایط‌لازم‌بهینه‌شدن،‌معادله‌اویلر‌مسائلانواع‌حساب‌تغییرات:‌ -1
‌بهینه ‌مفاهیم ‌تابعی، ‌تغییرات‌دوم ‌شدن، ‌بهینه ‌کافی ‌شرایط ‌تابعی، ‌اول ‌‌تغییرات ‌قید،‌‌ینهبهسازی، ‌بدون سازی

 .سازی‌ترکیبی‌ینهبه

‌معرفی‌و‌ویژگیا‌پارهمعادلات‌دیفرانسیل‌ -2 ‌فرم‌کانونیک‌معادلات‌دیفرانسیل‌مرتبه‌دوم، های‌توابع‌‌ی‌مرتبه‌دوم:
های‌‌متغیرها‌و‌تبدیلات‌برای‌حل‌معادلات‌هذلولوی،‌سهموی‌و‌بیضوی‌در‌سیستمخاص،‌معرفی‌روش‌جداسازی‌

 مختصات‌مختلف.

3- ‌ ‌مختلط: ‌آنالیز ‌مختلط، ‌اعداد ‌شاخهگ‌انتگرالمروری‌بر ‌نقاط ‌انواع ‌با ‌توابع‌‌یری‌مختلط ‌لاپلاس‌معکوس‌با ای،
 .کریستوفل‌–شت‌شوارتز‌مختلط،‌انواع‌نگاشت،‌نگاشت‌همدیس‌و‌حل‌معادله‌لاپلاس‌به‌کمک‌این‌نگاشت،‌نگا

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. C. R. Wylie, and L. C. Barrett, Advanced Engineering Mathematics, 6

th
 Edition, 

McGraw-Hill, 1995. 

2. D. G. Duffy, Advanced engineering mathematics, CRC Press, 1998. 

3. D. G. Zill, W. S. Wright and M. R. Cullen, Advanced Engineering Mathematics, Jones 

and Bartlett Publishers, 2010. 

4. F. B. Hildebrand, Advanced Calculus for Applications, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1976. 

5. F. B. Hildebrand, Methods of Applied Mathematics, Courier Corporation, 2012. 

6. D. G. Duffy, Advanced Engineering Mathematics with MATLAB, Chapman and 

Hall/CRC, 2016. 

7. W. Guo, Advanced Mathematics for Engineering and Applied Sciences, Pearson‌
Education, 2015.  

8. P. J. Olver, and ‎C. Shakiban, Applied Linear Algebra, Springer, 2018. 

‌  

http://www.efunda.com/books/search_Books/book_hitlog.cfm?bk=8
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Francis%20B.%20Hildebrand
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Francis%20B.%20Hildebrand
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1های پیوسته  مکانیک محیط

(Continuum Mechanics I) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌تخصصی‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌ ‌تنشفراگیری‌هدف‌از ‌تانسورهای‌مختلف، ‌و ‌مواد ‌معادلات‌متشکله ‌کرنش، ین‌قوانین‌کلی‌بقای‌چن‌هم،
‌‌حاکم‌بر‌یک‌محیط‌پیوسته‌است.

‌
 رئوس مطالب:

1- ‌ ‌تانسور، ‌یک ‌ناوردای ‌مقادیر ‌کارتزین، ‌دستگاه ‌در ‌تانسوری ‌دیورژانس‌و‌نظریهآنالیز ‌آنالیز‌‌گرادیان، چرخش،
 های‌یک‌تانسور.‌،‌توانهمسانگردتانسوری‌در‌دستگاه‌غیرکارتزین،‌تانسور‌

‌تنش -2 ‌فرمول‌کوشی، ‌تنش، ‌و‌جهت‌بردار ‌تنش‌ها ‌تنش‌های‌اصلی، ‌های‌کوشی‌های‌انحرافی، ‌-‌های‌پیولا‌تنش،
 کیرشهف‌اول‌و‌دوم.

‌شکل، -3 ‌گرادیان‌تغییر ‌اویلر، ‌و ‌رویکردهای‌لاگرانژ ‌از ‌استفاده ‌جابجایی‌با ‌قطبی،‌‌توصیف‌حرکت‌و ‌تجزیه قضیه
 تانسورهای‌کرنش‌اویلری‌و‌لاگرانژی.

 های‌عینی‌فرمول‌پخش‌اویلری،‌معادله‌پیوستگی‌و‌ژاکوبین.‌های‌تنش‌و‌کرنش،‌نرخ‌گیری‌مادی،‌نرخ‌مشتق‌ -4

معادلات‌بقا‌و‌حرکت‌ناویر،‌معادلات‌ناویر‌‌قال‌رینولدز،‌قانون‌بقای‌جرم،‌قانون‌بقای‌اندازه‌حرکت‌خطی،انت‌نظریه -5
 استوکس.‌-

 قانون‌بقای‌انرژی.‌ای،‌معادلات‌سازگاری،‌قوانین‌بقای‌اندازه‌حرکت‌زاویه -6

 و‌ناهمسانگرد.‌همسانگردمعادلات‌متشکله‌مواد‌ -7

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. W. M. Lai, D. Rubin, and E. Krempl, Introduction to Continuum Mechanics,  

4
th

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2010. 

2. G. T. Mase, R. E. Smelser, and R. E.  Rossmann, Continuum Mechanics for Engineers,  

4
th

 Edition, CRC Press, 2020. 

3. J. Bonet, and R. D. Wood, Nonlinear Continuum Mechanics for Finite Element Analysis, 

2
nd

 Edition , Cambridge University Press, 2008. 

4. O. Gonzalez, and A. M. Stuart, A First Course in Continuum Mechanics, 1
st
 Edition, 

Cambridge University Press, 2008.  

5. C. D. Coman, Continuum Mechanics and Linear Elasticity, Springer Netherlands, 2020.

  

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=G.%20Thomas%20Mase
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Ronald%20E.%20Smelser
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_3?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=George%20E.%20Mase
http://www.amazon.com/Javier-Bonet/e/B001HPSZHM/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Richard%20D.%20Wood
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Professor%20Oscar%20Gonzalez
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Professor%20Andrew%20M.%20Stuart
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های ممتد( ارتعاشات پیشرفته )سیستم

(Advanced Vibrations)

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌تخصصی‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌ارتعاشات‌هدف‌از ‌‌همانند‌سیستممباحث‌پیشرفته‌در پیوسته،‌‌های‌سیستمهای‌چند‌درجه‌آزادی،
‌است.‌‌ها‌سازه‌تحلیل‌رفتار‌دینامیکی‌ارتعاشات‌در‌کاربرد‌و‌ها‌آنهای‌مختلف‌حل‌معادلات‌‌روش

‌
 مطالب:رئوس 

 ی‌مختلف‌استخراج‌معادلات‌مبتنی‌بر‌انرژی،‌اصل‌کار‌مجازی.ها‌روشمروری‌بر‌دینامیک‌تحلیلی‌شامل‌ -1

‌ی‌مقید،‌معادلات‌لاگرانژ.ها‌دستگاهقیود‌و‌ -2
‌معادلات‌ها‌ستمیس -3 ‌شامل ‌آزادی‌خطی ‌درجه ‌آنالیز‌ها‌ستمیسی‌چند ‌خطی، ‌انتقال ‌ماتریسی، ‌فرم ‌به ی‌گسسته

 .رایب‌تأثیری‌دارای‌مود‌صلب،‌کسر‌رایلی‌و‌ضها‌ستمیسمودال،‌قضیه‌بسط،‌

‌ارتعاش‌ها‌ستمیس -4 ‌ارتعاش‌پیچشی‌شافت، ‌ارتعاش‌محوری‌میله، ی‌پیوسته‌حل‌دقیق‌شامل‌ارتعاش‌عرضی‌تار،
 مقدار‌ویژه،‌قضیه‌بسط،‌تعامد‌مودها‌و‌ارتعاشات‌اجباری.‌مسئلهجانبی‌تیر،‌حل‌معادلات،‌

‌روش‌انرژها‌ستمیس -5 ‌شامل ‌تقریبی ‌حل ‌پیوسته ‌ی ‌روش‌رایلی ‌رایلی، ‌روش‌‌-ی ‌فرضی، ‌روش‌مودهای ریتز،
 روش‌پارامترهای‌مجزا،‌روش‌المان‌محدود.‌ن‌شده،های‌توزی‌باقیمانده

 ها.‌ها‌و‌ورق‌ی‌شامل‌ارتعاشات‌عرضی‌پوستهدوبعدهای‌‌ارتعاشات‌سیستم -6

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد
 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. L. Meirovitch, Fundamentals of Vibration, 1

st
 Edition, Waveland Pr Inc., 2010. 

2. S. Rao, Vibration of Continuous Systems, 1
st
 Edition, Wiley, 2007. 

3. D. J. Inman, Engineering Vibration, 3
rd‌Edition, Prentice Hall, 2007. 

4. A. A. Shabana, Vibration of Discrete and Continuous Systems, 2
nd

 Edition, Springer, 

1996. 

5. L. Meirovitch, Elements of Vibration Analysis, 2
nd

 Edition, McGraw-Hill, 1986. 

6. R. R. Craig, Structural Dynamics: An Introduction to Computer Methods, 2
nd

 Edition, 

Wiley, 1981.  

7. P. L. Gatti, Advanced Mechanical Vibrations: Physics, Mathematics and Applications, 

CRC Press, 2020.  

8. N. O. Myklestad, Fundamentals of vibration analysis, Courier Dover Publications, 2018. 

9. K. S. Graham, Fundamentals of Mechanical Vibrations, 2
nd

 Edition, Mc Graw-Hill, 2000. 

10. K. S. Graham, Advanced Vibration Analysis, 1
st
 Edition, CRC Press, 2006. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 انتقال حرارت جابجایي

(Convection Heat Transfer) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌تخصصی‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌آرام‌و‌جریان‌صورت‌بههای‌داخلی‌و‌خارجی‌انتقال‌حرارت‌از‌نوع‌جابجایی‌در‌جریانهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌است.مغشوش‌بیان‌

‌
 رئوس مطالب:

 استخراج‌قوانین‌بقا‌جرم،‌اندازه‌حرکت،‌قانون‌اول‌و‌دوم‌ترمودینامیک‌و‌تحلیل‌مقیاسی.،‌مفاهیم‌بنیادی -1

ی‌مرزی‌سرعت‌و‌گرمایی،‌روش‌انتگرالی،‌حل‌تشابهی،‌جریان‌روی‌صفحه‌تخت،‌هاهای‌مرزی‌آرام،‌لایهلایه‌ -2
 جریان‌از‌روی‌یک‌جسم‌با‌شکل‌اختیاری،‌شرایط‌مرزی‌حرارتی.

‌جریان‌‌ -3 ‌طول‌ورودی، ‌کانال، ‌جریان‌‌توسعهجریان‌آرام‌در ‌در ‌انتقال‌گرما ‌شار‌‌توسعهیافته، ‌دمای‌میانگین، یافته،
‌دیوا ‌در‌ناحیه‌ورودی،‌سرمایش‌مجموعه‌صفحات‌گرمایی‌یکنواخت‌در‌دیواره، ‌انتقال‌گرما ‌دمای‌یکنواخت، ره‌با

 یافته.‌توسعهموازی،‌خطوط‌گرما‌ثابت‌در‌جریان‌

مرزی،‌مدل‌طول‌اختلاط،‌توزیع‌سرعت،‌انتقال‌‌یهلامرزی‌مغشوش،‌معادلات‌میانگین‌زمانی،‌معادلات‌‌یهلاجریان‌ -4
 اجسام‌با‌اشکال‌دیگر.‌مرزی،‌جریان‌اطراف‌کره،استوانه‌و‌یهلاگرما‌در‌

‌نرخ‌کلی‌انتقال‌‌ -5 ‌توزیع‌سرعت،‌ضریب‌اصطکاک‌و‌کاهش‌فشار،‌ضریب‌انتقال‌گرما، جریان‌مغشوش‌در‌کانال،
 گرما‌با‌شرایط‌دیواره‌دما‌ثابت‌و‌دیواره‌شار‌گرمایی‌ثابت.

 انتقال‌حرارت‌جابجایی‌آزاد،‌جریان‌جابجایی‌آزاد‌داخلی‌و‌خارجی،‌جابجایی‌آزاد‌در‌مجاری‌بسته.‌ -6

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. A. Bejan, Convection Heat Transfer, 3

rd
 Edition, John Wiley & Sons, 2006. 

2. G. Nellis, and S. Klein, Heat Transfer, Cambridge University Press, 2012.  

3. F. Incorpera, and D. Dewitt, Introduction to Heat Transfer, 5
th

 Edition, John Wiley & 

Sons, 2007. 

4. I. Pop, and D. B. Ingham, Convective Heat Transfer, Elsevier, 2001. 

5. S. Kakaç, and Y. Yener, Convective heat transfer, CRC Press, 1995. 

6. L. C. Burmeister, Convective Heat Transfer, 2
nd

 Edition, John Wiley & Sons, 1993. 
7. V. S. Arpaci, Convection Heat Transfer, Prentice Hall, 1984.  
8. G. F. Naterer, Advanced heat transfer, CRC Press, 2018. 
9. E. Sparrow, J. Abraham, and J. Gorman, Advances in Heat Transfer, Elsevier, 2021. 

‌  

http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_1?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Gregory%20Nellis
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_3?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Sanford%20Klein
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Sad%C4%B1k+Kaka%C3%A7%22
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Yaman+Yener%22
http://www.amazon.com/Louis-C.-Burmeister/e/B001HMSNBS/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

  1 دینامیک سیالات محاسباتي

(Computational Fluid Dynamics I) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌تخصصی‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌عددی‌فراگیری‌حل‌معادلات‌اساسی‌جریان‌سیال‌در‌دو‌شکل‌دیفرانسیلی‌و‌انتگرالی‌به‌روشهدف‌از‌این‌درس‌
 در‌مسائل‌مختلف‌جریان‌سیال‌و‌انتقال‌گرما‌است.‌ها‌آنو‌کاربرد‌

‌
 رئوس مطالب:

‌یبند‌طبقه‌یال،س‌یانحاکم‌بر‌جر‌یجرم،‌مومنتم‌و‌انرژ‌یبا‌معادلات‌بقا‌ییآشنا‌یال،س‌یانجر‌یزیکبا‌ف‌ییآشنا -1
‌یان.شده‌معادلات‌جر‌ساده‌یها‌ها،‌فرم‌آن‌های‌یژگیو‌یانمعادلات‌حاکم‌و‌ب

‌معادلات‌د‌ییآشنا -2 ‌معادلات‌‌ییها‌مثال‌ی،ا‌پاره‌یفرانسیلبا ‌شراPDEاز ‌مرز‌یهاول‌یط، معادلات‌‌یبند‌طبقه‌ی،و
PDEهای‌یژگیو‌ی،ا‌و‌دستگاه‌معادلات‌پاره‌یا‌پاره‌ی‌معادله‌یک‌یتماه‌یینها،‌نحوه‌تع‌آن‌های‌یژگیو‌یانو‌ب‌‌

‌.رفتار‌مسائل‌خوش
مرتبه‌اول‌و‌دوم‌‌های‌یبتقر‌ی،و‌زمان‌یمشتقات‌مکان‌یبتقر‌یابر‌یلورت‌یمسئله،‌بسط‌سر‌یک‌یحل‌عدد‌یندفرآ -3

‌.متقارن‌و‌نامتقارن
‌ساز -4 ‌گسسته ‌محدود، ‌اختلاف ‌هدا‌یروش ‌صر‌،دائم‌یرغ‌یحرارت‌یتمعادله ‌برنامه‌FTCSیحروش ‌یسینو‌،

‌.FTCSدائم‌به‌روش‌‌یرغ‌یحرارت‌یتمسئله‌هدا‌یحل‌عدد‌یتمالگور‌یبرا‌یوتریکامپ
روش‌‌یبرا‌یو‌بررس‌یداریو‌پا‌یسازگار‌یی،همگرا‌ی،بازده‌محاسبات‌یممفاه‌ی،محاسبات‌یها‌روش‌نظریاصول‌ -5

‌.FTCSنمونه‌
‌یچاردسون،،‌رFTCSشامل‌روش‌‌یحصر‌یها‌روش‌یبررس‌ی،در‌حل‌معادلات‌سهمو‌یو‌ضمن‌یحصر‌یها‌روش -6

و‌دقت‌‌یداریپا‌ی،سازگار‌یبررس‌یکلسون،کرانک‌ن‌ی،شامل‌روش‌کاملاً‌ضمن‌یضمن‌یها‌دافورت‌فرانکل‌و‌روش
‌یابی‌مک‌برونکبه‌دقت‌حل‌‌یشافزا‌ی،ضمن‌یها‌روش‌یبرا‌یعدد‌یمرز‌یطها،‌نحوه‌اعمال‌شرا‌از‌روش‌یکهر
‌یچاردسون.ر

روش‌‌یم،و‌مستق‌یتکرار‌یها‌روش‌ی،ضمن‌یها‌روش‌یاحالت‌دائم‌‌یبرا‌یحل‌دستگاه‌معادلات‌جبر‌یها‌روش -7
‌الگورتوماس(‌یتم)الگور‌یسه‌قطر‌یسگوس،‌روش‌ماتر‌یحذف و‌‌یپنج‌قطر‌یبضرا‌یسماتر‌یتوماس‌برا‌یتم،

‌ی.بلوک‌یسه‌قطر
‌چندبعد -8 ‌محدود ‌اختلاف ‌ضمن‌یحصر‌یها‌روش‌ی،مسائل ‌د‌یو ‌معادله ‌حل‌‌ی،چندبعد‌یفیوژنحل روش

‌.ADI(،‌روش‌یکی)روش‌تفک‌یضمن‌یدوبعد‌یونفرمولاس
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 مکانيکگروه مهندسي 

از‌معادلات‌حاکم،‌معادله‌‌یریگ‌انتگرال‌یال،س‌یانحاکم‌بر‌جر‌یمعادلات‌بقا‌یفرانسیلیروش‌حجم‌محدود،‌شکل‌د -9
شبکه،‌‌یدخالص،‌تول‌یفیوژنمعادله‌د‌یروش‌حجم‌محدود‌برا‌یریکارگ‌گوس،‌به‌یورژانسد‌نظریه‌ی،انتقال‌عموم
‌ی.مثال‌عدد‌یکو‌حل‌معادله‌به‌روش‌حجم‌محدود،‌حل‌‌یگسسته‌ساز

‌برا -10 ‌مسئله‌جابجا‌-یی‌مسائل‌جابجا‌یروش‌حجم‌محدود ‌‌-یی‌نفوذ، ‌یگسسته‌ساز‌یها‌روش‌بعدی،‌کینفوذ
نحوه‌‌ییک،و‌روش‌کو‌یروش‌توان‌یبرید،روش‌ه‌ی،روش‌بالادست‌ی،شامل‌روش‌اختلاف‌مرکز‌ییجمله‌جابجا
‌هر ‌روش‌یکتوسعه ‌برا‌از ‌‌یها ‌دو ‌‌یها‌روش‌های‌یژگیو‌ی،بعد‌سه‌یامسائل ‌گسسته مسائل‌‌سازیمختلف

‌بودن.‌یرپذ‌لنفوذ،‌خواص‌بقائی‌بودن،‌محدود‌بودن‌و‌انتقا‌-یی‌جابجا
دائم،‌شبکه‌جابجا‌شده،‌خواص‌شبکه‌جابجا‌شده،‌‌های‌یانسرعت‌در‌جر‌-‌کوپل‌فشار‌یدانحل‌م‌های‌یتمالگور -11

‌الگور‌یمعادلات‌مومنتم‌رو‌ینحوه‌گسسته‌ساز ‌الگور‌SIMPLEیتمشبکه‌جابجا‌شده، ،‌‌SIMPLERهای‌یتم،
SIMPLECو‌‌PISOیطها،‌نحوه‌اعمال‌شرا‌از‌آن‌یکهر‌یبو‌معا‌یاو‌مزا‌یمپلس‌یتمها‌با‌الگور‌آن‌یها‌،‌تفاوت‌

 .مختلف‌در‌شبکه‌جابجا‌شده‌یمرز

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد
 

‌نداردبازدید: 
‌

 اصلي: منابع
1. C. A. J. Fletcher, Computational Techniques for Fluid Dynamics 1, Springer, 1991. 

2. J. Tannehill, D. Anderson, and R. Pletcher, Computational Fluid Mechanics and Heat 

Transfer, 2
nd

 Edition, Taylor & Francis, 1997. 

3. S. Patankar, Numerical heat transfer and fluid flow, 1
st
 Edition, Taylor & Francis, 1989. 

4. K. A. Hoffmann, and S. T. Chiang, Computational Fluid Dynamics, 3
rd

 Edition, 

Engineering Education System, 1998. 

5. H. W. Oh, Computational Fluid Dynamics, Engineering Education System, 2010. 

6. H. K. Versteeg, and W. Malalasekera, An Introduction to Computational Fluid Dynamics‌
–‌ the Finite Volume Method, Longma Group Ltd, 2007. 

7. T. J. Chung, Computational Fluid Dynamics, Cambridge University Press, 2002.  

8. O. Zikanov, Essential Computational Fluid Dynamics, John Wiley & Sons, 2019.  

9. J. Tu, G. H. Yeoh, and C. Liu, Computational Fluid Dynamics: a Practical Approach, 

Butterworth-Heinemann, 2018. 

‌  

http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22C.+A.+J.+Fletcher%22&source=gbs_metadata_r&cad=8
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=John%20Tannehill
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_3?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Dale%20Anderson
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Richard%20Pletcher
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Klaus%20A.%20Hoffmann
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Steve%20T.%20Chiang
http://www.google.com/url?sa=t&rct=j&q=an+introduction+to+computational+fluid+dynamics+versteeg+&source=web&cd=1&ved=0CB0QFjAA&url=http%3A%2F%2Fwww.scribd.com%2Fdoc%2F7504135%2FAn-Introduction-to-Computational-Fluid-Dynamics-Versteeg&ei=NXzTTsy7HciKhQe06fSvDQ&usg=AFQjCNF_CWAu9eQqkJUzM6il6vldUNm4lA
http://www.google.com/url?sa=t&rct=j&q=an+introduction+to+computational+fluid+dynamics+versteeg+&source=web&cd=1&ved=0CB0QFjAA&url=http%3A%2F%2Fwww.scribd.com%2Fdoc%2F7504135%2FAn-Introduction-to-Computational-Fluid-Dynamics-Versteeg&ei=NXzTTsy7HciKhQe06fSvDQ&usg=AFQjCNF_CWAu9eQqkJUzM6il6vldUNm4lA
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22T.+J.+Chung%22
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 مکانیک سیالات پیشرفته

(Advanced Fluid Mechanics) 
‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌تخصصی‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌ ‌سادهبیان‌حل‌معادلات‌اساسی‌جریان‌سیال‌در‌دو‌شکل‌دیفرانسیلی‌و‌هدف‌از ‌کاربرد‌انتگرالی، سازی‌و
‌در‌مسائل‌مختلف‌جریان‌سیال‌است.‌ها‌آن
‌

 رئوس مطالب:

‌ناویرمعادلات‌اساسی‌جریان‌سیال،‌طبقه -1 ‌معادلات‌پیوستگی، ‌شرایط‌مرزی،‌‌-‌بندی‌معادلات، ‌انرژی، استوکس،
 مرزی،‌معادلات‌انتگرالی.‌یهلابعد‌سازی‌معادلات،‌تابع‌جریان،‌جریان‌خزشی،‌جریان‌بی

‌مرکز‌همهای‌برای‌معادلات‌جریان‌سیال‌لزج،‌جریان‌بین‌دو‌صفحه‌موازی،‌جریان‌بین‌استوانه‌شده‌ارائههای‌حل -2
 گردان،‌جریان‌درون‌کانال‌مدور‌و‌کانال‌غیر‌مدور.

‌جریان‌خزشی‌روی‌اجسام‌ -3 ‌نزدیکی‌یک‌نقطه‌سکون، ‌تحلیل‌جریان‌در ‌متحرک، ‌مرز تحلیل‌جریان‌ناپیوسته‌با
 ور.غوطه

 تانسیل،‌میدان‌جریان‌پتانسیل،‌چشمه‌و‌چاه،‌گردابه،‌دابلت،‌ترکیب‌اجزا.جریان‌پ -4

مرزی‌جریان‌آرام،‌معادلات‌انتگرالی،‌معادلات‌دیفرانسیلی،‌جریان‌آرام‌بر‌روی‌صفحه‌تخت،‌جدایش‌جریان،‌‌یهلا -5
 های‌بدون‌برش،‌جریان‌آرام‌بر‌روی‌استوانه‌و‌کره.اسکن،‌جریان‌-های‌گوشه‌فالکنر‌جریان

‌مغشوش‌تراکمجریا -6 ‌ن ‌انتگرالی ‌و ‌دیفرانسیلی ‌معادلات ‌مغشوش، ‌جریان ‌در ‌رینولدز ‌معادلات مرزی‌‌یهلاناپذیر،
 سازی‌اغتشاش.مرزی‌روی‌صفحه‌تخت،‌مدل‌یهلای،‌جریان‌مغشوش‌در‌کانال‌مدور‌و‌غیر‌مدور،‌دوبعدمغشوش‌

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
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 منابع اصلي:
1. T. C. Papanastasiou, G. C. Georgiou, and A. N. Alexandrou, Viscous Fluid Flow, CRC 

Press, 2000. 

2. F. M. White, Viscous Fluid Flow, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill, 2013. 

3. R. L. Panton, Incompressible Flow, 4
th

  Edition, Wiley, 2013. 

4. H. Schlichting, and K. Gersten, Boundary-Layer Theory, Springer, 2000. 
5. G. K. Batchelor, An Introduction to Fluid Dynamics, Cambridge University Press, 1974. 

6. H. Song, Engineering Fluid Mechanics, Springer, 2018. 

7. D. F. Elger, B. A. LeBret, C. T. Crowe, and J. A. Roberson, Engineering Fluid 

Mechanics, 12
th

 Edition, Wiley, 2019. 

8. I. G. Currie,  Fundamental Mechanics of Fluids, 4
th

 Edition, CRC Press, 2012. 

9. W. Graebel, Advanced Fluid Mechanics, Academic Press, 2007. 

 

https://www.wiley.com/en-us/search?pq=%7Crelevance%7Cauthor%3AClayton+T.+Crowe
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ینامیکالاستود

(Elastodynamics) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

های‌تحلیلی‌یا‌حاکم‌بر‌حرکت‌موج‌در‌جامدات،‌نحوه‌استخراج‌معادلات‌حاکم‌و‌روشهدف‌از‌این‌درس‌معرفی‌اصول‌
‌ ‌امپدانس‌محیط، ‌درک‌مفاهیم ‌حل، ‌پدیده‌شکستعددی ‌انعکاس‌در ‌از‌و ‌کاربردها ‌بررسی ‌همراه ‌به ‌موجی، های

 های‌غیر‌مخرب‌است.آزمونفراصوت‌تا‌

 
 رئوس مطالب:

 ی‌الاستیک.بعد‌سههای‌پیوسته‌یک،‌دو‌و‌انتشار‌امواج،‌محیط‌نظریهای‌بر‌مقدمه -1

 ها.میدان‌سرعت‌و‌تغییر‌شکل،‌نرخ‌تغییر‌کمیت -2

 بقای‌جرم‌و‌اندازه‌حرکت،‌امواج‌هارمونیک‌و‌شار‌انرژی. -3

 ی‌الاستیسیته،‌سینماتیک‌و‌دینامیک‌تغییر‌شکل.بعد‌سهمعادلات‌اساسی‌ -4

 روابط‌متشکله‌تنش‌و‌کرنش‌در‌حیطه‌کشسان. -5

 مرزی‌و‌اولیه،‌میدان‌پتانسیل‌جابجایی.اصل‌هامیلتون‌و‌شرایط‌ -6

 های‌الاستودینامیک،‌روابط‌متقابل.نظریه -7

 های‌اسکالر‌و‌برداری،‌تجزیه‌هلمهولتز.پتانسیل -8

 های‌پایه‌تکین‌در‌حل‌الاستودینامیک،‌نمایش‌انتگرالی.پاسخ -9

 های‌نامحدود،‌امواج‌تخت‌و‌کروی.امواج‌در‌محیط -10

 ی.ا‌هیچندلاها‌زاویه‌انتشار،‌امواج‌هارمونیک‌در‌محیط‌برحسبر‌انتشار‌جبهه‌موج،‌نمودار‌سرعت‌انتشا -11

 ها،‌شرایط‌مرزی،‌امواج‌ریلی‌و‌استونلی.و‌عبور‌در‌مرز‌لایه‌بازتاب -12

 ،‌ضربه‌در‌میله.هیلا‌کلمب،‌حرکت‌گذرا‌از‌ی‌مسئله،‌امواج‌گذرا،‌شده‌تیهداامواج‌ -13

 امواج‌کشسان.‌شکست -14

 ای‌و‌کروی،‌ترک.ناخالصی‌استوانه -15

 های‌ناهمگن.سطحی،‌سرعت‌فاز‌و‌گروه،‌پاشش‌در‌محیطامواج‌ -16

 با‌سطح‌آزاد،‌امواج‌لمب‌و‌لاو.‌کنش‌برهم -17

‌ها،‌تقریب‌برن،‌روش‌ری.های‌بسط‌مجانبی‌انتگرالهای‌مجانبی،‌روشروش -18
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 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

 ندارد بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. Wave Motion In Solids, Wave Equations, Analytical And Numerical Solutions, Ultrasonic 

NDE. 

2. J. Achenbach, Wave Propagation in Elastic Solids, 1
st
 Edition, Elsevier Science, 1984. 

3. A. C. Eringer, Elastodynamics,‎Рипол‎Классик,‎1974.‎ 

4. E. Kausel, Fundamental solutions in elastodynamics: a compendium, Cambridge 

University Press, 2006.  

5. M. Franke, Discretisation techniques for large deformation computational contact 

elastodynamics, 1
st
 Edition, KIT Scientific Publishing, 2014. 

6. K. F. Graff, Wave motion in elastic solids, Courier Corporation, 2012. 

‌  
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 الاستیسیته

(Elasticity) 
‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌ ‌تحلیل‌هدف‌از ‌الاستیک‌تحت‌بارگذاری‌خارجی، ‌جامد ‌مواد ‌کرنش‌در ‌میدان‌تنش‌و فراگیری‌محاسبه
‌ی‌و‌کاربردی‌است.بعد‌سهی،‌دوبعدپیچیده‌‌مسائل

 رئوس مطالب:

‌تانسورهای‌ا‌مقدمه -1 ‌تانسورها، ‌انتقال ‌قاعده ‌کرنش، ‌تنش‌و ‌تانسورهای ‌خواص‌تانسورها، ‌تانسوری، ‌آنالیز ‌بر ی
 متقارن‌و‌نامتقارن.

2- ‌ ‌تشریح‌فضایی‌و‌مادی‌کرنش، ‌جابجایی‌و‌کرنش، ‌معادلات‌سازگاری‌کرنش‌رخطیغی‌ها‌کرنشتغییر‌شکل، ی،
 سنت‌ونان.

‌تابع‌تنش‌ -3 ،‌معادلات‌سازگاری‌ناویر‌و‌مسائلیری‌و‌کاربرد‌آن‌در‌حل‌اتنش‌و‌تعادل،‌ترکشن‌روی‌سطح‌مایل،
‌میشل.‌-بلترامی‌

‌استراتژیبند‌فرمول -4 ‌و ‌‌ی ‌الاستی‌مسائلهای‌حل ‌در ‌بند‌فرمولسیته، ‌دوبعد‌مسائلی ‌و ‌بعد‌سهی ‌حل ‌مسائلی،
 .یبعد‌سهی‌و‌دوبعد

انرژی‌ی‌مکانیکی‌مواد‌همسانگرد‌و‌ناهمسانگرد،‌ها‌ثابتی‌تعیین‌ها‌شیآزمای‌مکانیکی‌مواد،‌ها‌ثابت،‌رفتار‌مواد -5
 ‌کرنشی‌و‌قضایای‌مربوطه.‌

 حرارتی.‌‌مسائلحرارتی‌در‌دستگاه‌دکارتی‌و‌قطبی،‌حل‌‌مسائلی‌بند‌فرمولترموالاستیسیته،‌ -6

‌پیچش‌ها‌استوانهپیچش‌ -7 ‌مرکب، ‌همبند ‌پیچش‌نواحی ‌ساده، ‌پیچش‌نواحی ‌قیاس‌غشایی، ‌تنش‌پرانتل، ‌تابع ،
 مقاطع‌نازک‌باز‌و‌بسته.

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 
‌ندارد بازدید:
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 منابع اصلي:
1. M. H. Sadd, Elasticity: Theory, Applications, and Numerics, 3

rd
 Edition, Academic Press, 

2014. 

2. A. Constantinescu, and A. Korsunsky, Elasticity with Mathematica: An Introduction to 

Continuum Mechanics and Linear Elasticity, Cambridge University Press, 2012. 

3. J. R. Barber, Elasticity, 2
nd

 Edition, Kluwer Academic Publisher, 2004.  

4. S. P. Timoshenko, and J. N. Goodier, Theory of Elasticity, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill 

Education, 1970.  

5. R. B. Hetnarski, and J. Ignaczak, The Mathematical Theory of Elasticity, CRC Press, 

2016. 

6. A. E. Armenàkas, Advanced Mechanics of Materials and Applied Elasticity, CRC Press, 

2016. 

7. C. D. Coman, Continuum Mechanics and Linear Elasticity, Springer Netherlands, 2020. 

‌  
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 یشرفتهپ یرمخربغ یها آزمون

(Advanced Non-destructive Testing) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌سیستم‌یکپارچههدف‌این‌درس‌ ‌قطعه‌یا ‌ایجاد‌یا‌و‌عملکرد‌در‌تداخل‌ایجاد‌بدون‌شناسایی‌و‌ارزیابی‌خواص‌ماده،
‌هرگونه‌ ‌آن‌با ‌فرایند‌از‌قطعه‌بعد‌هر‌صحت‌از‌اطمینان‌که‌برای‌غیر‌مخرب‌استهای‌زمونی‌آریکارگ‌بهآسیب‌در
 گیرد.مورد‌بازرسی‌قرار‌می‌لهیوس‌نیبد‌مختلف‌ادوار‌در‌استفاده‌فرایند‌در‌یا‌و‌ساخت

‌‌
 رئوس مطالب:

،‌رفلزاتیغشکست‌در‌فلزات‌و‌،‌شکست‌یها‌سمیمکان:‌مفاهیم‌مکانیک‌شکست‌اساس‌برآشنایی‌با‌اصول‌ارزیابی‌ -1
 .ترک‌ترک‌و‌رشد

‌کنترل‌کیفیت‌و‌قابلیت‌اطمینان -2 ‌مبانی‌کنترل‌کیفیت‌:آشنایی‌با و‌جایگاه‌آن‌در‌کنترل‌‌ها‌یبازرسمعرفی‌انواع‌،
 ی.ریگ‌اندازهدقت،‌صحت‌و‌عدم‌قطعیت‌در‌‌ی،ریگ‌نمونه،‌کیفیت‌آماری

عبور،‌بازتاب‌‌،موجمعادله‌انتشار‌،‌مبانی‌آزمون‌فراصوتی(:‌پیشرفته‌التراسونیک‌یها‌روشروش‌بازرسی‌فراصوتی‌) -3
‌،تولید‌امواج‌فراصوتی‌یها‌روش،‌پراکندگی‌امواج‌فراصوتی‌،تافد‌،شده‌تیهداامواج‌‌،استهلاک‌موج‌،و‌شکست‌موج

‌یها‌هیآراروش‌‌،بازرسی‌جوش‌توسط‌امواج‌فراصوتی‌،ارزیابی‌عیوب‌یها‌روش‌،انجام‌آزمون‌فراصوتی‌یها‌روش
 .فازی

‌روش‌نشت‌آوایی‌)آکوستیک‌امیشن -4 ‌و‌معایب‌،مورداستفادهتجهیزات‌‌،ی‌روش‌نشت‌آواییمبان(: ‌مزایا ‌،کاربردها،
 .صیتشخ‌قابلعیوب‌

‌مودال -5 ‌روش‌آنالیز ‌مودال: ‌آنالیز ‌ارتعاشی‌،مبانی ‌آزمون‌،مدهای ‌انجام ‌معایب‌،نحوه ‌و ‌مزایا عیوب‌‌،کاربردها،
 .صیتشخ‌قابل

‌آزمون‌حرارتی‌،تجهیزات‌بازرسی‌حرارتی‌،مبانی‌بازرسی‌حرارتی‌:روش‌بازرسی‌حرارتی -6 کاربردها،‌‌،روش‌انجام
 .صیتشخ‌قابلعیوب‌‌،ها‌تیمحدودمزایا‌و‌

‌،تجهیزات‌و‌روش‌انجام‌آزمون،‌مبانی‌روش‌مایع‌نافذ(:‌)روش‌مایع‌نافذ‌و‌ذرات‌مغناطیسی‌یابی‌نشتروش‌آزمون‌ -7
‌ ‌و ‌مزایا ‌روش‌انجام‌آزمون‌،مبانی‌روش‌ذرات‌مغناطیسی‌،ها‌تیمحدودکاربردها، ‌تجهیزات‌و ‌و‌کا، ‌مزایا ربردها،

 .صیتشخ‌قابلعیوب‌،‌معایب

‌آزمون‌مؤثرپارامترهای‌‌،تجهیزات‌و‌روش‌انجام‌آزمون‌،مبانی‌آزمون‌گردابی‌:بازرسی‌توسط‌جریان‌گردابی -8 ،‌در
 .صیتشخ‌قابلعیوب‌‌،ها‌تیمحدودکاربردها،‌مزایا‌و‌
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‌هولوگرافی -9 ‌روش :‌ ‌انواع ‌و ‌آزمون‌،هولوگرافی‌یها‌روشمبانی ‌انجام ‌نحوه ‌و ‌و‌‌،تجهیزات ‌مزایا کاربردها،
 .ها‌تیمحدود

‌رادیوگرافی -10 ‌پرتونگاری‌:آزمون ‌پرتونگاری‌،مبانی ‌انجام ‌نحوه ‌و ‌پرتونگاری‌،تجهیزات ‌نتایج‌،فیلم ‌،تفسیر
 .کاربردها،‌مزایا‌و‌معایب‌،صیتشخ‌قابلعیوب‌‌،در‌پرتونگاری‌مؤثرپارامترهای‌‌،پرتونگاری‌یها‌کیتکن

 .ها‌تیمحدودکاربردها،‌مزایا‌و‌‌،تجهیزات‌و‌نحوه‌انجام‌آزمون،‌مبانی‌آزمون‌رپلیکا:‌(Replica)‌رپلیکاآزمون‌ -11

‌چشمی -12 ‌یا ‌شهودی ‌بازرسی ‌چشمی‌:روش ‌آزمون ‌آزمون‌،مبانی ‌انجام ‌نحوه ‌و ‌و‌‌،تجهیزات ‌مزایا کاربردها،
 .ها‌تیمحدود

 .نوین‌بازرسی‌غیرمخرب‌یها‌روش -13

 .ارزیابی‌غیرمخرب‌یها‌روشاستانداردهای‌مربوط‌به‌ -14

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 منابع اصلي:

1. R. Prakash, Non-destructive Testing Techniques, New Age Science, 2009. 

2. B. Raj, T. Jayakumar, and M. Thavasimuthu, Practical Non-destructive Testing, 2
nd

 

Edition, Woodhead Publishing, 2002.  

3. P. E. Mix, Introduction to Nondestructive Testing: A Training Guide, 2
nd

 Edition, John 

Wiley & Sons, 2005.  

4. J. B. Hull, and J. Vernon, Non-Destructive Testing, Macmillan International Higher 

Education, 2015. 

5. J. P. Balayssac, and V. Garnier, Non-destructive Testing and Evaluation of Civil 

Engineering Structures, 1
st
 Edition, Elsevier Science, 2017. 

 

‌  
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 مکانيکگروه مهندسي 

 آنالیز تانسوری و کاربردها

(Tensor Analysis with Applications) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌عملي:تعداد واحد 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌قوانین‌اساسی‌و‌کاربردی‌آنالیز‌تانسوری‌در‌مهندسی‌هینظرهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌مفاهیم‌پیشرفته، های‌اولیه،
 است.

‌
 رئوس مطالب:

و‌سطوح‌مرزی.‌گاوس‌-گرین‌‌هیتانسورها،‌نظرمقدمه،‌تعاریف‌اولیه،‌بردارها‌و‌ -1
ها،‌قوانین‌بقا،‌دستگاه‌مختصات‌‌ها‌و‌سینماتیک،‌دستگاه‌مختصات‌لاگرانژی‌و‌اویلری،‌تبدیل‌دستگاهتغییر‌شکل -2

 و‌ناوردا.‌وردا‌همغیر‌کارتزین،‌مشتقات‌

‌-الخط،‌تانسور‌نرخ‌تغییر‌شکل،‌تانسور‌متریک،‌معادلات‌سازگاری،‌تانسور‌ریمان‌‌تانسور‌کرنش،‌دستگاه‌منحنی -3
 ستوفل.کری

‌انتقال‌مختصات‌برای‌تنش‌و‌کرنش،‌دستگاه‌منحنی‌الخط،‌تنش‌با‌ -4 ‌تانسور‌تنش، ی‌ها‌کرنشتعادل‌و‌سینتیک،
 بزرگ.

ای،‌کرنش‌بیان‌تانسوری‌مباحث‌مرتبط‌با‌الاستیسیته،‌معادلات‌حالت‌برای‌اجسام‌الاستیک‌خطی،‌تنش‌صفحه -5
 ای،‌معادلات‌ناویر،‌اصول‌انرژی،‌جریان‌سیال.صفحه

‌هندسه‌ -6 ‌کاربرد‌مشتقات‌‌نظریهو‌سطوح‌خمیده، ‌قوانین‌کرشهف، ‌قانون‌الاستیک، ‌انحناء‌وردا‌همپوسته‌و‌ورق، ،
 ی‌انحناء.تانسورها،‌شکل‌ترکیبی‌تانسور‌متریک،‌ها‌پوستهگاوس،‌سینماتیک‌تغییر‌شکل‌در‌

 نسبیت،‌مختصات‌مینکوسکی،‌تانسور‌شبه‌ریمانی،‌مشخصات‌بیونچی.‌کلیاتی‌از‌نظریه -7

‌
 ابي:روش ارزی

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 اصلي: منابع
1. W. Flügge, Tensor Analysis and Continuum Mechanics, 1

st
 Edition, Springer, 1972. 

2. T. J. Chung, Applied Continuum Mechanics, Cambridge University Press, 1996. 

3. J. Bonet, A. J. Gil, and R. D. Wood, Worked Examples in Nonlinear Continuum 

Mechanics for Finite Element Analysis, Cambridge University Press, 2012. 

4. J. Bonet, and R. D. Wood, Nonlinear Continuum Mechanics for Finite Element Analysis, 

2
nd

 Edition, Cambridge University Press, 2008. 

5. J. Mardsen, T. Ratiu, and R. Abraham, Manifolds, Tensor Analysis and Applications, 3
rd

  

Edition, Springer, 2007. 

6. J. G. Simmonds, A Brief on Tensor Analysis, 2
nd

 Edition, Springer, 1994. 

7. A. J. McConnell, Applications of Tensor Analysis, Courier Corporation, 2014. 

8. L. Qi, and Z. Luo, Tensor Analysis: Spectral Theory and Special Tensors, Society for 

Industrial and Applied Mathematics, 2017. 

9. E. Nelson, Tensor Analysis, Princeton University Press, 2015. 

‌  
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 1 لاستیسیتهپ

(Plasticity I)

‌‌3اد واحد نظری:تعد
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌‌های‌مختلف‌مربوط‌به‌تغییر‌شکل‌هیپس‌از‌رسیدن‌به‌نقطه‌تسلیم‌و‌نظررفتار‌مواد‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.‌ماندگار‌

‌
 رئوس مطالب:

‌تنش‌ -1 ‌تأثیر ‌تسلیم، ‌سطح ‌مفهوم ‌پلاستیک، ‌الاستیک‌و ‌شکل ‌تغییر ‌پلاستیسیته، ‌نرخ‌استات‌یدروهمفاهیم یک،
 کرنش‌و‌دما‌بر‌منحنی‌تنش‌و‌کرنش،‌بارگذاری‌ساده‌و‌مختلط.

2- ‌ ‌ترسکا ‌معیار ‌تسلیم، ‌سطح ‌تسلیم، ‌منحنی ‌تسلیم، ‌فون‌سن‌-معیارهای ‌معیار ‌بارگذاری،‌‌ونان، ‌منحنی مایزس،
‌داری،‌توصیف‌ریاضی‌و‌هندسی‌سطح‌تسلیم.منحنی‌باربر

‌معادلات‌پرانتل‌‌هینظر -3 ‌کرنش‌سختی، ‌قانون‌جریان، ‌نظریه‌-جریان‌پلاستیسیته، ‌-ونان‌‌پلاستیسیته‌سن‌راس،
 مایزس،‌قانون‌جریان‌وابسته،‌فرضیه‌دراکر،‌تحدب‌سطح‌بارگذاری.‌فون

‌ریمان.‌مسئلهکوشی،‌‌مسئلهیار‌سرحدی،‌ها،‌مع‌پلاستیک،‌خطوط‌لغزش‌و‌خواص‌آن‌-معادلات‌تعادل‌الاستیک‌ -4
 ،‌جنبشی‌و‌ترکیبی.همسانگردشامل‌‌ها‌یشوندگ‌سختی،‌انواع‌شوندگ‌سختی،‌کرنش‌سختی،‌قوانین‌کار‌سخت -5

 الگوریتم‌برگشت‌روی‌سطح،‌الگوریتم‌نگاشت‌بازگشتی‌و‌انواع‌آن. -6

 ی‌پلاستیسیته‌هیل.ناهمسانگردی‌ها‌هینظرپلاستیک‌مواد‌ناهمسانگرد،‌‌-مواد‌ناهمسانگرد،‌معادلات‌الاستیک‌ -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 منابع اصلي:
1. D. Rees, Basic Engineering Plasticity: An Introduction with Engineering and 

Manufacturing Applications, Elsevier Science, 2012. 

2. J. Lubliner, Plasticity Theory, Dover Publications, 2008. 

3. J. Chakrabarty, Theory of Plasticity, 3
rd

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2006. 

4. L. M. Kachanov, Fundamentals of the Theory of Plasticity, Dover Publications, 2004. 

5. W. Brocks, Plasticity and Fracture, Springer International Publishing, 2018. 

6. Z. Wang, W. L. Hu, S. J. Yuan, and X. S. Wang, Engineering Plasticity, Wiley, 2018. 

‌  

http://www.amazon.com/Jacob-Lubliner/e/B001ITXNBK/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Jagabanduhu%20Chakrabarty
http://www.amazon.com/L.-M.-Kachanov/e/B001HPOVUW/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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  2پلاستیسیته 

(Plasticity II)

‌‌3احد نظری:تعداد و
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1پلاستیسیته‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

های‌‌های‌مختلف‌مربوط‌به‌تغییر‌شکل‌هیپس‌از‌رسیدن‌به‌نقطه‌تسلیم‌و‌نظرفراگیری‌رفتار‌مواد‌هدف‌از‌این‌درس‌
‌است.ماندگار‌

 
 رئوس مطالب:

ای،‌‌ای،‌معادلات‌مشخصه‌در‌حالت‌کرنش‌صفحه‌کرنش‌صفحه‌مسئلههای‌اسپیلاین،‌روابط‌پایه‌در‌‌میدان‌نظریه -1
 ی.کار‌سختمعادلات‌هنکی‌و‌گرینگر،‌اثر‌

‌میدان -2 ‌هندسه ‌آن، ‌اهمیت ‌و ‌صفحه‌هدوگراف ‌کرنش ‌حالت ‌در ‌پاسخ ‌ناگسستگی ‌اسپیلاین، ‌شرایط‌‌های ای،
 ناگسستگی‌و‌تکینگی‌تنش.

‌های‌ماتریسی‌و‌تحلیلی‌اسپیلاین‌و‌هدوگراف،‌مسائل‌مقدار‌مرزی‌نوع‌اول،‌دوم‌و‌سوم،‌روشهای‌‌ترسیم‌میدان -3
 گیری‌ریمان.‌‌بندی‌ماتریسی،‌روش‌انتگرال‌تحلیلی،‌فرمول‌پاسخ،‌نظریه

4- ‌ ‌تنش،‌‌مسائلبرخی ‌از ‌عاری ‌یک‌مرز ‌ایجاد ‌مستقیم، ‌حدی ‌نزدیک‌یک‌خط ‌اسپیلاین ‌میدان ‌مرزی، مقدار
 پیلاین،‌اصول‌پایه،‌تشابه‌هندسی.های‌اس‌نهی‌میدان‌برهم

‌اثر‌فرارفت‌و‌ -5 ‌معادلات‌متشکله‌الاستیک‌کار‌سختقانون‌اشمید،‌مودهای‌تک‌لغزش‌و‌چند‌لغزشی، -ی‌پنهان،
‌ی‌ناکادا‌و‌که،‌مدل‌آسارو‌و‌نیدلمن.دو‌پارامتری‌تک‌کریستال،‌مدل‌تیلور،‌مدل‌شوندگ‌سختپلاستیک‌و‌

های‌لغزش،‌اصل‌کار‌کمینه،‌انتخاب‌سیستم‌لغزش‌برای‌مواد‌الاستیک‌‌پلاستیسیته‌چند‌کریستالی،‌تعیین‌سیستم‌ -6
 پلاستیک،‌مدل‌پلاستیک‌صلب‌تیلور،‌مدل‌کرونیکر،‌بودیانسکی‌و‌وو.‌-

 ی‌همسانگرد‌و‌سینماتیک.شوندگ‌سختپلاستیسیته‌بدون‌سطح‌تسلیم،‌‌نظریه -7

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. H. C. Wu, Continuum Mechanics and Plasticity, CRC Press, 2005. 

2. A. Anandarajah, Computational Methods in Elasticity and Plasticity Solids and Porous 

Media, Springer, 2010. 

3. J. Chakrabarty, Theory of Plasticity, 3
rd

 Edition, Elsevier, 2006. 

4. A. S. Khan, and S. Huang, Continuum Theory of Plasticity, John Wiley & Sons, 1995. 

5. W. Brocks, Plasticity and Fracture, Springer International Publishing, 2018. 

6. Z. Wang, W. L. Hu, S. J. Yuan, and X. S. Wang, Engineering Plasticity, Wiley, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 تحلیل تجربي تنش

(Experimental Stress Analysis) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

در‌مهندسی‌مکانیک‌‌ها‌آنهای‌هیتنش‌و‌کرنش‌و‌نظر‌گیریهای‌تجربی‌برای‌اندازهروشهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.

‌
 رئوس مطالب:

 ،‌تانسورهای‌تنش،‌قوانین‌انتقال‌تانسورها،‌گلبرگ‌تنش.یازموردنالاستیسیته‌مقدماتی‌ -1

2- ‌ ‌شامل ‌مقدماتی ‌ها‌روشمکانیک‌شکست ‌مودهای ‌انرژی، ‌رهایش ‌نرخ ‌تنش، ‌شدت ‌ضریب ‌تعیین ‌گانه‌سهی
 شکست،‌پلاستیسیته‌نوک‌ترک،‌ناپایداری‌و‌کنترل‌ترک.

‌تنش‌نظریه -3 ‌انواع‌پوششروش‌پوشش‌ترد، ‌الگوهای‌ترک‌پوشش‌ترد، ‌روش‌آزمایش‌با‌های‌پوشش، های‌ترد،
 پوشش‌ترد.

‌روش -4 ‌تحلیل‌نتایج‌تجربی، ‌انواع‌گ‌اندازههای‌بازرسی‌و ‌انواع‌ها‌سنج‌کرنشیری‌کرنش، ‌پل‌وتستون، ‌پتانسیومتر ،
‌هادی.‌یمهنی‌ها‌سنج‌کرنشها،‌تحلیل‌نتایج‌کرنش‌سنجی،‌معرفی‌رزت

های‌خطی‌و‌دایروی،‌فتوالاستیسیته‌های‌فتوالاستیسیته،‌پلاریسکوبهیهای‌مقدماتی‌نزر،‌پلاریسکوب،‌نظرهینظر -5
 ی.دوبعد

6- ‌ ‌کرومات‌یزواالگوهای‌فرینج، ‌مشخصهکل‌یزوایک‌و ‌مقدمهینیک، ‌فتوالاستیسیته، ‌فتوالاستیسیته‌های‌مدل ای‌بر
 ی.‌‌بعد‌سه

 ها‌با‌خاصیت‌دو‌شکستی.معرفی‌پوشش -7

 
 ش ارزیابي:رو

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 
‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. U. C. Jindal, Experimental Stress Analysis, Pearson Education, 2012. 

2. J. W. Dally, and W. F. Riley, Experimental Stress Analysis, College House Enterprises, 

2005.  

3. J. F. Doyle, Modern Experimental Stress Analysis: Completing the Solution of Partially 

Specified Problems, John Wiley & Sons, 2004. 

4. R. C. Dove, and P. H. Adams, Experimental Stress Analysis and Motion Measurement, 

Colombus, 1964. 

5. A. Freddi, G. Olmi, and L. Cristofolini, Experimental Stress Analysis for Materials and 

Structures: Stress Analysis Models for Developing Desing Methodologies, Springer, 

2015. 

6.  K. S. K. Karuppasamy, and P. S. Balaji, Applications and Techniques for Experimental 

Stress Analysis, IGI Global, 2019. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ترموالاستیسیته

(Thermoelasticity) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌الاستیسیته‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌و‌تنشتحلیل‌کرنشهدف‌از های‌حرارتی‌در‌اجسام‌الاستیک‌تحت‌اثر‌میدانیجادشده‌اهای‌ها
‌است.

‌
 رئوس مطالب:

‌معادله‌ترموالاستیسیته‌و‌جواب -1 ‌معادله‌هدایت‌حرارتی، ‌اصول‌اصول‌ترمودینامیکی‌الاستیسیته، های‌عمومی‌آن،
‌ترموالاستیسیته‌مزدوج.‌مسائلتغییرات‌برای‌

‌ت‌مسائل -2 ‌و ‌مکانی ‌تغییر ‌بیان ‌ترموالاستیسیته، ‌در ‌ایستا ‌نیمه ‌‌مسائلنشی ‌بتی ‌قضیه ‌تعمیم ‌-ترموالاستیسیته،
‌ماکسول‌به‌ترموالاستیسیته.

3- ‌ ‌دیسکیردائمی‌ورقغمعادلات‌هدایت‌حرارتی‌دائمی‌و ‌میدان‌حرارتی‌در ‌استوانهها، ‌و ‌میدان‌حرارتی‌در‌ها ها،
‌های‌با‌تغییرات‌حرارتی‌خطی‌در‌ضخامت.ورق

ای‌میدان‌حرارت،‌تحلیل‌نتایج‌و‌استوانه‌با‌تقارن‌صفحه‌ی‌ترموالاستیسیته،‌تنش‌حرارتی‌در‌دیسکدوبعد‌مسائل -4
‌کرنش‌سنجی.

‌ورقتنش -5 ‌های‌حرارتی‌در ‌تنش‌مسائلهای‌دایروی، ‌تقارن‌محوری، ‌استوانه‌با‌با ‌توخالی‌و ‌کره های‌حرارتی‌در
‌نهایت.طول‌بی

‌پوسته -6 ‌ترموالاستیکی ‌تنشرفتار ‌دوار، ‌پوستههای ‌حرارتی ‌مقدمههای ‌کروی، ‌و ‌مخروطی ‌های ‌بر ‌مسائلای
 دینامیکی‌و‌مزدوج‌ترموالاستیسیته.‌

 ترموالاستیسیته.‌مسائلای‌بر‌پایداری‌ضربه‌حرارتی،‌مقدمه -7

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 

 منابع اصلي:
1. S. Jiang, and A. Racke, Evolution Equations in Thermoelasticity, Chapman & Hall/CRC, 

2000. 

2. J. Ignaczak, and M.O. Starzewski, Thermoelasticity with Finite Wave Speeds, Oxford 

University Press, 2010. 

3. W. Nowacki, Thermoelastisity, 2
nd

 Edition, Pergamon Press, 1986. 

4. A. D. Kovalenko, and P. H. Adams, Thermoelastisity, Basic Theory and Application, 

Wolters-Noordhoff, 1971. 

5. Y. Povstenko, Fractional Thermoelasticity, Switzerland: Springer International 

Publishing, 2015. 

6. A. Berezovski, and P. Ván, Internal Variables in Thermoelasticity, Cham: Springer 

International Publishing, 2017. 

‌  

http://www.google.com/products/catalog?hl=en&q=%22thermoelasticity%22+book&cid=12753528270739523120&ei=LdXOTJ6RFZOI3ATjyf2_AQ&sa=title&ved=0CBgQ8wIwATgA#p


 

53 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ها تهو پوس ها ورقتئوری 

(Theory of Plates and Shells) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌و‌پوستهمباحث‌پیشرفته‌در‌تحلیل‌رفتار‌ورقهدف‌از ‌برابر‌انواع‌بارگذاری‌و‌نظرهها ‌در های‌هیا
 است.‌تغییر‌شکل‌

‌
 رئوس مطالب:

مقدمه،‌تعاریف‌ورق‌و‌پوسته،‌مروری‌بر‌کاربردها‌در‌صنایع‌مختلف‌از‌جمله‌هوافضا،‌یادآوری‌تانسورهای‌تنش‌و‌ -1
 کرنش‌در‌حالت‌کلی،‌معرفی‌شرایط‌لازم‌برای‌تحلیل‌ورق‌و‌پوسته.

‌استاتیک‌ورق -2 ‌روشرفتار ‌روشهای‌الاستیک، ‌های‌کلاسیک، ‌نظریههای‌عددی‌و ‌شکل‌ب‌تقریبی، زرگ،‌تغییر
 های‌مستطیلی‌و‌دوار.خمش‌ورق،‌روابط‌حاکم،‌ورق‌های‌الاستیک‌نازک،‌نظریهورق

‌تحلیل‌کمانش‌الاستیک‌ورقورق -3 ‌تغییر‌شکل‌بزرگ، ‌تحلیل‌خمش‌ورق‌با ‌اشکال‌مختلف، ‌با ‌پس‌ها ‌رفتار ها،
‌ی.چیساندو‌یه‌وچندلا‌یهاورقکمانش،‌تحلیل‌

های‌‌های‌کلاسیک،‌ارتعاشات‌آزاد‌ورق،‌ارتعاشات‌آزاد‌جانبی‌غشاء،‌روشروشهای‌الاستیک،‌رفتار‌دینامیکی‌ورق -4
 های‌انرژی‌و‌تقریبی‌در‌تحلیل‌ورق.عددی‌و‌تقریبی‌در‌ارتعاشات‌ورق،‌روش

شکل‌بزرگ،‌‌رییتغ‌نظریه‌،یبیو‌تقر‌یعدد‌یهاروش‌ک،یکلاس‌یهاروش،‌کیالاست‌هایپوسته‌کیرفتار‌استات -5
‌.،‌روابط‌حاکمپوستهخمش‌‌نظریهنازک،‌‌کیالاستهای‌پوسته

 های‌کلاسیک،‌ارتعاشات‌آزاد‌پوسته،‌ارتعاشات‌آزاد‌جانبی‌غشاء.های‌الاستیک،‌روشرفتار‌دینامیکی‌پوسته -6

 های‌انرژی‌و‌تقریبی‌در‌تحلیل‌پوسته.های‌عددی‌و‌تقریبی‌در‌ارتعاشات‌پوسته،‌روشروش -7

‌‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌یآزمون‌نهای‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد
 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. J. N. Reddy, Theory and Analysis of Elastic Plates and Shells, 2

nd
 Edition, CRC Press, 

2006. 

2. S. P. Timoshenko, and S. Woinkowsky-Krieger, Theory of Plates and Shells,  

Gyan Books Pvt. Ltd., 2013. 
3. A. C. Ugural, Stresses in Plates and Shells, 2

nd
 Edition, McGraw-Hill, 1999. 

4. W. Flügge, Stresses in Shells, 2
nd

 Edition, Springer, 1990. 

5. M. Radwanska, A. Stankiewicz, A. Wosatko, and J. Pamin, Plate and Shell Structures, 

John Wiley & Sons, 2016. 

6. H. Altenbach, N. Chinchaladze, R. Kienzler, and W. H. Müller, Analysis of Shells, Plates, 

and Beams, Springer, 2020. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 خزش، خستگي و شکست

(Creep, Fatigue and Fracture) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

در‌‌ین‌معیارهای‌مناسب‌طراحی‌قطعاتچن‌همبارگذاری‌خزشی،‌خستگی،‌انواع‌شکست‌و‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.انواع‌بارگذاری‌

‌
 رئوس مطالب:

ها،‌تفاوتها‌و‌تاریخچه‌مکانیک‌شکست،‌توزیع‌تنش‌در‌نوک‌ترک،‌شکست‌نرم‌و‌ترد،‌ویژگی،‌مکانیک‌شکست -1
 گریفیث‌در‌شکست‌ترد.‌فلزات،‌نظریه‌مقاومت‌چسبندگی‌نظری‌در

‌یک‌ -2 ‌روشبلور‌تکشکست‌در ‌های‌مختلف‌شکست‌، ‌اروان‌ابیترک‌نگاری‌و ‌روابط‌گریفیث‌و ‌صنعت، ‌-ی‌در
 .آزادشدهاروین،‌نرخ‌انرژی‌کرنشی‌

‌ضریب‌شدت‌تنش،‌طراحی‌قطعات‌با‌کمک‌مکانیک‌شکست،‌جایگاه‌علم‌مکانیک‌شکست‌در‌صنعت.‌‌‌ -3
‌بیان‌پدیده‌خس -4 ‌مفاهیم‌نمودار‌خستگی، ‌عوامل‌S-Nتگی، ‌انرژی‌لازم‌‌-بر‌خستگی‌)نمودار‌تنش‌‌مؤثر، کرنش،

 های‌زیاد.‌ی‌کم‌و‌چرخهجهت‌شکست،‌تمرکز‌تنش،‌هندسه،‌حضور‌ترک(،‌خستگی‌با‌چرخه

ای‌در‌صنعت،‌وضعیت‌سطح‌مقطع‌شکسته‌شده‌بر‌اثر‌مراحل‌مختلف‌پدیده‌خستگی،‌بررسی‌و‌بازدیدهای‌دوره -5
 مکانیک‌شکست‌و‌پدیده‌خستگی،‌تجمع‌صدمات‌خستگی‌و‌اثر‌ترتیب‌بارگذاری.‌خستگی،‌ارتباط

‌خستگی‌در‌ -6 ‌پدیده ‌جایگاه ‌خستگی، ‌دیدگاه ‌بررسی‌قطعات‌با ‌خستگی، ‌تخمین‌عمر ‌اساس‌خستگی، طراحی‌بر
‌ها.صنعت،‌پدیده‌خستگی‌در‌کامپوزیت

‌منحنی‌خزش‌ -7 ‌ارائه‌نتایج‌تجربی‌‌-خزش، ‌مکانیزم‌ایجاد‌پدیده‌خزش، ‌آزمایش‌تنش،‌زمان، رفتار‌پدیده‌خزش،
 گسیختگی،‌رها‌شدن‌تنش،‌جایگاه‌پدیده‌خزش‌در‌صنعت.

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. C. Bathias, and A. Pineau, Fatigue of Materials and Structures, John Wiley & Sons, 

2013. 

2. J.‎Pokluda,‎and‎P.‎Šandera,‎Micromechanisms of Fracture and Fatigue, Springer, 2010. 

3. A. Shukla, and A. Blake, Practical Fracture Mechanics in Design, 2
nd

 Edition, Marcel 

Dekker, 2005. 

4. M. Klensnil, and P. Lucas, Fatigue of Metallic Materials,  2
nd

 Edtion, Elsevier, 1992.

5. D. Broek, The Practical Use of Fracture Mechanics, Springer, 1988. 

6. G. E. Dieter, Mechanical Metallurgy, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill, 1987. 

7. V. V. Bolotin, Mechanics of Fatigue, 11
th

 Edition, CRC Press, 2020. 

8. M. E. Kassner, Fundamentals of Creep in Metals and Alloys, Butterworth-Heinemann, 

2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ي موادمکانیکرفتار 

(Mechanical Behaviour of Materials)  

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

رفتار‌دقیق‌انواع‌مواد‌فلزی،‌غیرفلزی،‌مرکب،‌پلیمرها‌و‌غیره‌تحت‌انواع‌بارهای‌مکانیکی‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.

‌
 رئوس مطالب:

‌دستگاه -1 ‌کرنش‌در ‌روابط‌تبدیل‌تانسورهای‌تنش‌و ‌معادلات‌تعادل، ‌کرنش، ‌تانسورهای‌تنش‌و های‌‌مروری‌بر
‌مختلف.

‌ی.کار‌سختبررسی‌معیارهای‌تسلیم‌مختلف،‌قوانین‌جریان‌پلاستیک،‌روابط‌تنش‌کرنش‌پلاستیک،‌اصل‌تعامد،‌ -2
اثر‌دما‌و‌نرخ‌کرنش،‌روابط‌تنش‌و‌نرخ‌کرنش،‌حساسیت‌به‌نرخ‌کرنش،‌سوپرپلاستیسیته،‌تأثیر‌حساسیت‌به‌نرخ‌ -3

 کرنش‌و‌ناهمگنی‌ماده‌بر‌تغییر‌شکل‌یکنواخت.

‌نش‌و‌افزایش‌دما‌در‌خلال‌تغییر‌شکل.وابستگی‌دمایی‌جریان‌ت -4
‌اساس‌کریستالوگرافی‌ناهمسانگردی -5 ‌اندازهناهمسانگردی‌پلاستیک، ‌نظریه‌، ناهمسانگردی‌‌گیری‌ناهمسانگردی،

‌هیل.
 یک.استات‌یدروههای‌تنش‌و‌کرنش‌در‌پلیمرها،‌تأثیر‌تنش‌‌رفتار‌پلیمرها،‌تسلیم‌در‌پلیمرها،‌منحنی -6

 ی‌پلیمرها.ده‌شکلهای‌‌غیرخطی‌و‌روشنمایش‌سطوح‌تسلیم،‌تأثیر‌لزجت‌ -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 منابع اصلي:

1. N. E. Dowling, Mechanical Behavior of Materials, 4
th

 Edition, Prentice Hall, 2012.  

2. M. Meyers, and K. Chawla, Mechanical Behavior Of Materials, 2
nd

 Edition, Cambridge 

University Press, 2009. 

3. W. F. Hosford, Mechanical Behavior of Materials, 2
nd

 Edition, Cambridge University 

Press, 2009. 

4. N. E. Dowling, Mechanical Behavior of Materials: Engineering Methods for 

Deformation, Fracture, and Fatigue, 2
nd

 Edition, Prentice Hall, 1998.  

5. J. L. González-Velázquez, Mechanical Behavior and Fracture of Engineering Materials, 

Springer, 2019. 

6. D. François, A. Pineau, and A. Zaoui, Mechanical Behaviour of Materials: Volume 1: 

Micro- and Macroscopic Constitutive Behaviour, Springer Netherlands, 2014. 

7. K. J. Bowman. Mechanical Behavior of Materials, John Wiley, 2004. 

8. R. R. Archer, S. H. Crandall, N. C. Dahl, T. J. Lardner, and M. S. Sivakumar, An 

Introduction to Mechanics of Solids, Tata McGraw-Hill Education, 2012. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 انرژیهای  روش

(Energy Methods) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

ها‌ورقهای‌الاستیک،‌دینامیک‌اجسام‌صلب،‌قاب‌ازجملهمختلف‌‌مسائلهای‌انرژی‌روشهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌است.‌و‌غیره‌

‌
 رئوس مطالب:

های‌مکانیکی،‌مختصات‌عمومی،‌اصول‌ابتدایی‌مکانیک،‌قانون‌اول‌ترمودینامیک،‌نامساوی‌فوریه،‌اصل‌سیستم -1
 های‌پایا،‌انرژی‌پتانسیل.کار‌مجازی،‌نیروهای‌عمومی،‌انرژی‌پتانسیل،‌خواص‌سیستم

‌انرژی‌کرنشی‌تیرها،‌ستونتیرهای‌الاستیک‌و‌قاب‌ -2 ‌آنالیز‌تیرها‌و‌ستونها، ها‌توسط‌سری‌فوریه،‌ها‌و‌محورها،
 ها،‌حساب‌تغییرات،‌تیر‌کنسول،‌رابطه‌اویلر،‌رابطه‌فرم‌مخصوص‌اویلر.تیرهای‌خمیده،‌قاب

یک،‌معادلات‌دیفرانسیل‌کمکی،‌اولین‌تغییرات‌پارامتر‌یزوا‌مسائلمعادله‌دیفرانسیل‌تیرها،‌تیر‌خمیده‌یکسر‌درگیر،‌ -3
 ،‌روش‌ریلی‌ریتز،‌اجسام‌تغییر‌شکل‌پذیر.گانه‌سهاولین‌تغییرات‌انتگرال‌‌انتگرال‌دوگانه،

تنش،‌معادلات‌تنش‌و‌کرنش‌در‌مختصات‌منحنی‌الخط‌قایم،‌کاربرد‌قانون‌اول‌ترمودینامیک‌در‌مورد‌تغییر‌فرم‌ -4
 اجسام،‌رابطه‌تنش‌و‌کرنش‌اجسام‌الاستیک،‌چگالی‌مکمل‌انرژی،‌مواد‌هوکی.

‌کاستی‌نظریه -5 ‌کار ‌نظریهگلیحداقل ‌کاربرد ‌الاستیسیته، ‌نظریه ‌ریسترزیس‌برای ‌تغییرات ‌انرژی‌‌انو، کاستیگلیانو،
 های‌نامعین‌به‌روش‌بار‌واحد.مکمل‌تیرها،‌روش‌بار‌واحد،‌آنالیز‌سازه

‌ها،‌شرایط‌مرزی‌در‌نظریهوچک‌صفحههای‌کتغییر‌مکان‌ها،‌نظریه‌فون‌کارمن،‌نظریهو‌پوسته‌هاصفحه‌نظریه -6
 های‌ساده.گاه،‌صفحه‌مستطیلی‌شکل‌با‌تکیهکلاسیک‌صفحات

 ها،‌صفحات‌مدور.ها،‌انرژی‌کرنشی‌پوستهها،‌تعادل‌پوستهتغییر‌فرم‌برشی‌صفحات،‌هندسه‌پوسته -7

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 منابع اصلي:

1. J. N. Reddy, Energy Principles and Variational Methods in Applied Mechanics,  

2
nd

 Edition, Wiley, 2002. 

2. L. D. Elsgolc, Calculus of Variations, Dover Publications, 2012. 
3. F. Guarracino, and A. Walker, Energy Methods in Structural Mechanics: A 

Comprehensive Introduction to Matrix and Finite Element Methods of Analysis, Thomas 

Telford, 1999. 

4. H. L. Langhaar, Energy Methods in Applied Mechanics, Krieger Pub. Co., 2016. 

5. K. Molton, Energy Methods in Stress Analysis, Momentum Press, 2018.

‌  

http://eu.wiley.com/WileyCDA/Section/id-302479.html?query=J.+N.+Reddy
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1ی اجزاء محدود ها روش

(Finite Elements Methods I) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌قوانین‌اساسی‌و‌کاربردی‌روش‌اجزاء‌محدود‌در‌حل‌های‌هینظر‌فراگیریهدف‌از‌این‌درس‌ ‌مفاهیم‌پیشرفته، اولیه،
 معادلات‌دیفرانسیل‌مهندسی‌است.

‌
 رئوس مطالب:

‌-‌های‌انتگرالی‌معادلات‌تعادل،‌فرمول‌ضعیف‌شده‌برای‌مسائل‌شرط‌مرزی،‌روش‌تغییرات،‌روش‌ریلیفرمول -1
‌وزنی. ریتز،‌روش‌باقیمانده

سازی،‌استخراج‌معادلات‌اجزاء‌محدود،‌اعمال‌شرایط‌مرزی،‌ اجزاء‌محدود،‌گسستههای‌اساسی‌برای‌تحلیل‌روش -2
‌حل‌معادلات،‌پس‌پردازش‌نتایج.‌

‌برای‌مسائل‌یک -3 ‌محدود ‌مکانیک‌‌روش‌اجزاء ‌انتقال‌حرارت، ‌شرایط‌مرزی‌در ‌حل‌معادلات‌مرتبه‌دوم‌با بعدی،
‌‌سیالات،‌مکانیک‌جامدات‌و‌خمش‌تیرها.

‌محدود،‌دقت‌و‌همگرایی‌حل،‌ملاحظات‌پایداری. اجزاء روش در د،‌خطاتحلیل‌خطا‌در‌اجزاء‌محدو -4
ی‌)مثلثی‌دوبعدهای‌برای‌المان‌یابی‌یک‌با‌استفاده‌از‌مختصات‌طبیعی،‌انتخاب‌توابع‌میانپارامتر‌یزوای‌بند‌فرمول -5

 ی(.ا‌گوهی‌)آجری،‌هرمی‌و‌بعد‌سهی‌ها‌المانو‌مستطیلی(‌و‌

‌وانتگرال -6 ‌محدود ‌اجزاء ‌روش‌نویسیملاحظات‌برنامه‌گیری‌عددی‌در ‌نقاط‌ریگ‌انتگرال، ی‌ریگ‌انتگرالی‌گاوس،
‌گاوس،‌دقت‌و‌میزان‌خطا.

7- ‌ ‌مسائل ‌برای ‌محدود ‌اجزاء ‌و‌دوبعدروش ‌جامدات ‌مکانیک ‌حرارت، ‌انتقال ‌در ‌مرزی ‌مقدار ‌مسائل ‌حل ی،
 الاستیسیته.

‌‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 
‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. O. C. Zienkiewicz, R. L. Taylor, and J. Z. Zhu, The Finite Element Method: its Basis and 

Fundamentals, 7
th

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2013. 

2. J. N. Reddy, An Introduction to the Finite Element Method, McGraw-Hill, 2019. 

3. S. C. Brenner, and L. R. Scott, The Mathematical Theory of Finite Element Methods, 

McGraw-Hill, 2006. 

4. R. D. Cook, D. S. Malkus, M. E. Plesha, and R. J. Witt, Concepts and applications of 

finite element analysis, 4
th

 Edition, Wiley, 2001. 

5. O. C. Zienkiewicz, and R. L. Taylor, The Finite Element Method: Volume 1,  

5
th

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2000. 

6. G. R. Buchanan, Schaum’s Outline Finite Element Analysis, McGraw-Hill, 1995. 

7. S. S. Rao, The Finite Element Method in Engineering, Butterworth-heinemann, 2017. 

 

‌ 

http://www.google.com/products/catalog?hl=en&q=%22finite+element%22+book&cid=8577105117862566287#p
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 2ی اجزاء محدود ها روش

(Finite Elements Methods II) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1اجزاء‌محدود‌‌یها‌روش‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

مکانیک‌و‌‌مسائلغیرخطی(‌و‌کاربرد‌آن‌در‌‌مسائلمباحث‌عمیق‌روش‌اجزاء‌محدود‌)مانند‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.‌ها‌سازه
‌

 رئوس مطالب:

1- ‌ ‌انرژی‌پتانسیل، ‌مجازی، ‌کار ‌تغییرات، ‌معرفی‌اپراتور ‌اجزاء‌محدود، ‌متوسعه‌معادلات‌حرکت‌در ‌در ‌ها،‌یلهکاربرد
‌ی.تیرها‌و‌اجزاء‌الاستیسیته‌دوبعد

‌ورق‌نظریه -2 ‌ورقی‌‌خمش‌در ‌اجزاء ‌غشاء، ‌ترکیب‌خمش‌و ‌محدود، ‌مدل‌اجزاء ‌معادلات‌حرکت، ‌مجازی، ‌کار ها،
‌.مرکب

‌.دهاودها،‌نیروهای‌کمانش‌و‌شکل‌موارتعاشی‌و‌شکل‌م‌یها‌مسائل‌مقدار‌مرزی،‌فرکانس -3
‌.ها،‌پس‌کمانش‌حلیل‌تیرها،‌تحلیل‌ورقخمش‌بزرگ،‌ت‌یرخطی،غ‌های‌یلتحل -4
‌الاستیک‌غ‌یرخطیغ‌های‌یلتحل -5 ‌مسائل ‌سخت‌یرخطی،مادی، ‌کار ‌پلاستیک‌و ‌و‌‌یمسائل ‌جنبشی همسانگرد،

‌.ترکیبی
‌.رفسون،‌روش‌ریکس،‌روش‌پنالتی‌و‌روش‌حداقل‌مربعات‌-‌عددی‌حل‌معادلات،‌روش‌نیوتن‌یها‌روش -6
‌.کوتس‌-‌لژاندر،‌روش‌نیوتن‌-‌روش‌گاوس‌یری،گ‌عددی‌انتگرال‌یها‌روش -7
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
‌



 

64 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 اصلي: منابع

1. J. N. Reddy, An Introduction to the Finite Element Method, McGraw-Hill, 2019. 

2. O. C. Zienkiewicz, The Finite Element Method, Volume 1, McGraw-Hill, 1994. 

3. R. L. Taylor, and J. Z. Zhu, The Finite Element Method: Its Basis and Fundamentals, 7
th

 

Edition, Butterworth-Heinemann Co., 2013. 

4. G. R. Buchanan, Schaum’s Outline Finite Element Analysis, McGraw-Hill, 1995. 

5. R. D. Cook, D. S. Malkus, and M. E. Plesha, Concepts and Application of Finite Element 

Analysis, 3
rd

 Edition, Wiley, 1989. 

6. S. S. Rao, The Finite Element Method in Engineering, Butterworth-heinemann, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یکدر مکان ییراتتغ یها روش

(Variational Methods in Mechanics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌شوند.‌یمی‌ساز‌مدلپیوسته‌‌صورت‌بهمکانیکی‌است‌که‌‌مسائلحاکم‌بر‌هدف‌از‌این‌درس‌استخراج‌معادلات‌
 

 رئوس مطالب:

ی‌ها‌انتگرال‌یشرفته،از‌حساب‌پ‌یاییلاگرانژ،‌قضا‌-‌لریمعادله‌او‌ییرات،حساب‌تغ‌یلم‌اساس‌ییرات:حساب‌تغ‌یمبان -1
‌دوم‌و‌ییراتتغ‌-‌لاگرانژ‌–اویلر‌‌اول‌معادلات ‌مسئله‌برچ‌غیره،‌اول، ‌مساحت‌حداقل، ‌با کروم،‌‌یستوسطح‌دوار
‌یبر‌رو‌یینقاط‌انتها‌یعی،و‌طب‌یضرور‌یمرز‌یطشرا‌یر،متغ‌یکاز‌‌بیش‌ها‌با‌فاصله،‌فانکشنال‌ینتر‌مسئله‌کوتاه

‌ی،انتگرال‌یدهایق‌ی،تابع‌یدهایق‌،دار‌یدمسائل‌ق‌ثابت،‌نقطه‌یکبه‌‌یمنحن‌یککروم‌از‌‌یستوبرچ‌یمنحن‌ی،منحن
‌تغ ‌م‌ییها‌فانکشنال‌ییرات،عملگر ‌مشتقات‌بالاتر ‌با ‌شامل‌توابع ‌قضایایی‌یکه ‌حساب‌پ‌یشترب‌باشند، ‌یشرفته،از

 .روش‌معکوس

مکمل،‌‌یانرژ‌یو‌مثبت‌بودن‌آن،‌تابع‌چگال‌یو‌قطع‌یکرنش‌یانرژ‌یلمواد‌کشسان:‌تابع‌چگا‌یکیمسائل‌استات -2
مکمل،‌‌یمکمل‌و‌اصل‌انتگرال‌یلپتانس‌یحداقل‌بودن‌آن،‌انرژ‌یعتکل‌و‌طب‌یلپتانس‌یانرژ‌ی‌تعادل،اصل‌انتگرال
با‌سطح‌مقطع‌دلخواه،‌تانسور‌تنش‌هاگرانژ،‌تانسور‌‌ها‌یلهم‌یچشغشاءها،‌پ‌و‌ها‌ها،‌پوسته‌ورق‌یرها،ت‌یتعادل‌خمش

 .ها‌ورق‌یداریبزرگ‌و‌پا‌یها‌شکل‌تغییر‌ها،‌ستون‌یداریبزرگ‌و‌پا‌یها‌شکل‌ییرتنش‌کرکاف،‌تغ

کوتاه‌‌یها‌با‌دامنه‌یارتعاش‌های‌یمحرکت‌س‌یلتون،حرکت،‌اصل‌هم‌یاصل‌انتگرال:‌مواد‌کشسان‌ینامیکیمسائل‌د -3
‌بزرگ، ‌دامنهمر‌یغشاءها‌حرکت‌و ‌دامنه‌یها‌تعش‌با ‌با ‌کشسان ‌حرکت‌اجسام ‌بزرگ، بزرگ،‌‌یها‌کوچک‌و

 .کوتاه‌و‌بزرگ‌یها‌با‌دامنه‌ی‌مرتعشیها‌ها‌و‌پوسته‌حرکت‌ورق

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم ارزشیابی‌مستمر

 دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 اصلي: منابع

1. J. N. Reddy, Energy Principles and Variational Methods in Applied Mechanics, John 

Wiley & Sons, 2017. 

2. H. L. Langhaar, Energy Methods in Applied Mechanics, Courier Dover Publications, 

2016. 
3. C. L. Dym, and I. H. Shames, Solid Mechanics, a Variational Approach, New York: 

McGraw-Hill, 1973.  
4. E. S. De Cursi, Variational Methods for Engineers with Matlab, John Wiley & Sons, 

2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 هوشمند و مواد ها سازه

(Smart Materials and Structures) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

و‌روابط‌‌نظریمواد‌هوشمند‌و‌اصول‌‌یو‌شناخت‌رفتار‌یبا‌انواع‌مواد‌هوشمند‌در‌علوم‌مهندس‌ییآشناهدف‌این‌درس‌
‌.است‌استخراج‌معادلات‌حرکت‌و‌تعادل‌یو‌روابط‌حاکم‌برا‌ها‌مدل‌یو‌معرف‌ها‌آنحاکم‌بر‌

 
 رئوس مطالب:

‌یکمکانوکروم‌یک،ترموکروم‌یک،فتوکروم‌یک،و‌شناخت‌انواع‌مواد‌هوشمند‌از‌گروه‌اول‌شامل‌مواد‌کروم‌یفتعر -1
(،‌مواد‌نورتاب،‌ی)دمابرق‌یک،‌مواد‌ترموالکتر(ینور‌یزا‌)قدرت‌یکو‌گروه‌دوم‌شامل‌مواد‌فتوولتائ‌یکو‌الکتروکروم

مواد‌‌یرنظ‌یگرو‌نانو‌مواد‌هوشمند‌و‌دسته‌مواد‌هوشمند‌د‌دهوشمن‌یالاتدار،‌س‌حافظه‌یاژهایآل‌یزوالکتریک،مواد‌پ
هوشمند‌و‌‌های‌یتمواد‌متخلخل‌و‌نانو‌کامپوز‌یزوالکتریک،پ‌یکتیو،مگنتوستر‌یکال،مگنتورئولوج‌یکال،الکترورئولوج

‌ی.مواد‌مدرج‌تابع
‌مهندس‌یکاربردها -2 ‌مهندس‌یک،مکان‌یمواد‌هوشمند‌در ‌مهندس‌یدر ‌کامپ‌یهوافضا، ‌یمهندس‌یک،باتر‌یوتر،برق،

‌ی.پزشک‌یعمران‌و‌مهندس
‌.شده‌از‌مواد‌هوشمند‌اشاره‌یگرد‌یدار‌و‌بعض‌حافظه‌یاژهایآل‌یزوالکتریک،روابط‌حاکم‌بر‌مواد‌پ‌یانب -3
‌یرها،ت‌یرنظ‌یرهوشمندمواد‌غ‌یرو‌ارتباط‌با‌سا‌ینامیکیمواد‌هوشمند‌در‌معادلات‌د‌یناز‌ا‌یارتباط‌بعض‌یریکارگ‌به -4

 یره.ها‌و‌غ‌صفحات‌و‌پوسته

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. B. Sun, Smart Materials and Structures, Cape Peninsula University of Technology, 2015. 

2. M. Schwartz, Smart Materials, CRC Press, 2008. 

3. A. L. Araujo, and C. A. Mota Soares, Smart Structures and Materials, Springer, 2016. 

4. M. Leonowicz, and D. Oleszak, Smart Materials for Smart Devices and Structures, Trans 

Tech Publications Ltd., 2009. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ي فلزاتده شکل

(Metal Forming) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ ‌درس‌فراگیری ‌این ‌از ‌تأثیر‌‌هینظرهدف ‌و ‌فلزات ‌شکل ‌تغییر ‌فرآیندهای‌مختلف ‌تحلیل های‌مختلف‌پلاستیسیته،
 است.پارامترهای‌مختلف‌در‌کیفیت‌محصول‌نهایی‌

 
 رئوس مطالب:

‌خستگی،‌شکست‌و‌تغییر‌شکل‌فلزات،‌اصول‌عمومی‌فلزکاری.کرنش،‌خزش،‌مفاهیم‌تنش،‌ -1
2- ‌ ‌انواع ‌آهنگری‌)فرجینگ(، ‌روش‌ها‌روشفرآیند ‌تجهیزات‌مربوطه، ‌روش‌اصطکاکی،‌فشار‌تحتی‌مختلف‌آن، ،

‌روش‌تک‌سیلندر.
‌روش -3 ‌میله‌نورد، ‌نورد ‌سرد، ‌نورد ‌گرم، ‌نورد ‌تجهیزات، ‌‌های‌مختلف، ‌شکل‌در ‌تغییر ‌مقاطع، ‌و ‌عیوب‌دها ر‌نورد،

‌.‌ها،‌گشتاور‌و‌قدرت‌هیمحصولات‌نورد،‌نظر
‌روش -4 ‌اکستروژن، ‌اصطکاک،‌‌فرآیند ‌با ‌اکستروژن ‌محصولات، ‌معایب ‌متغیر، ‌عوامل ‌تجهیزات، ‌مختلف، های

 ها.‌اکستروژن‌لوله

‌فرآیند‌کشش‌میله،‌کشش‌تسمه،‌سیم‌و‌لوله. -5
 یدن.با‌کشی،‌فرم‌دادن‌کار‌خمی،‌فرآیند‌کار‌وراخسهای‌مختلف،‌فرآیند‌برشکاری‌و‌‌ی،‌انواع‌روشکار‌ورقفرآیند‌ -6

7- ‌ ‌معایب‌محصولات، ‌دوباره‌کشی، ‌برای‌تعیین‌قابلیت‌شکل‌یشآزمافرآیند‌کشش‌عمیق، ‌فلزات‌‌پذیری‌ها فلزات،
‌ی.ده‌شکلمناسب‌برای‌

‌
 روش ارزیابي:
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‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. W. F. Hosford, and R. M. Caddell, Metal Forming: Mechanics and Metallurgy, 3

rd
 

Edition, Cambridge University Press, 2007. 

2. Z. Marciniak, J. L. Duncan, and S. J. Hu, Mechanics of Sheet Metal Forming,  

2
nd

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2005. 

3. V. Boljanovic, Sheet Metal Forming Processes and Die Design, Industrial Press, 2014. 

4. H. Tschätsch, and A. Koth, Metal Forming Practise: Processes - Machines - Tools, 

Springer, 2006. 

5. M. C. Oliveira, and J. V. Fernandes, Modelling and Simulation of Sheet Metal Forming 

Processes, MDPI, 2020. 

6. F. Micari, and L. Fratini, Metal Forming, Trans Tech Publications Ltd., 2014. 

‌  

http://www.amazon.com/William-F.-Hosford/e/B001ITTV0C/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Robert%20M.%20Caddell
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Vukota%20Boljanovic
http://www.amazon.com/Heinz-Tschätsch/e/B001JP03XE/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&search-alias=digital-text&field-author=A.%20Koth
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 طراحي اجزاء پیشرفته

(Advanced Machine Design) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌اثر‌روش‌تولید،‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌ ارتعاشی‌و‌‌مسائلاثر‌نوع‌مواد‌و‌بارگذاری‌در‌طراحی‌قطعات‌مکانیکی،
 است.‌سازی‌مراحل‌طراحی‌قطعات‌‌ین‌بهینهچن‌همخزش‌و‌

‌
 رئوس مطالب:

‌تنش -1 ‌قوانین‌انتقال، ‌تحلیل‌تنش‌و‌طراحی‌اجزاء‌مکانیکی‌تانسور‌تنش، ‌اصلی‌و‌مرکب، ‌صورت‌بههای‌معمولی،
 .یبعد‌سه

2- ‌ ‌مکانیکیموردنانتخاب‌مواد ‌برای‌ساخت‌اجزاء ‌یاز ‌برآورد‌‌مسائل، ‌مکانیکی، ‌ملاحظات‌مربوط‌به‌ساخت‌اجزاء و
 ها.‌ینههز

 یر‌روش‌تولید‌بر‌قیمت‌و‌کیفیت،‌طراحی‌ارتعاشی‌قطعات‌مختلف‌ماشین.تأثطراحی‌یک‌ماشین‌ساده‌و‌بررسی‌ -3

4- ‌ ‌چرخه، ‌پر ‌و ‌چرخه ‌کم ‌خستگی ‌طراح‌یبارگذارخزش، ‌سیکلی، ‌و‌های ‌خستگی ‌خزش‌و ‌مبنای ‌بر ‌قطعات ی
 ملاحظات‌مربوطه.

‌‌ینباستاندارهای‌ -5 ‌آن، ‌از ‌استفاده ‌نحوه ‌مکانیکی‌و ‌اجزاء ‌بینکارگ‌بهالمللی ‌یری‌یک‌استاندارد ‌مانند ‌DINالمللی
 آلمان.

6- ‌ ‌رایانه، ‌‌افزارها‌نرمکاربرد ‌قطعات، ‌طراحی ‌در ‌استفاده ‌نحوه ‌کارگ‌بهو ‌یک ‌مانن‌افزار‌نرمیری ‌قطعات د‌طراحی
Inventor‌. 

 سازی‌قطعات.‌ینهبه‌افزار‌نرمیری‌یک‌کارگ‌بهسازی‌قطعات،‌‌کاربرد‌رایانه‌در‌بهینه -7

‌
 روش ارزیابي:
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‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 مکانيکگروه مهندسي 

 

 منابع اصلي:
1. J. E. Shigley, and C. R. Mischke, Mechanical Engineering Design, 8

th
 Edition, McGraw-

Hill, 2008. 

2. D. G. Ullman, The Mechanical Design Process, 4
th

 Edition, McGraw-Hill, 2010. 

3. DIN Standard Documentation, Springer Verlag, 2009.

4. E. Zahavi, V. Torbilo, and S. Press, Fatigue Design: Life Expectancy of Machine Parts, 

1
st
 Edition , CRC Press, 1996.  

5. A. C. Ugural, Mechanical Design of Machine Components, CRC Press, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 طراحي به کمک کامپیوتر پیشرفته

(Advanced Computer Aided Design) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌کمک‌روشهدف‌از ‌با ‌محدود( ‌)اجزاء ‌نرمنو‌برنامههای‌طراحی ‌مهندسی‌یسی‌و افزارهای‌رایج
‌است.‌مکانیک

‌
 رئوس مطالب:

های‌مناسب‌مانند‌خرپا،‌قاب‌و‌تیر‌با‌استفاده‌از‌‌بعدی‌)میله،‌خرپا،‌تیر‌و‌قاب(،‌تحلیل‌مثال‌های‌یک‌مروری‌بر‌المان -1
‌شده.‌یمعرف‌افزار‌نرم

های‌مناسب‌مانند‌آزمایش‌کشش‌‌ای(،‌تحلیل‌مثالای‌و‌کرنش‌صفحهی‌)تنش‌صفحهدوبعدهای‌‌مروری‌بر‌المان -2
 ای(.ای(،‌نورد‌)کرنش‌صفحهساده‌ورق‌نازک‌)تنش‌صفحه

‌المان -3 ‌بر ‌‌مروری ‌تحلیل ‌محوری، ‌متقارن ‌ها‌مثالهای ‌ظروف ‌کشش‌عمیق ‌مناسب‌مانند ‌)متقارا‌استوانهی ن‌ی
 .شده‌یمعرف‌افزار‌نرممحوری(‌با‌استفاده‌از‌

 سازی‌آزمایش‌اریکسن.های‌مناسب‌مانند‌فرآیند‌هیدروفرمینگ‌لوله،‌شبیه‌ای،‌تحلیل‌مثالهای‌پوسته‌معرفی‌المان -4

های‌‌ی،‌قالببعد‌سههای‌مناسب‌مانند‌آهنگری‌ای‌و‌آجری(،‌تحلیل‌مثالی‌)هرمی،‌گوهبعد‌سههای‌‌معرفی‌المان -5
 های‌ضخیم‌و‌نورد‌نامتقارن‌ورق‌ضخیم.‌رقترکتریکس‌و

‌‌تحلیل‌مثال -6 ‌قبیل‌مواد ‌از ‌تحلیلغهای‌دیگر ‌مواد‌مرکب، ‌ناهمسانگرد‌و‌‌یرفلزی، ‌مواد ‌ارتعاشی، های‌فرکانسی‌و
‌های‌حرارتی‌و‌سیالاتی.‌تحلیل

 ی،‌مطالعه‌پارامتری.‌سینو‌برنامه‌ریزی،‌ساز‌مدل‌ریزمباحث‌تکمیلی‌مانند‌ -7

 
 روش ارزیابي:
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 منابع اصلي:
1. O. C. Zienkiewicz, R. L. Taylor, and J. Z. Zhu, The Finite Element Method: Its Basis and 

Fundamentals, 7
th

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2013. 

2. J. N. Reddy, An Introduction to the Finite Element Method, McGraw-Hill, 2019. 

3. I. Zeid, Mastering CAD/CAM, 2
nd

 Edition, McGraw-Hill, 2007. 

4. G. R. Buchanan, Schaum’s Outline Finite Element Analysis, McGraw-Hill, 1995. 

5. O. C. Zienkiewicz, The Finite Element Method, Volume 1, McGraw-Hill, 1994. 

6. R. D. Cook, D. S. Malkus and M. E. Plesha, Concepts and Application of Finite Element 

Analysis, 3
rd

 Edition, Wiley, 1989. 

7. ABAQUS HTML Documentation and User’s Manual. 

8. Zh. Bi, and X. Wang, Computer Aided Design and Manufacturing, John Wiley & Sons, 

2020. 

9. J. Sarkar, Computer Aided Design: A Conceptual Approach, CRC Press, 2014. 

10. J. Riggs, Computer-Aided Design and Manufacturing, Willford Press, 2016. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 طراحي بهینه

(Optimum Design) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌درس:نوع 

‌
 هدف درس:

مهندسی‌مکانیک‌‌مخصوصاًسازی‌در‌مهندسی‌و‌های‌بهینهو‌انواع‌روش‌ازیموردنریاضیات‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌دودسته‌از‌مسائل‌در‌قالب‌چندهدفه‌یا‌تک‌بهینه‌طراحی‌مسائل‌و‌حلی‌ساز‌مدل‌نحوه‌بادانشجو‌درس‌‌ایندر‌‌است.

‌می ‌تجربی‌آشنا ‌تحلیلی‌و ‌تکاملی‌)قطعی(‌های‌کلاسیکروش‌شامل‌این‌درسگردد. ‌حل‌مسائل‌‌)تصادفی(‌و در
‌طرح‌یساز‌نهیبه ‌و ‌تحلیلی ‌چندهدفه ‌زیر‌تک‌و ‌س‌‌شناسایی‌تجربی،‌های‌آزمایشی ‌واریانس‌تحلیل‌،ها‌ستمیرفتار

(ANOVA)باشدمی‌روش‌تاگوچی‌به‌سازی‌تجربیبهینه‌و‌.‌
‌
‌

 مطالب:رئوس 

‌.بهینه‌یسازی‌مسائل‌طراح‌مدل‌نحوه‌،یمهندسی‌در‌طراح‌‌سازی‌بهینه‌نقش‌مقدمه: -1
‌.‌(ی)قطع‌کلاسیک‌بهینه‌تک‌هدفه‌یحل‌مسائل‌طراح‌های‌روش‌تک‌هدفه:‌بهینه‌طراحی -2
‌.(ی)تصادفی‌تکامل‌بهینه‌تک‌هدفه‌یحل‌مسائل‌طراح‌هایروش‌تک‌هدفه:‌بهینه‌طراحی -3
‌.‌‌چندهدفه‌بهینه‌یحل‌مسائل‌طراح‌برای‌)تجزیه(‌کلاسیک‌های‌روش‌چندهدفه:‌بهینه‌طراحی -4
‌حل‌حل‌های‌روش‌چندهدفه:‌بهینه‌طراحی -5 ‌در ی‌تکامل‌های‌)روش‌چندهدفه‌بهینه‌یطراح‌مسائل‌مولد

‌(NSGA IIمانند
‌واریانس‌تحلیل‌آماری،‌‌های‌تحلیل‌در‌یمفاهیم‌اساس‌(،DOE)‌ها‌و‌تحلیل‌آزمایش‌یطراح‌تجربی:‌بهینه‌طراحی -6

(ANOVA،)به‌‌یساز‌نهیبه‌پلاکت‌بورمن،‌یطراح‌فاکتوریل،‌‌یطراحی،‌چندعامل‌های‌تحلیل‌آزمایش‌وی‌طراح‌
‌ی.روش‌تاگوچ

 
 روش ارزیابي:
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 اصلي: منابع
1. J. S. Arora, Introduction to Optimum Design, 3

rd
 Edition, Academic Press, 2012, 

2. D. D. Rees, Mechanics of Optimal Structural Design: Minimum Weight Structures,  

1
st
 Edition,Wiley, 2009. 

3. J. G. Skakoon, The Elements of Mechanical Design, ASME PRESS, 2008. 

4. R. C. Johnson, Optimum Design of Mechanical Elements, 2
nd

 Edition, Wiley, 1980. 

5. L. Chibani, Optimum Design of Structures: With Special Reference to Alternative Loads 

Using Geometric Programming, Springer Science & Business Media, 2012. 

6. S. Hernández, W. P. De Wilde, and M. Sejnoha, High Performance and Optimum Design 

of Structures and Materials IV, WIT Press, 2020. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یشرفتهپ های یزممکان يطراح

(Advanced Mechanisms Design) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

و‌همچنین‌‌ییفضا‌هاى‌ممکانیز‌صبخصو‌ها‌ممکانیز‌ینامیکد‌و‌سینماتیک‌تحلیل‌مبانى‌فراگیری‌درس‌ینا‌از‌فهد
 ها‌است.‌‌ی‌طراحی‌انواع‌مکانیزمها‌روشفراگیری‌

‌
 رئوس مطالب:

‌و‌ادىتعد‌حىاطر،‌ها‌ممکانیز‌و‌صنعتى‌هاى‌ممکانیز‌اعنوم،‌آشنایی‌با‌امکانیز‌و‌ماشین‌شامل‌لیهاو‌یفرتعامقدمه:‌ -1
‌دىبعاا‌حىاطر ‌ز‌ممکانیز‌آزادى‌جهدر، ‌‌هاى‌ممکانیز‌انواع‌و‌تیکیسینما‌هنجیرها، ‌معادل، ‌اف،گر‌رىتئووارون‌و

‌از‌آن‌عنو‌تعیین‌و‌ها‌ینکل‌موبیلیتى ‌‌‌نقطه‌ها ‌سایر‌و‌شفاگر‌رمعیا‌،نگآو‌و‌لنگ‌های‌ینکل‌شامل‌حرکتىنظر
 .حرکتنظر‌‌از‌لینک‌عنو‌تعیین‌یها‌روش

2- ‌ ‌طراحی‌هندسیقتد‌ضعیتو‌دو‌اىبر‌یا‌صفحه‌هاى‌ممکانیز‌هندسى‌حىاطرطراحی‌هندسی: ‌با‌هاى‌ممکانیز‌،
‌ىحد‌ضعیتو‌دو‌بین‌حرکتى‌یتودمحد ‌ىقضایا‌و‌قطبى‌مثلث‌آن،‌با‌مرتبط‌هندسى‌ىقضایا‌و‌دوران‌قطب،

‌قطبى‌مثلث‌از‌دهستفاا‌با‌هندسى‌حىاطر‌روش‌ى،مرکز‌نقطه‌و‌لیناردکا‌نقطه‌معرفى‌،مربوطه‌هندسى ‌تعمیم،
‌ضعیتو‌چهار‌اىبر‌یا‌صفحه‌هاى‌ممکانیز‌هندسى‌حىاطر‌اىبر‌نعکاسىا‌قطب‌و‌نسبى‌قطب‌به‌مربوط‌ىقضایا

‌ها‌آن‌با‌مرتبط‌هندسى‌ىقضایا‌و‌دمتضا‌های‌یچهارضلع‌و‌دمتضا‌یها‌قطب‌،قتد ‌طنقا‌منحنى‌هندسى‌نمکا،
‌آن‌در‌یرهدا‌طنقا‌منحنى‌هندسى‌نمکا‌و‌ىمرکز ‌کاربرد ‌اىبر‌ای‌یلهم‌رچها‌هاى‌ممکانیز‌هندسى‌حىاطر‌ای‌و
‌.فوسى‌هیردا‌،گانهدو‌طنقا‌،کاپلر‌منحنى‌،مستروبر‌طنقا،‌قتد‌ضعیتو‌رچها

‌ی‌برداری،‌آنالیز‌اعداد‌مختلط،‌روشها‌روشی:‌تحلیل‌موقعیت،‌سرعت‌و‌شتاب،‌ا‌صفحه‌هاى‌ممکانیز‌تیکسینما -3
‌صلب‌جسم‌یها‌المان‌شامل‌یا‌صفحه‌هاى‌ممکانیز‌سینماتیک‌حل‌در‌ىکامپیوتر‌سیستماتیک ‌دیادا، ‌هلغزند،

 نوسانى.

‌یا‌صفحه‌حرکت‌در‌صلب‌جسم‌ییجابجا‌ماتریس‌،ها‌آنمربوط‌به‌‌مسائلو‌‌دوران‌ماتریس‌ماتریسی:‌سینماتیک -4
‌صلب‌جسم‌دوران‌و‌انتقال‌”Screw“‌پارامترهای‌معرفی‌و‌مختصات‌یها‌دستگاه‌بین‌تبدیلات‌فضائی،‌حرکت‌و
‌دوران‌های‌یسماتر‌از‌زمانی‌یریگ‌مشتق‌آن،‌به‌مربوط‌تبدیل‌ماتریس‌و‌هارتنبرگ‌و‌دناویت‌پارامترهای‌فضا،‌در
 .‌خطی‌شتاب‌و‌ای‌یهزاو‌شتاب‌های‌یسماتر‌و‌خطی‌سرعت‌و‌ای‌یهزاو‌سرعت‌های‌یسماتر‌تعریف‌یی،جابجا‌و

‌مبانی‌از‌استفاده‌فضایی،‌هاى‌ممکانیز‌در‌لینک‌به‌لینک‌متوالی‌ساختارهای‌فضایی:‌هاى‌ممکانیز‌سینماتیک -5
‌فضایی،‌هاى‌ممکانیز‌در‌سینماتیکی‌قید‌روابط‌فضایی،‌هاى‌ممکانیز‌سینماتیک‌تحلیل‌در‌ماتریسی‌سینماتیک
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌تحلیل‌سینماتیک ‌از‌استفاده‌با‌فضایی‌مکانیزم‌نمونه‌چند‌تحلیل‌فضایی،‌هاى‌ممکانیز‌روابط‌حرکت‌نسبی‌در
 .ماتریسی‌سینماتیک‌نسبی‌و‌سینماتیک‌روش

‌چند‌تحلیل‌محاسباتی،‌سینماتیک‌یها‌روش‌از‌استفاده‌با‌یا‌صفحه‌هاى‌ممکانیز‌تحلیلی‌طراحی‌تحلیل:‌طراحی -6
 .‌فضایی‌هاى‌ممکانیز‌انواع‌از‌برخی‌به‌آن‌تعمیم‌و‌یادشده‌روش‌از‌استفاده‌با‌یا‌صفحه‌مکانیزم‌نمونه

‌استفاده -7 ‌در‌ممکانیز‌از‌مباحث‌متفرقه: ‌دینامیکی‌یساز‌مدل‌ها،‌ممکانیز‌سازی‌ینهبه‌تابع،‌تولید‌و‌مسیر‌تولید‌ها ‌و‌
 .‌ها‌ممکانیز‌از‌نمونه‌چند‌دینامیک‌تحلیل

 .‌Working Modelو‌Samمانند‌ها‌‌ممکانیزطراحی‌‌یافزارها‌استفاده‌از‌نرم -8

‌
 روش ارزیابي: 
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‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. L. W. Tsai, Mechanism Design: Enumeration of Kinematic Structures According to 

Function, 1
st
 Edition, CRC Press, 2000. 

2. A. G. Erdman, G. N. Sandor, and S. Kota, Mechanism Design: Analysis and Synthesis, 4
th

 

Edition, Prentice-Hall, 2003.   

3. J. Zhao, Z. Feng, F. Chu, and N. Ma, Advanced Theory of Constraint and Motion 

Analysis for Robot Mechanisms, Academic Press, 2014. 

4. C. H. Chiang, Kinematics and Design of Planar Mechanisms, Krieger Publishing 

Company, 2000. 
5. H. D. Eckhardt, Kinematic Design of Machines and Mechanisms, 1

st
 Edition, McGraw-

Hill, 1998. 

6. R. S. Hartenberg, and J. Denavit, Kinematic Synthesis of Linkages, 1
st
 Edition, McGraw-

Hill, 1964. 

7. D. N. Badodkar, and T. A. Dwarakanath, Machines, Mechanism and Robotics, Springer, 

2018. 

8. B. Tilman, an Introduction to the Theory of Mechanism Design, Oxford University Press, 

2015. 

  

http://www.amazon.com/Lung-Wen-Tsai/e/B001HCVSL0/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/C.-H.-Chiang/e/B001K8FJY8/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/Homer-D.-Eckhardt/e/B001HD0XZ6/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 مکانیک آسیب

(Damage Mechanics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1اجزاء‌محدود‌‌یها‌روش‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

بینی‌‌یشپی‌و‌استفاده‌از‌آسیب‌در‌بند‌فرمولگیری‌آن،‌‌مفاهیم‌ایجاد‌آسیب،‌رشد‌و‌اندازههدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.ی‌ده‌شکلشکست‌فرآیندهای‌

‌
 رئوس مطالب:

ماده‌مرکب،‌چوب،‌یرفلزی،‌غمفاهیم‌آسیب،‌مفاهیم‌پدیدار‌شناختی‌مکانیک‌آسیب،‌مفهوم‌آسیب‌در‌مواد‌فلزی،‌ -1
بتن،‌پلیمرها‌و‌سایر‌مواد.

‌روشغگیری‌مستقیم‌و‌های‌اندازهانواع‌روش -2 ‌ماده،‌‌یرمستقیم‌آسیب، های‌فیزیکی‌و‌مکانیکی‌تخمین‌آسیب‌در
 یک‌آسیب.مکان‌یکرومترمودینامیک‌و‌

شی،‌آسیب‌در‌کارگیری‌آسیب‌همسان‌و‌ناهمسان‌در‌فرآیندهای‌مکانیکی،‌آسیب‌نرم‌و‌ترد،‌آسیب‌خزشناخت‌و‌به -3
 .‌پر‌چرخهی‌خستگی‌کم‌چرخه‌و‌پدیده

ی‌ها‌مدلهای‌رشد‌آسیب،‌روش‌استخراج‌پارامترهای‌‌های‌رشد‌آسیب،‌معرفی‌انواع‌مدلسینماتیک‌آسیب،‌مدل -4
 مختلف‌آسیب.

‌مدلمدل -5 ‌مواد‌مرکب‌و‌سایر‌مواد، ‌مقایسه‌مدلمحل‌یرغهای‌آسیب‌های‌آسیب‌در های‌آسیب‌محلی‌و‌غیر‌‌ی،
 محلی‌

سازی‌مکانیک‌آسیب‌به‌روش‌اجزاء‌جامدات،‌آنالیز‌وابسته‌و‌غیر‌وابسته‌آسیب،‌پیاده‌مسائلسازی‌آسیب‌در‌پیاده -6
 بینی‌رشد‌آسیب‌و‌شکست‌در‌فرآیندهای‌مکانیکی.محدود،‌پیش

 .افزارها‌نرمو‌سایر‌‌Abaqus‌،Deformی‌افزارها‌نرمهای‌مختلف‌آسیب‌موجود‌در‌‌معرفی‌مدل -7

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌مستمر‌ارزشیابی

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 
‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. J. Lemaitre, and R. Desmorat, Engineering Damage Mechanics: Ductile, Creep, Fatigue 

and Brittle Failures, Springer, 2006. 

2. W. Zhang, and Y. Cai, Continuum Damage Mechanics and Numerical Applications, 

Springer, 2011. 

3. K. Saanouni, Numerical Modelling in Damage Mechanics, Kogan Page Science, 2003. 

4. F, Hild, Continuum Damage Mechanics of Materials and Structures, Elsevier, 2002. 

5. G. Z. Voyiadjis, J. W. Ju, and J. L. Chaboche, Damage Mechanics in Engineering 

Materials, Elsevier, 1998. 

6. J. Lemaitre, and H. Lippmann, A Course on Damage Mechanics, Springer, 2013. 

7. S. Murakami, Continuum Damage Mechanics: A Continuum Mechanics Approach to the 

Analysis of Damage and Fracture, Springer Science & Business Media, 2012. 

8. L. Kachanov, Introduction to Continuum Damage Mechanics, Springer Science & 

Business Media, 2013. 

9. J. Flórez-López, Fracture and Damage Mechanics for Structural Engineering of Frames: 

State-of-the-Art Industrial Applications: State-of-the-Art Industrial Applications, IGI 

Global, 2014. 

10. A. Öchsner, Continuum Damage and Fracture Mechanics, Springer, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1مکانیک ضربه 

(Impact Mechanics I) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌انواع‌بارگذاریهدف‌از ‌انتشار‌موج‌‌مباحث‌پیشرفته‌در‌تحلیل‌رفتار‌مواد‌تحت‌ضربه‌ناشی‌از و
‌است.‌‌الاستیک،‌پلاستیک‌در‌اجسام

‌
 رئوس مطالب:

‌یودقهای‌آزاد‌و‌های‌تحت‌بار‌ضربه،‌سرعت‌انتشار‌موج‌محوری‌در‌میلهمقدمه،‌انتشار‌موج‌تنش‌محوری‌در‌میله -1
 های‌تحت‌کوپل‌پیچشی‌ناگهانی،‌سرعت‌انتشار‌موج‌تنش‌برشی.،‌انتشار‌موج‌تنش‌برشی‌در‌میلهدار

های‌برابر‌و‌نابرابر،‌ها‌با‌سطح‌مقطعبرگشت‌موج‌تنش‌محوری‌از‌انتهای‌آزاد‌و‌گیردار‌میله،‌برخورد‌محوری‌میله -2
 های‌با‌سطح‌مقطع‌متغیر.انتشار‌موج‌تنش‌محوری‌در‌میله

های‌برابر‌و‌نابرابر،‌انتشار‌موج‌تنش‌محوری‌در‌ها‌با‌سطح‌مقطعتنش‌محوری،‌برخورد‌محوری‌میله‌برگشت‌موج -3
 یر،‌میله‌فشاری‌هاپکینسون.گ‌ضربهمتغیر،‌‌های‌با‌سطح‌مقطعمیله

کاربرد‌موج‌تنش‌محوری،‌میله‌یک‌سرگیردار‌تحت‌ضربه‌توسط‌جسم‌صلب‌در‌انتهای‌آزاد،‌میله‌دو‌سر‌آزاد‌تحت‌ -4
 جسم‌صلب‌در‌یک‌انتها.‌ضربه‌توسط

شدن‌میله‌ترد‌تحت‌بار‌فشاری‌انفجاری‌در‌یک‌انتها،‌شکستن‌و‌‌قطعه‌قطعهانتشار‌موج‌تنش‌در‌میله‌مخروطی،‌ -5
‌ای‌بسته.قطعه‌شدن‌اجسام‌ترد‌تحت‌ضربه،‌انتشار‌موج‌الاستیک‌در‌فنرهای‌حلقه

‌برآورد‌ -6 ‌روابط‌پایه، ی‌ها‌طولبرخورد‌با‌سرعت‌زیاد‌یک‌میله‌صلب‌کامل‌پلاستیک‌با‌دیواره‌صلب:‌روش‌تیلور،
 یافته.‌یافته،‌برآورد‌پروفیل‌قسمت‌تغییر‌شکلشکل‌و‌تغیر‌شکل‌بدون‌تغییر‌

 تغییر‌شکل.های‌بدون‌برآورد‌طولی‌بدون‌تغییر‌شکل‌با‌روش‌انرژی،‌روش‌هاکیارد،‌روابط‌پایه،‌برآورد‌طول -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 
‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. W. Goldsmith, Impact, 2
nd

 Unabri Edition, Dover Publications Inc, 2001. 

2. W. Johnson, Impact Strength of Materials, Edward Arnold, 1983. 

3. T. Z. Blazynski, Explosive Welding, Forming and Compacsion, Springer, 2012. 

4. W. J. Stronge, Impact Mechanics, Cambridge University Press, 2018. 

5. T. Z. Blazynski, Materials at High Strain Rates, Springer, 1987. 

6. E. J. Bruno, High Velocity Forming of Metals Rev Edition, American Society of Tool and 

Man, 1968. 

7. C. L. Rao, V. Narayanamurthy, and K. R. Y. Simha, Applied Impact Mechanics, John 

Wiley & Sons, 2016. 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 2مکانیک ضربه 

(Impact Mechanics II) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1مکانیک‌ضربه‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌انواع‌بارگذاریهدف‌از ‌انتشار‌موج‌‌مباحث‌پیشرفته‌در‌تحلیل‌رفتار‌مواد‌تحت‌ضربه‌ناشی‌از و
‌است.‌الاستیک،‌پلاستیک‌در‌اجسام

‌
 رئوس مطالب:

‌و‌قابفرور -1 ‌استاتیکی‌)لولهیزش‌تیرها ‌فروریزش‌حلقه‌تحت‌دو‌بار‌فشاری‌قطری،‌ها‌تحت‌بار های‌پلاستیکی(،
 ای‌تحت‌بار.یزش‌یک‌پوسته‌استوانهفرورداخلی،‌‌فشار‌تحتیزش‌یک‌پوسته‌با‌مقطع‌مربع‌فرور

ای‌شکل‌پر‌و‌توخالی‌تحت‌های‌دایرهداخلی،‌فروریزش‌ورق‌فشار‌تحتای‌با‌کلگی‌تخت‌فروریزش‌پوسته‌استوانه -2
 های‌مستطیلی‌شکل‌تحت‌بارهای‌عرضی.بارهای‌عرضی،‌فروریزش‌ورق

یک‌امتداد‌ای‌شکل‌تحت‌بار‌در‌تحلیل‌دینامیکی‌میله،‌حلقه‌و‌ورق،‌میله‌آزاد‌تحت‌بار‌در‌وسط‌میله،‌حلقه‌دایره -3
 های‌داخلی‌گیردار.های‌پلاستیکی(،‌بار‌دینامیکی‌در‌ورق‌گرد‌توخالی‌با‌لبهقطر‌)لوله

‌تیر‌کنسول‌تحت‌بار‌‌بیان‌مقدماتی‌لولای‌پلاستیکی‌متحرک‌برای -4 تحلیل‌تیرهای‌تحت‌بار‌گسترده‌دینامیکی،
 ضربه‌در‌یک‌انتها.

اثر‌نرخ‌کرنش‌زیاد‌در‌خواص‌مواد،‌انتشار‌،‌FMVSSاستانداردهای‌معیار‌استحکام‌سازه‌اتومبیل‌در‌برابر‌برخورد‌ -5
 پلاستیک.‌‌–های‌تنش‌الاستیک‌موج

‌ای.های‌مختلف‌در‌اثر‌بار‌ضربهی،‌فروریختن‌سازهای‌تحت‌بار‌دینامیکانرژی‌دینامیکی،‌استحکام‌سازه -6
 مباحث‌ویژه‌و‌کاربردی‌در‌برخورد‌اتومبیل،‌هواپیما‌با‌موانع‌ثابت‌و‌متحرک. -7

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 
‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. W. Goldsmith, Impact, 2
nd

 Unabri Edition, Dover Publications Inc, 2001. 

2. W. Johnson, Impact Strength of Materials, Edward Arnold, 1972. 

3. T. Z. Blazynski, Explosive Welding, Forming and Compacsion, Springer, 2012. 

4. W. J. Stronge, Impact Mechanics, Cambridge University Press, 2018. 

5. T. Z. Blazynski, Materials at High Strain Rates, Springer, 1987. 

6. E. J. Bruno, High Velocity Forming of Metals Rev Edition, American Society of Tool and 

Man, 1968. 

7. C. L. Rao, V. Narayanamurthy, and K. R. Y. Simha, Applied Impact Mechanics, John 

Wiley & Sons, 2016. 
 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 2های پیوسته  مکانیک محیط

(Continuum Mechanics II) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1پیوسته‌‌های‌یطمکانیک‌مح‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌تأکید‌بر‌قوانین‌فراگیری‌هدف‌از‌این‌درس‌ های‌پیوسته‌در‌‌مکانیک‌محیطاصول‌حاکم‌بر‌معادلات‌متشکله‌مواد‌با
 است.‌های‌مختصات‌مختلف‌دستگاه

‌
 رئوس مطالب:

‌میدان -1 ‌مؤلفه‌معادلات‌متشکله، ‌مشتق‌مادی‌تانسورهای‌عینی،‌‌های‌تانسوری‌عینی، ‌مرجع، ‌دو های‌تانسوری‌در
 ،‌مشتق‌همرفتی.هم‌چرخشیئت‌مرجع‌ثابت‌و‌جاری،‌مشتق‌هتغییر‌شکل‌نسبت‌به‌

‌کلی -2 ‌‌هینظر‌اصول ‌مادی،‌‌کارگ‌بهساختاری، ‌تقارن ‌معادلات‌متشکله، ‌استخراج ‌ترمودینامیک‌در ‌دوم ‌قانون یری
 بندی‌مواد‌ساده.‌یئت‌مرجع،‌گروهههای‌تقارن،‌همسانگردی،‌تغییر‌‌گروه

‌‌مدل -3 ‌رینر ‌و ‌استوکسی ‌سیالات ‌مدل ‌پیشرفته، ‌سیال ‌مدل‌-های ‌‌ریولین، ‌سیال ‌چرخشهای ‌سیال‌هم ‌مدل ،
 اولدروید.

‌نرخ‌معادلات‌محیط‌پیوسته -4 ‌کرنش، ‌معیارهای‌تنش‌و ‌مختصات‌منحنی، ‌دستگاه ‌کرنش‌و‌‌در های‌تغییر‌شکل،
 چرخش،‌مشتقات‌همرفتی‌تانسورها.

 های‌تنش‌فیزیکی،‌معادلات‌پایه‌در‌الاستیسته،‌معادلات‌پایه‌در‌سیالات.‌مؤلفه -5

ل‌کار‌مجازی‌ها،‌وردش‌اول‌یک‌تابع‌در‌توصیف‌مادی‌و‌فضایی،‌اص‌اصول‌وردشی،‌تغییر‌مکان‌مجازی،‌وردش -6
 در‌مختصات‌مادی‌و‌فضایی.

‌یدانی‌و‌سه‌میدانی.دومی‌اصل‌کار‌مجازی،‌اصول‌وردشی‌ساز‌یخطاصل‌انرژی‌پتانسیل‌ایستا،‌ -7
‌

 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 

 اصلي: منابع

1. W. M. Lai, D. Rubin, and E. Krempl, Introduction to Continuum Mechanics,  

4
th

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2010. 

2. F. Irgens, Continuum Mechanics, Springer, 2008. 

3. G. A. Holzapfel, Nonlinear Solid Mechanics, A Continuum Approach for Engineers, John 

Wiley & Sons, 2000. 

4. G. Wempner, Mechanics of Solids and Shells, Theories and Approximations, CRC Press, 

2003. 

5. D. S. Chandrasekharaiah, and L. Debnath, Continuum Mechanics, Elsevier, 2014. 

6. A. A. Shabana, Computational Continuum Mechanics, John Wiley & Sons, 2018. 

7. C. S. Jog, Continuum Mechanics, 1
st
 Edition, Cambridge University Press, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 مکانیک مواد مرکب پیشرفته 

(Advanced Mechanics of Composite Materials) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ ‌درس ‌این ‌از ‌هدف ‌رفتار ‌مکانفراگیری ‌لایهماکرو ‌پلیمری ‌زمینه ‌مرکب ‌مواد ‌‌یکی ‌تنش ‌تحلیل کرنش‌‌-ای،
 است.‌ها‌آنهای‌کامپوزیتی‌و‌همچنین‌آنالیز‌تخریب‌‌چندلایه

‌
 رئوس مطالب:

‌معرفی‌اجزاء‌‌شناخت‌و‌معرفی‌مواد‌مرکب،‌دسته -1 ‌و‌کاربرد‌مواد‌مرکب‌‌یلتشکبندی‌مواد‌مرکب، ‌مزایا در‌دهنده،
 های‌زمینه‌پلیمری.‌های‌ساخت‌کامپوزیت‌صنایع‌مختلف،‌روش

2- ‌ ‌مکانرفتار ‌یک‌تکماکرو ‌تنش‌‌یکی ‌روابط ‌اورتوتروپیک، ‌یک‌ماده ‌مهندسی ‌ثوابت ‌یک‌‌-لایه، کرنش‌برای
 ها‌در‌دو‌مختصات.‌و‌کرنش‌ها‌تنشلایه‌در‌راستای‌محورهای‌اصلی‌ماده‌و‌محورهای‌هندسی،‌دوران‌‌تک

های‌متقارن‌و‌نامتقارن،‌‌کرنش‌چندلایه‌-روابط‌تنش‌ای،‌‌کلاسیک‌لایه‌یک‌چندلایه،‌نظریه‌یکیماکرو‌مکانرفتار‌ -3
‌خواص‌معادل‌یک‌چندلایه،‌اثرات‌دما‌و‌رطوبت.‌

‌.رونده‌شیپمعرفی‌انواع‌معیارها،‌تخریب‌‌های‌چندلایه،‌معیارهای‌تخریب‌در‌کامپوزیت -4
 ی‌یک‌تک‌لایه.کیمکان‌کرویمرفتار‌ -5

‌کمانش‌و‌ارتعاشات‌یک‌تیر‌چندلایه.‌معادلات‌حاکم‌بر‌خمش، -6
 ای.‌های‌لایه‌ای‌بر‌مکانیک‌شکست‌و‌خستگی‌در‌کامپوزیت‌مقدمه -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. D. Gay, S. V. Hoa, and S. W. Tsai, Composite Materials: Design and Applications, CRC 

Press, 2003. 

2. V. V. Vasiliev, and E. V. Morozov, Advanced Mechanics of Composite Materials and 

Structures, Elsevier, 2018. 

3. M. W. Hyer, Stress Analysis of Fiber-Reinforced Composite Materials, Destech Pubns 

Inc, 2009. 

4. A. K. Kaw, Mechanics of Composite Materials, 2
nd

 Edition, CRC Press, 2006. 

5. R. M. Jones, Mechanics of Composite Materials, 2
nd

 Edition, CRC Press, 1999. 

6. C. T. Herakovich, Mechanics of Fibrous Composites, 1
st
 Edition, Wiley, 1997. 

7. S. W. Tsai, and H. T. Hahn, Introduction to Composite Materials, 1
st
 Edition, Technomic 

Publishing Co., Inc., 1980. 

8. V. V. Vasiliev, Mechanics of Composite Structures, CRC Press, 2018. 

9. G. P. Sendeckyj, Mechanics of Composite Materials: Composite Materials, 2
nd

 Edition, 

Elsevier, 2016. 

10. L. A. Carlsson, D. F. Adams, and R. B. Pipes, Experimental Characterization of 

Advanced Composite Materials, CRC Press, 2014. 

11. E. J. Barbero, Introduction to Composite Materials Design, CRC Press, 2017. 

12. T. W. Clyne, and D. Hull, An Introduction to Composite Materials, Cambridge 

University Press, 2019. 

13. B. T. Astrom, Manufacturing of Polymer Composites, CRC Press, 1997. 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ویسکوالاستیسیته

(Viscoelasticity) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌شرایط‌مختلف‌بارگذاری‌هدف‌از ‌در ‌پاسخ‌این‌مواد ‌ویسکوالاستیک‌و معادلات‌ساختاری‌مواد
 است.‌استاتیکی‌و‌دینامیکی‌

‌
 رئوس مطالب:

نهی‌بولتزمن،‌اصل‌‌های‌ویسکوالاستیک،‌مواد‌ویسکوالاستیک‌خطی،‌معادله‌پاسخ‌عمومی،‌اصل‌برهم‌مقدمه،‌مدل -1
‌تناظر،‌مسائل‌شبه‌ایستا.

‌انتگرال -2 ‌معادلات‌انتگرال‌و ‌مدول‌وارهیدگی، ‌وادادگی‌خزشی، ‌جامد‌کلوین، ‌حل‌‌سیال‌ماکسول‌و های‌موروثی،
‌معادلات‌انتگرال.

تیرهای‌ویسکوالاستیک،‌معادله‌دیفرانسیلی‌تیرهای‌ویسکوالاستیک،‌تیرهای‌ویسکوالاستیک‌متشکل‌از‌دو‌یا‌چند‌ -3
‌جنس.

‌ویسکوالاستیک،‌کمانش‌ستون‌ویسکوالاستیک.پاسخ‌دینامیکی،‌نماد‌مختلط،‌بستر‌ -4
‌وادادگی -5 ‌روابط‌بین ‌وادادگی‌مختلط، ‌ویسکوالاستیک، ‌ارتعاش‌‌ارتعاشات‌اجسام ‌آزادی، ‌یک‌درجه ‌با ‌سیستم ها،

‌اجباری،‌میله‌ویسکوالاستیک‌تحت‌تأثیر‌ضربه‌محوری،‌امواج‌ویسکوالاستیک.
‌در -6 ‌خطی ‌نظر‌ویسکوالاستیسیته ‌کرنش، ‌تنش‌و ‌تحلیل ‌بعد، ‌‌یهسه ‌پیچش، ‌تغییرات‌در‌تیر، ‌حساب ‌از استفاده

 ویسکوالاستیسته،‌اصول‌اکسترمم،‌اصل‌مینیمم‌با‌استفاده‌از‌تابع‌وزن‌و‌تبدیل‌لاپلاس.

ی‌اصول‌ریکارگ‌به،‌شده‌اعمالهای‌‌انتشار‌موج‌در‌محیط‌ویسکوالاستیک،‌امواج‌ناپیوسته،‌امواج‌شوک‌و‌ناپیوستگی -7
 بررسی‌انتشار‌موج،‌امواج‌هارمونیک.ترمودینامیک‌با‌متغیرهای‌داخلی‌در‌

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :منابع اصلي

1. Y. M. Haddad, Viscoelasticity of Engineering Materials, Springer Verlag, 2013. 

2. W. Flügge, Viscoelasticity, 2
nd

 Edition, Blaisdell Co., 1993. 

3. R. M. Christensen, Theory of Viscoelasticity, 2
nd

 Edition , Dover Publications, 2010.  

4. D. R. Bland, The Theory of Linear Viscoelasticity, Courier Dover Publications, 2016. 

5. D. Gutierrez-Lemini, Engineering viscoelasticity, New York: Springer, 2014. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Y.M.%20Haddad
http://www.amazon.com/R.-M.-Christensen/e/B001IQXG42/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

  هیدرولیک و نیوماتیک پیشرفته

(Advanced Hydraulics and Pneumatics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری ‌‌هدف‌از ‌به‌ازیموردنمباحث‌پیشرفته ‌طراحی، ‌نگهداری‌سیستم‌در های‌هیدرولیک‌و‌‌کارگیری‌و
‌‌.استهای‌مذکور‌‌سازی‌ریاضی‌سیستم‌نیوماتیک‌و‌همچنین‌نحوه‌مدل

 
 رئوس مطالب:

‌س -1 ‌مقایسه ‌معایب، ‌و ‌مزایا ‌هیدرولیک، ‌اصول ‌و‌‌های‌یستممقدمه: ‌هیدرولیکی ‌الکتریکی، ‌مکانیک، ‌قدرت انتقال
 .نیوماتیکی

‌مشخصه‌یها‌روغن‌ -2 ‌و ‌انواع ‌فیلتر: ‌و ‌جریان ‌خصوصیات ‌روغن‌یها‌هیدرولیکی، هیدرولیک،‌‌یها‌عملکردی
 ،‌فیلترها،‌خصوصیات‌و‌محل‌قرارگیری‌فیلترها،‌نرخ‌فیلتر‌کردن.ISOگریدهای‌لزجت‌

گریز‌از‌‌یها‌،‌پمپیا‌دنده‌چرخ‌یها‌هیدرولیک،‌پمپ‌یها‌پمپ‌یبند‌ههیدرولیک،‌شیرها‌و‌عملگرها:‌طبق‌یها‌پمپ -3
پیستونی‌شعاعی‌و‌محوری،‌انتخاب‌پمپ،‌شیرهای‌کنترل‌جهت،‌شیرهای‌کنترل‌فشار،‌‌یها‌،‌پمپی(ا‌پرهمرکز‌)

‌ ‌کنترل ‌دبیشیرهای ‌شیرهای ‌چرخشی،‌طرفه‌یک، ‌و ‌خطی ‌عملگرهای ‌الکتروهیدرولیکی، ‌سروو ‌شیرهای ،
 .یکیاستات‌یدروانتقال‌ه‌های‌یستمس

هیدرولیک‌و‌طراحی‌مدارهای‌هیدرولیکی:‌مخازن،‌آکومولاتورها،‌تجهیزات‌سرمایش‌‌های‌یستمتجهیزات‌جانبی‌س -4
 و‌گرمایش،‌مدارهای‌هیدرولیکی‌پایه،‌مدارهای‌هیدرولیکی‌صنعتی،‌اتلاف‌توان‌در‌مدارهای‌کنترل‌دبی.

‌س‌یا‌مقدمه -5 ‌ش‌های‌یستمبر ‌کمپرسورها، ‌نیوماتیکنیوماتیک: ‌عملگرهای ‌و ‌انتخاب‌‌،یرها ‌پایه، ‌مبانی کاربردها،
هوا،‌انواع‌سیلندرهای‌نیوماتیک‌و‌‌یها‌فشار‌و‌روان‌کننده‌های‌کننده‌یم،‌فیلترهای‌هوا،‌تنظFRLکمپرسور،‌واحد‌

 .،‌شیرهای‌فشار‌شاتل‌و‌دوقلویرموتورهای‌هوایی،‌شیرهای‌نیواتیکی‌کنترل‌جهت،‌اگزوز،‌زمان‌تأخ

 .Casecadeروش‌‌و‌وماتیکی:‌مدارهای‌پایه،‌روش‌سنتیمدارهای‌نی -6

 .الکتروهیدرولیک‌و‌الکترونیوماتیک:‌کلیات‌و‌کاربردها،‌اجزا‌سیستم،‌توسعه‌مدارهای‌عملگری‌تکی‌و‌چندتایی -7

 ی‌مربوطه.افزارها‌نرمآشنایی‌با‌ -8

‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

 
 منابع اصلي:

1. T. Jagadeesha, and T. Gowda, Fluid Power: Generation, Transmission and Control, John 

Wiley & Sons, 2013.  

2. T. Jagadeesha, Hydraulics And Pneumatics, I. K. International Publishing House, 2015. 

3. M. Rabie, Fluid Power Engineering, 1
st
 Edition, McGraw-Hill, 2009. 

4. P. J. Klette, Fluid Power Systems, 2
nd

 Edition, Amer Technical Publication, 2013. 

5. S. R. Majumdar, Oil Hydraulic Systems, Principle and Maintenance, McGraw-Hill, 2002. 

6. A. Esposito, Fluid Power with Applications, 7
th

 Edition, Pearson‌Education, 2009.  

7. K. S. Sundaram, Hydraulic and Pneumatic Controls: Understanding made Easy, 

S.Chand Limited, 2013. 

8. S. R. Majumdar, Basic Pneumatic Systems, Principle and Maintenance, McGraw Hill 

Education India, 2011. 

9. I. C. Turner, Engineering Applications of Pneumatics and Hydraulics, Routledge, 2014. 

10. L. Sivaraman, Introduction to Hydraulics and Pneumatics, PHI Learning Pvt. Ltd., 2017. 

11. P. N. Modi, and S. M. Seth, Hydraulics and Fluid Mechanics Including Hydraulics 

Machines, Rajsons Publications Pvt. Ltd., 22
nd

 Edition, 2019. 

12. I. Popescu, Computational Hydraulics, IWA Publishing, 2014. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&field-author=M%20Rabie&search-alias=books&sort=relevancerank
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 آشوبغیرخطي و  ینامیکد

(Nonlinear Dynamics and Chaos) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌کاربردها‌ینامیکید‌های‌یستممطالعه‌تحول‌س‌درس‌یناهدف‌ ‌پ‌یفیو‌ک‌یعدد‌یبررس‌منظور‌هب‌آن‌یو ‌یچیدهرفتار
بر‌‌یهبا‌تکهمچنین‌.‌باشد‌یم‌یهاول‌یطبالا‌به‌شرا‌یتحساس‌یدارا‌یها‌یستمآن‌دسته‌از‌س‌یرفتار‌مجانب‌یینتع‌وها‌‌آن
‌یمحاسبات‌یها‌حاصل‌خواهد‌شد‌که‌کمک‌به‌توسعه‌روش‌ینامیکیتحول‌د‌بهنسبت‌‌یدرس،‌نگرش‌هندس‌ینا‌یمبان

 دت‌حل‌معادلات‌خواهد‌نمود.دراز‌م‌بینی‌یشجهت‌پ‌یلیو‌شبه‌تحل

 
 رئوس مطالب:

‌.ییمقدمه‌و‌آشنا -1
‌.یو‌دوبعد‌بعدی‌یک‌های‌یانو‌جر‌یفاز‌یحالت،‌فضا‌یدر‌فضا‌دینامیک -2
‌ی.مجانب‌یبیو‌تقر‌یفیک‌یها‌روش‌ی،خطیرغ‌نوسانگرهای -3
‌.از‌نوع‌هاپف‌های‌یدوشاخگ‌ی،چنگال‌یو‌انواع‌آن‌دوشاخگ‌دوشاخگی -4
‌یسیتی.کامل‌و‌ارگود‌یریپذ‌انتگرال‌یلتونی،هام‌های‌یستمس‌یرا،و‌م‌یستارپا‌های‌سیستم -5
‌.یبغر‌یها‌جاذب‌ی،چرخه‌حد‌یداریمقطع‌پوانکاره‌و‌پا‌ی،متناوب،‌چرخه‌حد‌مدار -6
‌.‌KAMیهحافظ‌مساحت،‌قض‌یها‌نگاشت -7
‌.یگنبامآشوب،‌اعداد‌فا‌یشمول‌و‌آشوب،‌جهان‌یبعد‌سه‌جریان -8
‌.رفتار‌شبه‌متناوب‌-آشوب:‌تضاعف‌دوره‌تناوب‌‌مسیرهای -9
‌یاپونوف.ل‌یها‌توان‌بعدی‌و‌یک‌های‌نگاشت -10
‌مثال‌)فراکتال‌ها‌برخال -11 ‌آشوب‌به‌همراه ‌و ‌مطالعات‌مورد‌یکاربرد‌یها‌ها( ‌نگاشت‌لاجست‌یو مدل‌‌یک،آشوب:

‌.ها‌دنده‌چرخ‌و‌لورنز،‌ربات‌دوپا
‌بر‌کنترل‌آشوب.‌یا‌و‌مقدمه‌یدارمتناوب‌ناپا‌یمدارها‌شناسایی -12
‌و‌غیره.‌دو‌حالته‌یاتلاف‌های‌یستمفلوکه،‌س‌یتئور‌ی،بعد‌نهایت‌یب‌یلتونیمها‌های‌یستمس -13
 

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
‌نداردبازدید: 

‌
 اصلي: منابع

1. R. C. Hilborn, Chaos And Nonlinear Dynamics: An Introduction For Scientists And 

Engineers, Oxford University Press, 2000. 

2. S. H. Strogatz, Nonlinear Dynamics And Chaos: With Applications To Physics, Biology, 

Chemistry, And Engineering, Westview Press, 2014. 

3. E. Ott, Chaos In Dynamical Systems, Cambridge University Press, 2002. 

4. K. T. Alligood, T. D. Sauer, J. A. Yorke, and J. D. Crawford, Chaos: An Introduction To 

Dynamical Systems, Physics Today, 2008. 

5. T. Kapitaniak, Chaos For Engineers: Theory, Applications, and Control, Springer 

Science & Business Media, 2012. 

6. J. M. T. Thompson, and H. B. Stewart, Nonlinear Dynamics and Chaos, John Wiley & 

Sons, 2002. 
7. S. N. Rasband, Chaotic Dynamics of Nonlinear Systems, Courier Dover Publications, 

2015. 
 

 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 دینامیک پیشرفته

(Advanced Dynamics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌ ‌دینامیک‌شامل ‌در ‌درس‌فراگیری‌مباحث‌پیشرفته ‌این ‌همچنین‌ها‌روشهدف‌از ‌انرژی‌و ‌بر های‌‌روشی‌مبتنی
‌‌است.‌بعدی‌در‌فضای‌سه‌ها‌ستمیسو‌‌مختلف‌توصیف‌سینماتیک‌و‌دینامیک‌اجسام

‌
 رئوس مطالب:

1- ‌ ‌آنالیز‌برداری، ‌پایداری‌و‌‌نیقوانمقدمه‌شامل‌سیستم‌واحدها، ‌و‌انرژی، ‌کار ‌ضربه‌و‌مومنتوم، نیوتن‌برای‌ذرات،
 تعادل.

ای،‌‌ی‌دوران‌و‌انتقال،‌بردار‌سرعت‌و‌شتاب‌زاویهها‌سیماتری‌مختصات‌متحرک،‌ها‌دستگاهحرکت‌نسبی‌شامل‌ -2
‌سرعت‌و‌شتاب‌نسبی.

‌رکت،‌ضربه‌و‌مومنتوم‌خطی،‌کار‌و‌انرژی‌و‌برخورد‌ذرات.دینامیک‌سیستم‌ذرات‌شامل‌معادلات‌ح -3
،‌اصل‌افتهی‌میتعم،‌قیود،‌تغییر‌مکان‌مجازی‌و‌کار‌مجازی،‌نیروهای‌افتهی‌میتعممکانیک‌تحلیلی‌شامل‌مختصات‌ -4

 کار‌مجازی،‌تعادل‌و‌اصل‌دالامبر،‌اصل‌هامیلتون‌و‌معادلات‌لاگرانژ.

‌اجسام‌ -5 ‌حرکت‌مقید ‌پارامترهای‌اویلر، ‌زوایای‌اویلر، ‌اویلر، ‌قضیه ‌صلب‌شامل‌سینماتیک‌پایه، سینماتیک‌جسم
 صلب.‌

‌زاویه -6 ‌خطی‌و ‌انرژی،‌‌دینامیک‌جسم‌صلب‌شامل‌مومنتوم ‌و ‌کار ‌مومنتوم، ‌و ‌روابط‌ضربه ‌معادلات‌حرکت، ای،
 فته‌در‌دینامیک‌اجسام‌صلب.معادلات‌لاگرانژ،‌اصل‌دالامبر،‌برخورد‌اجسام‌صلب‌و‌مباحث‌پیشر

 های‌چند‌درجه‌آزادی.‌پایداری‌سیستم -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 

 اصلي: منابع
1. L. Meirovitch, Methods of analytical dynamics, Courier Dover Publications, 2012. 

2. D. T. Greenwood, Advanced Dynamics, Cambridge University Press, 2006. 

3. R. B. Bhat, and A. Lopez-Gomez, Advanced Dynamics, 1
st
 Edition, Narosa, 2001. 

4. H. Baruh, Analytical Dynamics, 1
st
 Edition, WCB/McGraw-Hill, 1999. 

5. A.‎F.‎D’souza,‎and‎V.‎K.‎Gray,‎Advanced Dynamics: Modeling and Analysis, Prentice-

Hall, 1984.  

6. H. Altenbach, H. Irschik, and V. P. Matveenko, Contributions to Advanced Dynamics 

and Continuum Mechanics, Springer, 2019. 

7. H. Vallery, and A. L. Schwab, Advanced Dynamics, Delft University of Technology, 

2018. 

‌  

http://www.amazon.com/Donald-T.-Greenwood/e/B001IU0DSU/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=R.%20B.%20Bhat
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Antonio%20Lopez-Gomez
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یشرفتهپ یليتحل ینامیکد

(Advanced Analytical Dynamics) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌ینامیکید‌یستمس‌یک‌یبرا‌حاکم‌استخراج‌معادلات‌یمختلف‌موجود‌برا‌یلیتحل‌یها‌روشارائه‌درس‌از‌این‌هدف‌
‌یسهمقاو‌‌ینو‌ک‌اپل‌-یبس‌بولتزمن‌هامل،‌راث،‌گ‌یلتون،هم‌یلاگرانژ،‌معادلات‌کانون‌یلتون،اصل‌هم‌یها‌روش‌یرنظ
‌است.مختلف‌‌یاز‌منظرهابا‌یکدیگر‌‌ها‌روش‌ینا

 
 رئوس مطالب:

 نیوتنی.‌دینامیک‌بر‌مروری -1

 همیلتون.‌اصل -2

 - یها‌روش‌شامل‌مقید‌های‌سیستم‌برای‌لاگرانژ‌معادلات‌و‌مقید‌غیر‌های‌سیستم‌برای‌لاگرانژ‌معادلات -3

Integrated Multiplier Method  ،Augmented  ،Elimination  ،Embedding  ،

Modified Lagrange و‌غیره.‌ضربه‌لاگرانژ‌معادلات‌و‌‌
 راث.‌روش‌همیلتون،‌کانونی‌معادلات -4

 .ها‌مختصات‌شبه -5

 اپل.‌-گیبس‌‌روش -6

 کین.‌روش -7

‌روش‌مگی،‌روش‌جردن،‌اصل:‌داد‌پوشش‌نیز‌را‌زیر‌موارد‌توان‌یم‌اختیاریصورت‌‌به‌و‌فرصت‌داشتن‌صورت‌در -8
‌گوس.‌اصل‌ولترا(،‌)روش‌حرکت‌اساسی‌معادلات‌هامل، بولتزمن

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. J. H. Ginsberg, Advanced Engineering Dynamics, 2

nd
 Edition, Cambridge University 

Press, 2010. 

2. H. Baruh, Analytical Dynamics, McGraw-Hill, 1999. 

3. D. T. Greenwood, Advanced Dynamics, Cambridge: Cambridge University Press. 2003. 

4. A. W. Marris, and C. E. Stoneking, Advanced Dynamics, McGraw- Hill Book Co, 1967. 

5. T. R. Kane, and D.A. Levinson, Dynamics: Theory and Application, McGraw- Hill 

Publishing Co, 1985. 

6. L. Meirovitch, Methods of Analytical Dynamics, McGraw-Hill Book Co, 2012. 

7. H. Altenbach, H. Irschik, and V. P. Matveenko, Contributions to Advanced Dynamics 

and Continuum Mechanics, Springer, 2019. 

8. V. De Sapio, Advanced Analytical Dynamics: Theory and Applications, Cambridge 

University Press, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 

 یزوالکتریکيو پ یکيالکترومکان های‌یستمس ینامیکد

(Dynamics of Electromechanical and Piezoelectric Systems) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

ای‌الکترومکانیکی‌و‌پیزوالکتریکی‌در‌قالب‌های‌چند‌مؤلفهی‌سیستماتیکی‌سیستمساز‌مدلهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
ی‌ها‌کننده‌افتیبازها‌و‌کنندهها،‌تقویت،‌با‌تأکید‌بر‌ساختار‌حساسهها‌آنفرمولاسیونی‌واحد،‌در‌راستای‌تحلیل‌و‌کنترل‌

 انرژی‌است.

 
 رئوس مطالب:

‌‌مقدمه -1 ‌فرمولساز‌مدلای‌بر ‌مجازی،‌ی‌و ‌روش‌دینامیک‌کار ‌مروری‌بر ‌به‌دستگاه‌مختصات، ‌وابسته بندی‌غیر
 روش‌لاگرانژ،‌اصل‌هامیلتون.

 قوانین‌بقا‌و‌انتگرال‌ژاکوبی،‌قضیه‌نوتر،‌مسائل‌مقید،‌تحلیل‌پایداری. -2

 نژ.ی‌قوانین‌کرشهف‌در‌قالب‌هامیلتون‌و‌لاگرابند‌فرمولدینامیک‌مدارات‌الکتریکی،‌ -3

 بندی‌بر‌اساس‌شار.بندی‌بر‌اساس‌بار‌و‌فرمولفرمول -4

 ی‌الکترومکانیکی.ها‌مبدلهای‌الکترومکانیکی،‌روابط‌متشکله‌در‌سیستم -5

 های‌الکترومکانیکی.‌یستمسیافته‌به‌‌یمتعماصل‌هامیلتون‌ -6

 کاربرد‌در‌تعیین‌حساسیت‌میکروفن‌و‌پهنای‌باند‌بلندگو،‌جداساز‌فعال،‌سیستم‌تعلیق‌فعال. -7

 های‌پیزوالکتریک،‌ساختارهای‌مجهز‌به‌پیزوالکتریک.های‌پیزوالکتریک،‌مبدلسیستم -8

 بندی‌هامیلتونی.معادلات‌متشکله،‌چگالی‌انرژی،‌فرمول -9

 های‌پیزوالکتریک،‌سنسور‌و‌عملگر‌پیزوالکتریک،‌پاسخ‌فرکانسی.لایه -10

 های‌پیزوالکتریک.ی،‌نظریه‌کرشهف،‌ماتریس‌سختی‌لایهدوبعدمدل‌ -11

 های‌پیزوالکتریک.به‌کمک‌مبدل‌رفعالیغفعال‌و‌‌استهلاک -12

 مثبت.‌خوراند‌پس،‌کنترل‌با‌فاز‌شیپادمیتنس‌مبدل‌پیزو،‌سنجش‌نیرو‌و‌جابجایی،‌کنترل‌ -13

 تطبیقی.‌گر‌مشاهدهیی‌و‌تخمین‌متغیرهای‌حالت‌به‌کمک‌شناسا -14
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 

 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

 ندارد بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. A. Preumont, Dynamics of Electromechanical and Piezoelectric Systems, 3
rd

 Edition, 

Springer, 2006. 

2. M. Davies, and T. L. Schmitz, System Dynamics for Mechanical Engineers, Springer 

New York, 2015. 

3. P. Dineva, D. Gross, and R. Müller, Dynamic Fracture of Piezoelectric Materials: 

Solution of Time-Harmonic Problems via BIEM, Springer Science & Business Media, 

2014. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 يچندجسم های‌یستمس يمحاسبات ینامیکد

(Computational Dynamics of Multibody Systems) 

 

‌‌3واحد نظری: تعداد
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

های‌پذیر‌در‌زنجیرهی‌صلب‌و‌انعطافچندجسمهای‌سازی‌مجموعههای‌عددی‌شبیهیی‌با‌چالشآشناهدف‌از‌این‌درس‌
 کننده‌قوانین‌بقا‌است.ی‌حفظها‌تمیالگورهای‌ضربه‌و‌برخورد،‌با‌استفاده‌از‌باز‌یا‌مقید‌تحت‌تأثیر‌بارگذاری

 
 رئوس مطالب:

 سینماتیک‌اجسام‌صلب،‌قیود‌سینماتیک،‌سینماتیک‌محاسباتی. -1

 ای‌و‌فضایی.تحلیل‌سینماتیکی‌سازوکارهای‌صفحه‌ -2

 های‌مقید‌هولونومیک‌و‌غیر‌هولونومیک.مروری‌بر‌دینامیک‌اجسام‌صلب،‌سیستم -3

‌فرمولروش -4 ‌مقید، ‌مسائل ‌و ‌دینامیکی ‌مسائل ‌در ‌مجازی ‌کار ‌های ‌یافته، ‌افزون ‌تکنیک‌‌بیضرابندی لاگرانژ،
Embedded. 

 لاگرانژ.‌بیضراهای‌حذف‌و‌فرمولاسیون‌هامیلتونی‌مقید،‌روش‌Gibbs-Appellمعادلات‌ -5

‌ماتریس‌پراکنده‌گیری‌عددی‌و‌پیادههای‌انتگرالروش -6 -،‌حل‌معادلات‌جبری‌(Sparse)سازی‌برای‌مسائل‌با
 ی‌بازگشتی.ها‌تمیالگوردیفرانسیلی،‌دینامیک‌معکوس،‌

 کننده‌قوانین‌بقا.گیری‌حفظهای‌انتگرالروش -7

 ی.چندجسمهای‌مسائل‌تماس،‌ضربه‌و‌برخورد‌در‌سیستم -8

 پذیر،‌تحلیل‌دینامیکی‌المان‌محدود.مکانیک‌اجسام‌انعطاف -9

 های‌همراه.ی‌بزرگ،‌چارچوبهاو‌دوران‌ها‌ییجابجاها،‌تغییر‌شکل‌مسئله -10

 ی.چندجسمهای‌بررسی‌پایداری‌و‌کنترل‌سیستم -11

‌
 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

 ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :اصلي منابع
1. A. A. Shabana, Dynamics of Multibody Systems, 3

rd
 Edition, Cambridge university press, 

2003. 

2. F. Amirouche, Fundamentals of Multibody Dynamics: Theory and Applications. Springer 

Science & Business Media, 2007. 

3. R. Von Schwerin, Multibody System Simulation: Numerical Methods, Algorithms, and 

Software, Springer Science & Business Media, 2012. 

4. L. Meirovitch, Methods of Analytical Dynamics, Courier Corporation, 2010. 

5. Z. Terze, Multibody Dynamics: Computational Methods and Applications, Springer, 

2014. 

6. R. Seifried, Dynamics of Underactuated Multibody Systems, Berlin: Springer, 2014. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ی دینامیکيها ستمیس

(Dynamic Systems) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌روشمشخصات‌عمومی‌سیستمهدف‌از ‌رفتار‌‌های‌مکانیکی‌و های‌استخراج‌معادلات‌حاکم‌بر
‌است.ها‌‌آن

 
 رئوس مطالب:

‌مقایسه‌بین‌کنترل‌فر‌معرفی‌سیستم -1 ‌تحلیل‌سیستم‌های‌دینامیکی، ‌الکتریکی،‌‌آیند‌و‌سرو‌مکانیزم، های‌حرارتی،
‌مکانیکی،‌ارتفاع‌سیال‌و‌غیره.

 ریاضی‌و‌معادلات‌دیفرانسیل‌حاکم.‌-مراحل‌بررسی‌و‌تعیین‌متغیرهای‌میانی‌و‌اختلافی،‌نوشتن‌مدل‌فیزیکی -2

‌یرخطی.غای،‌رسم‌منحنی‌خط،‌خطی‌نمودن‌روابط‌‌تعیین‌تابع‌تبدیل‌از‌روی‌نمودار‌جعبه -3
ای،‌تابع‌تبدیل‌‌شیر‌تیغه‌ای،‌تابع‌تبدیل‌سرو‌کنترل‌هوایی‌با‌شیپوره‌و‌سرومکانیزم‌نیوماتیکی،‌شیپوره‌و‌شیر‌تیغه -4

‌سروکنترل‌هوایی‌با‌شیپوره‌دوگانه.
 ای.‌انواع‌شیرهای‌هیدرولیکی،‌فضای‌آزاد‌و‌مرده‌در‌شیرهای‌سرو،‌سرو‌سیستم‌هیدرولیکی‌دو‌مرحله -5

6- ‌ ‌سروی ‌شیر ‌با ‌هیدرولیکی ‌سرومکانیزم ‌دینامیکی، ‌راههتحلیل ‌تراکمچهار ‌اثر ،‌‌ ‌در ‌نشت ‌و های‌‌یستمسپذیری
دینامیکی.

‌ی‌مربوطه‌و‌حل‌چند‌مثال.افزارها‌نرماده‌از‌استف -7
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌نداردبازدید: 
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. F. Morrison, The Art of Modeling Dynamic Systems: Forecasting for Chaos, Randomness 

and Determinism, Dover Publications, 2008. 

2. D. G. Luenberger, Introduction to Dynamic Systems: Theory, Models, and Applications, 

John Wiley & Sons, 2012. 

3. C. M. Close, J. C. Newell, and D. K. Frederick, Modeling and Analysis of Dynamic 

Systems, 3
rd

 Edition, Wiley, 2001. 

4. C. A. Kluever, Dynamic Systems: Modeling, Simulation, and Control, John Wiley & 

Sons, 2015. 

‌  

http://www.amazon.com/Foster-Morrison/e/B001JSE9NQ/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/David-G.-Luenberger/e/B000APB8CY/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/Charles-M.-Close/e/B001HCX2RS/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_3?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Jonathan%20C.%20Newell
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Dean%20K.%20Frederick
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ی کنترل دیجیتالها ستمیس

(Digital Control System) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌درس: نوع

‌
 هدف درس:

‌ا ‌اصول‌گسسته‌ساز‌نیدر ‌بررس‌یدرس، ‌س‌یو ‌طراح‌یداریپا‌لیتحل‌یها‌روش‌،یخط‌یها‌ستمیاثرات‌آن‌در ‌یو
‌.گردد‌یم‌یمعرف‌تالیجید‌یها‌کننده‌کنترل

‌
 رئوس مطالب:

‌تال،یجیبه‌د‌وستهیبه‌گسسته‌و‌از‌مقدار‌پ‌وستهیگذر‌از‌زمان‌پ‌،یوتریو‌کامپ‌تالیجید‌های‌یستمس‌یمقدمه:‌معرف -1
‌پ‌نمونه‌گنالیس‌شینما ‌حوزه ‌در ‌کل‌وستهیها ‌ساختار ‌گسسته، ‌حوزه ‌در ‌یها‌مبدل‌تال،یجیکنترل‌د‌ستمیس‌یو

‌د ‌به ‌بازساز‌یبردار‌نمونه‌تال،یجیآنالوگ ‌و ‌قضا‌دادهی ‌و ‌اهم‌بوطمر‌یایها ‌آن، ‌نمونه‌تیبه ‌،یبردار‌فرکانس
 به‌آنالوگ.‌تالیجید‌یها‌مبدل

ها،‌‌و‌حل‌آن‌یبا‌معادلات‌تفاضل‌ستمیس‌شی،‌نما‌zلیخواص‌تبد‌،‌zلیتبد‌ی:‌معرفتالیجید‌های‌یستمس‌شینما -2
 گسسته.‌های‌یستمحالت‌س‌یفضا‌شینما‌،یلیتکم‌‌zلیتبد

‌س‌لیتحل -3 ‌خصوص‌های‌یستمرفتار ‌تحل‌یداریمفهوم‌پا‌،ها‌یستمس‌یپاسخ‌زمان‌اتیزمان‌گسسته: به‌‌یداریپا‌لیو
 .یکوئیستبه‌روش‌نا‌یداریپا‌لی،‌تحلJuryروش‌روث‌و‌

‌جبران‌سازهاتالیجید‌یها‌کننده‌کنترل‌یطراح -4 ‌پ‌شیپ‌ی: ‌پس‌فاز، ‌کنترل‌-‌فاز‌شیفاز، ‌و ‌یها‌کننده‌پس‌فاز،
PIDصفحه‌‌دری‌به‌کمک‌پاسخ‌فرکانس‌ی،‌طراحها‌یشهر‌یبه‌کمک‌مکان‌هندس‌یطراح‌تال،یجید‌Wاصول‌‌ ،
 آنالوگ.‌یها‌کننده‌زمان‌گسسته‌کنترل‌یها‌بر‌اساس‌معادل‌یطراح

‌یابیو‌بازخور‌حالت،‌روش‌جا‌یگر‌یتها،‌رؤ‌تحقق‌میبا‌استفاده‌از‌مفاه‌یحالت:‌طراح‌یدر‌فضا‌یطراح‌یها‌روش -5
 ها.‌قطب

‌
 روش ارزیابي: 

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 :منابع اصلي

1. C. L. Phillips, and T. Nagle, Aranya Chakrabortty, Digital Control System Analysis & 

Design, 4
th

 Edition, Pearson‌Education, 2014. 

2. G. F. Franklin, J. D. Powell, and M. L. Workman, Digital Control Of Dynamic Systems, 

3
rd

 Edition, Pearson Education, 2005. 

3. K. Ogata, Discrete-Time Control Systems, 2
nd

 Edition, Pearson‌Education, 1995. 

4. M. S. Fadali, and A. Visioli, Digital Control Engineering: Analysis and Design, 2
nd

 

Edition, Academic Press, 2012. 

5. R. G. Jacquot, Modern Digital Control Systems, Routledge, 2019. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 فرآیندهای اتفاقي

(Stochastic Process) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

یی‌ها‌گنالیسنظری‌در‌مورد‌فرآیندهای‌تصادفی‌و‌ایجاد‌درک‌درست‌و‌منطقی‌در‌مورد‌‌یها‌هیپاارائه‌هدف‌این‌درس‌
ی‌خطی‌تصادفی‌نیز‌ها‌ستمیسهمچنین‌تخمین‌خطی‌و‌کنترل‌‌.باشد‌میزمانی‌و‌آماری‌هستند،‌‌یها‌یژگیوکه‌دارای‌

‌گیرد.‌در‌این‌درس‌مورد‌بررسی‌قرار‌می
‌

 رئوس مطالب:

 درس. این برای یازموردن موضوعات بر‌یهتک با احتمالاتنظریه‌‌‌فشرده مرور -1

 ها.‌یژگیو و تعاریف شامل تصادفی فرآیندهای اصول -1

 .کارلو‌مونتهای‌خطی‌و‌غیرخطی،‌روش‌‌آنالیز‌آماری‌سیستم -2

 توان. طیف چگالی و متقابل همبستگی همبستگی، توابع -3

 گوسی،‌سفید‌و‌مارکوف. فرآیندهای شامل تصادفی فرآیندهای انواع با آشنایی -4

 های‌تخمین.‌یتمالگور در آن با برخورد چگونگی و آن انواع نویز، وممفه -5

 خطی. تخمین بر یا‌مقدمه -6

 .ها‌ینینامعبه‌معنی‌سنجش‌عملکرد‌در‌مقابل‌ کنترل -7

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. A. Papoulis, and S. U. Pillai, Probability, Random Variables and Stochastic Processes, 

4
th

 Edition, McGraw-Hill, 2002. 

2. W. A. Gardner, Introduction to Random Processes, McGraw-Hill, 1990. 

3. H. Stark, and J. W. Woods, Probability, Random Processes and Estimation Theory for 

Engineers, 3
rd

 Edition, Prentice-Hall, 2002. 

4. J. S. Meditch, Stochastic Optimal Linear Estimation and Control, McGraw-Hill, 1969. 

5. G. F. Lawler, Introduction to Stochastic Processes, Chapman and Hall/CRC, 2018. 

6. D. R. Cox, The Theory of Stochastic Processes, Routledge, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ینهکنترل به

(Optimal Control) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌یطبا‌شرا‌ییهوافضا‌مسائلو‌حل‌‌یاپو‌یزیر‌برنامهو‌‌راتییتغحساب‌‌ینه،مباحث‌کنترل‌بهآموزش‌هدف‌از‌این‌درس،‌
‌باشد.‌می‌یستمعملگر‌و‌س‌یودمختلف‌در‌حضور‌ق‌یمرز
‌

 رئوس مطالب:

 .حالت‌یفضا‌یفو‌تعر‌ینهکنترل‌به‌نظریهبر‌‌یا‌مقدمه -1

‌کنترل‌به -2 ‌مسئله ‌استاندارد ‌مع‌ی،مرز‌یطشرا‌،ها‌تیمحدود‌یاضی،شامل‌مدل‌ر‌ینهفرم ‌تابع ‌و مسائل‌‌یفتعریار
 یار.بر‌اساس‌نوع‌تابع‌مع‌یساز‌نهیبهمختلف‌

 .حالت‌و‌کنترل‌یرهایمتغ‌ییراتکردن‌بازه‌تغ‌یزهبلمان،‌حل‌مسئله‌با‌روش‌کوانت‌ینگیاصل‌به‌یفتعر -3

‌از‌روش‌‌ینهحل‌مسائل‌کنترل‌به -4 ‌استفاده ‌‌ینگیبر‌اصل‌به‌یمبتن‌یاپو‌یزیر‌برنامهگسسته‌با ‌های‌سیستمبلمان،
 .حل‌مثال‌ی،رخطیغو‌‌یخط

و‌‌یفتعر‌یلتونین،تابع‌هام‌یفتعر‌یوسته،پ‌های‌سیستم‌ینهکنترل‌به‌در‌حل‌مسائل‌یاپو‌یزیر‌برنامهاستفاده‌از‌روش‌ -5
 .(LQR)‌یمربع‌یخط‌یبلمان،‌رگلاتورها‌یژاکوب‌یلتوننحوه‌حل‌معادله‌هام

حل‌مسئله‌حداقل‌زمان‌‌ی،مساو‌یتو‌در‌حالت‌با‌محدود‌یتپارامترها‌در‌حالت‌بدون‌محدود‌یساز‌نهیبه‌مسئله -6
 .جت‌یمایهواپ‌یریگ‌اوج

پارامترها‌)روش‌کان‌‌یساز‌نهیبهمسائل‌‌یروش‌حل‌عدد‌ی،نامساوو‌‌یمساو‌یها‌تیمحدودپارامتر‌با‌‌یساز‌نهیبه -7
 .(Steepest Descentکر‌و‌ات

 ی.ا‌چندمرحلهو‌‌یا‌مرحله‌تک‌صورت‌به‌ینامیکید‌های‌سیستم‌یساز‌نهیبهمسئله‌ -8

 یوسته.پ‌های‌سیستمدر‌‌ینهدر‌حل‌مسائل‌کنترل‌به‌ییراتاستفاده‌از‌روش‌حساب‌تغ -9

‌ق‌ینهمسئله‌کنترل‌به‌یشکل‌کل‌ینتدو -10 تابع‌‌-‌به‌فرم‌استاندارد‌یارتابع‌مع‌ی‌ومرز‌یطشرا‌یود،شامل‌معادلات،
 .لات‌حالت‌و‌شبه‌حالتدمعا‌یلتونین،هام

 .آزاد‌و‌ثابت‌ییزمان‌نها‌صورت‌به‌یمرز‌یطمختلف‌شرا‌یها‌حالت‌یبررس -11

 ی.کنترل‌یدل‌با‌قو‌استفاده‌از‌آن‌در‌حل‌مسائ‌ینپونتریاگ‌یممنیاصل‌م -12

 .آن‌یها‌یژگیو‌یینحل‌مسئله‌حداقل‌زمان‌و‌تع -13

 .ها‌یژگیوو‌ارائه‌‌ها‌آن‌یسهمقا‌یبه‌دو‌صورت‌حداقل‌سوخت‌و‌حداقل‌انرژ‌یحل‌مسئله‌حداقل‌تلاش‌کنترل -14
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 .منفرد‌یها‌بازهبا‌‌ینهحل‌مسائل‌کنترل‌به -15

 کنترل‌بهینه.‌مسائلعددی‌در‌حل‌های‌‌روشی‌بر‌ا‌مقدمه -16

17- ‌ ‌تنظLQRکنترل‌بهینه ‌انتخاب‌ماتر‌کننده‌یم، ‌حل‌مسائل‌‌های‌یسمربعی‌خطی، ‌تعریف‌معادله‌‌LQRوزنی، با
‌،‌کنترل‌بهینه‌در‌حضور‌نویز‌خارجی.LQGدیفرانسیل‌ریکاتی،‌معرفی‌معادله‌جبری‌ریکاتی‌و‌روش‌

شده‌روی‌نویز‌‌لها‌و‌فیلتر‌کالمن،‌معرفی‌معیار‌تخمین‌بهینه،‌معرفی‌فیلتر‌کالمن،‌شرایط‌اعما‌تخمین‌بهینه‌حالت -18
‌خارجی‌برای‌طراحی‌فیلتر.

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 منابع اصلي:

1. D. E. Kirk, Optimal Control Theory: An Introduction, Dover Publications Inc., 2004. 

2. D. O. Anderson, and J. B. Moore, Optimal Control: Linear Quadratic Methods,  Dover 

Publications Inc., 2007. 
3. L. Fortuna, and M. Frasca, Optimal and Robust Control: Advanced Topics with MATLAB, 

CRC Press, 2012. 

4. J. A. Snyman, Practical Mathematical Optimization, Springer Science & Business Media, 

2005. 

5. E. Bryson, and J. Y. Ho, Applied Optimal Control: Optimization, Estimation, and 

Control, CRC Press, 1975. 

6. K. Zhou, J. C. Doyle, and K. Glover, Robust and Optimal Control, Prentice-Hall, 1996. 

7. M. Attans, and P. L. Falb, Optimal Control: An Introduction to the Theory and Its 

Applications, Dover Publications Inc., 2006. 

8. X. Li, and J. Yong, Optimal Control Theory for Infinite Dimensional Systems, Springer 

Science & Business Media, 2012. 

9. R. Vinter, Optimal Control, Springer Science & Business Media, 2010. 

10. J. Gregory, Constrained Optimization in the Calculus of Variations and Optimal Control 

Theory, Chapman and Hall/CRC, 2018. 

11. Z. Gajic, M. T. Lim, D. Skataric, W. C. Su, and V. Kecman, Optimal Control, CRC Press, 

2018. 

‌  
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 بین کنترل پیش

(Predictive Control) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

صورت‌بهینه‌مورد‌بحث‌‌بینی‌در‌افق‌محدود‌به‌ها‌با‌استفاده‌از‌قابلیت‌پیش‌در‌این‌درس‌اصول‌کنترلی‌حاکم‌بر‌سیستم
‌گیرد.‌میو‌بررسی‌قرار‌

‌
 رئوس مطالب:

‌بین‌زمان‌گسسته.‌بین،‌کنترل‌پیش‌تعاریف‌حاکم‌بر‌کنترل‌پیش -1
 چند‌خروجی،‌تخمین‌حالت.‌-های‌چند‌ورودی‌‌بین‌سیستم‌بین،‌کنترل‌پیش‌کنترل‌افق‌پیش -2

 بین‌زمان‌گسسته‌با‌محدودیت‌در‌حالت‌و‌ورودی.‌کنترل‌پیش -3

 .Laguerreبا‌استفاده‌از‌تابع‌‌بین‌گسسته‌کنترل‌پیش -4

 بین‌گسسته‌با‌درجه‌پایداری‌مشخص.‌کنترل‌پیش -5

 بین‌زمان‌پیوسته.‌کنترل‌پیش -6

 های‌با‌محدودیت‌در‌کنترل‌و‌فرآیند.‌بین‌زمان‌پیوسته‌برای‌سیستم‌کنترل‌پیش -7

 بین‌پیوسته‌با‌درجه‌پایداری‌مشخص.‌کنترل‌پیش -8

 بین‌کلاسیک‌در‌فرم‌فضای‌حالت.‌کنترل‌پیش -9

 بین‌غیرخطی.‌کنترل‌پیش -10

 بین.‌کاربردی‌از‌کنترل‌پیشهای‌‌نمونه -11

 
 روش ارزیابي: 

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌ندارد‌ندارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. L. Wang, Model Predictive Control System Design and Implementation Using MATLAB, 

Springer Science & Business Media, 2009. 

2. F. Allgöwer, and A. Zheng, Nonlinear Model Predictive Control, Birkhäuser, 2012. 

3. J. A. Rossiter, Model-Based Predictive Control: a Practical Approach, CRC Press, 2017. 

4. S. Huang, and T. H. Lee, Applied Predictive Control, Springer Science & Business 

Media, 2013. 

5. D. Baocang, Modern Predictive Control, CRC Press, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1 کنترل پیشرفته

(Modern Control I) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌های‌سیستم‌برایگر‌‌مشاهده‌و‌کنترلر‌طراحی‌و‌حالت‌فضای‌در‌کنترل‌یها‌ستمیس‌لیوتحل‌هیتجز‌درس‌این‌از‌هدف
 .است‌مذکور

‌
 رئوس مطالب:

‌کلاسیک‌کنترل‌بر‌مروری -1 ‌زمان‌به‌وابسته‌غیر‌و‌وابسته‌ضرایب‌با‌خطی‌های‌سیستم، ‌لاپلاس‌تبدیل، ‌سری،
‌.ها‌سیستم‌پایداری‌بررسی،‌آن‌تبدیل‌تابع‌و‌دیفرانسیل‌معادلات‌آوردن‌دست‌به‌و‌سیستم‌یک‌تعریف،‌فوریه

‌.دائم‌و‌گذرا‌حالت‌در‌سیستم‌پاسخ‌بررسی‌و‌ورودی‌یک‌به‌سیستم‌العمل‌عکس -2
‌مدرن‌کنترل‌امتیازات‌کردن‌مشخص‌و‌مدرن‌کنترل‌با‌کلاسیک‌کنترل‌مقایسه -3 ،‌خطی‌جبر‌مفاهیم‌با‌آشنایی،

‌.سیستمی‌تحلیل‌در‌ها‌آن‌از‌استفاده‌و‌همانندی‌های‌تبدیل
‌حالت‌فضای‌در‌ها‌سیستم‌کنترل‌بررسی -4 ‌حالت‌تعریف، ‌حالت‌متغیرهای، ‌حالت‌فضای، ،‌حالت‌معادلات‌حل،

‌.معادل‌دینامیکی‌یها‌دستگاه
‌کلی‌ای‌جعبه‌دیاگرام‌و‌خروجی‌چند‌و‌ورودی‌چند‌سیستم‌معرفی،‌خروجی‌چند‌و‌ورودی‌چند‌های‌سیستم‌بررسی -5

‌.سیستم‌دیفرانسیل‌معادلات‌ارائه،‌کلی‌تبدیل‌تابع‌آوردن‌دست‌به،‌آن
‌یها‌تست‌و‌پذیری‌رؤیت‌تعریف،‌ناپذیر‌کنترل‌های‌سیستم‌تجزیه،‌یریپذ‌کنترل‌یها‌تست‌و‌پذیری‌کنترل‌تعریف -6

‌پذیری‌یترؤ ‌ناپذیر‌رؤیت‌های‌سیستم‌تجزیه، ،‌موازی‌پیوسته‌هم‌به‌های‌سیستم‌پذیری‌رؤیت‌و‌پذیری‌کنترل،
‌‌فیدبکی.‌اتصال‌و‌سری

‌.تحقق‌های‌هینظر‌و‌یریپذ‌تحقق -7
‌‌پایداری.‌تحلیل‌های‌روش‌و‌پایداری‌تعریف -8
‌‌گر‌رؤیت‌با‌همراه‌حالت‌فیدبک‌های‌سیستم‌طراحی،‌خطی‌گرهای‌رؤیت‌طراحی،‌خطی‌حالت‌فیدبک‌طراحی -9
‌.کالمن‌فیلتر‌معرفی‌و‌بهینه‌کنترل‌های‌سیستم -10
‌
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 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 :منابع اصلي

 .1392،‌،‌انتشارات‌دانشگاه‌تهراناصول‌کنترل‌مدرنخاکی‌صدیق،‌‌.ع .1

 .1391،‌طوسی‌نیرالدینص‌،‌انتشارات‌دانشگاه‌صنعتی‌خواجهبر‌کنترل‌مدرن‌یا‌مقدمهتقی‌راد،‌‌.ح .2
3. K. Ogata, Modern Control Engineering, 5

th
 Edition, Prentice-Hall, 2009. 

4. C. H. Houpis, and S. N. Sheldon, Linear Control System Analysis and Design with 

Matlab, 6
th

 Edition, CRC Press, 2013. 

5. F. Golnaraghi, and B. C. Kuo, Automatic Control Systems, 9
th

 Edition, John Wiley & 

Sons, 2010. 

6. C. T. Chen, Linear System Theory and Design, 3
rd

 Edition, Oxford University Press, 1999. 

7. W. L. Brogan, Modern Control Theory. Pearson‌Education India, 1991. 

8. U. A. Bakshi, and M. V. Bakshi, Modern Control Theory, Technical Publications, 2020. 

9. K. R. Varmah, Modern Control Theory, Oxford & Ibh Publ, 2020. 

10. M. Noton, Modern Control Engineering, Elsevier, 2014. 

 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Farid%20Golnaraghi
http://www.amazon.com/Benjamin-C.-Kuo/e/B001H6WEHI/ref=ntt_athr_dp_pel_2
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

2 یشرفتهکنترل پ  

(Advanced Control II) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

 حوزه‌خطی‌است.ها‌در‌حضور‌نویز‌و‌اغتشاش‌در‌کنترل‌سیستم هدف‌از‌این‌درس‌
 

 رئوس مطالب:

 ی.زمان‌ی‌یوستهپ‌های‌یستمو‌خواص‌آن‌در‌س‌یخط‌یمربع‌ی‌ینهکنترل‌به‌یادآوری -1

‌‌LQی‌مسئله‌ی،زمان‌‌گسسته‌های‌یستمدر‌س‌‌LQی‌گسسته:‌حل‌مسئله‌های‌یستمدر‌س‌یخط‌یمربع‌‌ینهکنترل‌به -2
 یا.پا‌یزمان‌‌گسسته‌IQخواص‌‌یلتونین،هام‌یسو‌حل‌آن،‌خواص‌ماتر‌یاپا

 یوسته.پ‌های‌یستمدر‌س‌یربا‌انتگرال‌گ‌یخط‌یمربع‌‌ینهکنترل‌به -3

 ی.زمان‌‌و‌گسسته‌یوستهپ‌های‌یستمدر‌س‌‌LQیستمس‌‌مداربسته‌‌یژهو‌یرمقاد -4

 .مداربسته‌یستمو‌ساختار‌س‌‌FSLQیه(:‌قضFSLQ)‌یفرکانس‌‌در‌حوزه‌یخط‌یمربع‌یرگلاتورها -5

‌یتهتابع‌دانس‌یشهتوابع‌هم‌یک،نرمال،‌توابع‌ارگاد‌یعتوابع‌احتمال،‌توز‌ی،اتفاق‌یندهای:‌فرآیاتفاق‌یخط‌های‌یستمس -6
‌اغتشاشات‌رنگ ‌ورود‌یخط‌های‌یستمس‌ید،اغتشاشات‌سف‌ی،احتمال، ‌حوزه‌یاتفاق‌های‌یبا ‌حوزه‌‌در ‌و ‌ی‌زمان

 .فرکانس

‌به‌ینتخم -7 ‌حالت ‌بررس‌یلتر)ف‌ینهگر ‌به‌ینتخم‌یمفهوم‌یکالمن(: ‌به‌ینتخم‌یطراح‌ینه،حالت در‌‌ینهگر
‌ینگسسته‌)تخم‌های‌یستمکالمن‌در‌س‌یلترف‌ی،خط‌یمربع‌‌ینهکالمن‌با‌کنترل‌به‌یلترارتباط‌ف‌یوسته،پ‌های‌یستمس

 .ها(‌کننده‌بینی‌یشپ‌یها‌کننده‌گرها،‌اصلاح

 .(LQG)‌یگوس‌یمربع‌‌ینهکنترل‌به -8

 .∞Hمقاوم،‌اصول‌‌یداریمقاوم،‌شرط‌پا‌های‌یستمس‌یبا‌اصول‌و‌روابط‌کل‌ییمقاوم:‌آشنا‌یکنترل‌های‌یستمس -9

‌.‌QFTیخط‌یدبککنترل‌ف‌های‌یستمس‌یطراح -10
‌

 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 :اصلي منابع
1. S. M. Shinners, Modern Control System Theory and Design, 2

nd
 Edition, John Wiley, 

1998. 

2. W. L. Brogan, Modern Control Theory, 4
th

 edition, Prentice Hall, 1998. 

3. B. D. O. Anderson, and J. B. Moore, Optimal Control: Linear Quadratic Methods, 

Prentice Hall, 1998. 

4. U. A. Bakshi, and M. V. Bakshi, Modern control theory, Technical Publications, 2020. 

5. K. R. Varmah, Modern Control Theory, Oxford & Ibh Publ, 2020. 

6. M. Noton, Modern Control Engineering, Elsevier, 2014. 

 

 

‌  
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 کنترل تطبیقي

(Adaptive Control) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ ‌درس‌فراگیری ‌این ‌از ‌پیاده‌یها‌روشهدف ‌و ‌روش‌طراحی ‌و‌‌یها‌سازی ‌سیستم ‌شناساگرهای ‌پارامترها، تخمین
‌است.‌کاربردهای‌آن‌آشنایی‌با‌های‌کنترل‌تطبیقی‌و‌‌سیستم

 
 رئوس مطالب:

 تطبیقی‌و‌تاریخچه‌تکامل‌آن. کنترل -1

 ها،‌روش‌حداقل‌مربعات‌خطا‌و‌مباحث‌مربوط‌به‌آن.‌شناسایی‌سیستم -2

‌رگلاتورها -3 ‌میخودتنظی ‌و ‌غیرمستقیم ‌و ‌مستقیم ‌روش ‌رگلاتورها، ‌قطب،‌میخودتنظی  رگلاتورهای‌جایابی

‌های‌تطبیقی‌تصادفی.‌کننده‌واریانس‌و‌کنترل حداقل میخودتنظ
‌بین.‌های‌پیش‌کننده‌اصول‌طراحی‌کنترل -4
‌مرجع. مدل تطبیقی کنترل های‌طراحی‌سیستم -5
‌تطبیقی‌مقاوم. کنترل یها‌ستمیو‌سشات‌تطبیقی‌در‌حضور‌اغتشا کنترل های‌سیستم -6
 ی‌تطبیقی.ها‌کننده‌کنترلکاربردهای‌عملی‌ -7

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد
 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. D. Landau, R. Lozano, M. M'Saad and A. Karimi, Adaptive Control: Algorithms, 

Analysis and Applications, Springer, 2011. 

2. P. Ioannou, and B. Fidan, Adaptive Control Tutorial, SIAM, 2006. 

3. E. F. Camacho, and C. Bordons, Model Predictive Control, Springer, 2006. 

4. P. Ioannou, and B. Fidan, Robust Adaptive Control, SIAM, 1996. 

5. K. J. Astrom,  Adaptive Control, Addison-Wesley, 1995. 

6. R. E. Bellman, Adaptive control processes: a guided tour, Princeton University Press, 

2015. 

7. B. Shafai, System Identification and Adaptive Control, Springer, 2019. 

‌  
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 یرهکنترل چند متغ

(Multivariable Control Systems) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌طراحی‌و‌ ‌تحلیل، ‌این‌درس‌معرفی‌ابزارهای‌لازم‌جهت‌نمایش، متغیره‌‌کنترل‌چند‌یها‌ستمیس‌یساز‌ادهیپهدف‌از
 است.

 
 رئوس مطالب:

‌چند‌یها‌ستمیس‌تک‌خروجی‌با‌-ی‌ورود‌تک‌یها‌ستمیس‌یها‌متغیره:‌تفاوت‌کنترل‌چند‌یها‌ستمیآشنایی‌با‌س -1
 سیستم.‌یها‌متغیره،‌محاسبه‌توابع‌انتقال،‌مفاهیم‌مربوط‌به‌صفرها‌و‌قطب

‌چند‌یها‌ستمیس‌تابع‌انتقال،‌تحلیل‌پایداری‌سفضای‌حالت،‌ماتری‌شمتغیره:‌رو‌چند‌یها‌ستمینمایش‌و‌تحلیل‌س -2
 .متغیره

اختلال‌و‌‌کاهش‌اثر‌یها‌متغیره:‌معیارهای‌رفتار‌مقاوم‌سیستم،‌روش‌چند‌یها‌ستمیپایداری‌و‌عملکرد‌مقاوم‌س -3
 متغیره.‌چند‌یها‌ستمینویز،‌پایداری‌مقاوم‌س

مسئله‌تنظیم،‌‌دینامیکی،‌حل‌یها‌ستمیکاهش‌مرتبه‌در‌س‌یها‌چندخروجی:‌روش-چندورودی‌یها‌ستمیکنترل‌س -4
‌روش‌یها‌کننده‌طراحی‌کنترل ‌‌یها‌تعقیب، ‌معکوس‌نایکوئیست‌مستقیم‌و‌یها‌بیل‌روشقطراحی‌کلاسیک‌از

(DNA, INA)‌،متغیره‌به‌چند‌سیستم‌‌‌چند‌یها‌ستمیطراحی‌بر‌اساس‌تبدیل‌سMISOیا‌‌SISO. 

‌
 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي:منابع 
1. J. M. Maciejowski, Multivariable Feedback Design, Addison-Wesley, 1989. 

2. S. Skogestad, and I. Postlethwaite, Multivariable Feedback Control, John Wiley & Sons, 

2005. 

3. A. Khaki-Sedigh, and B. Moaveni, Control Configuration Selection in Multivariable‌
Plants, Springer Science & Business Media, 2009. 

4. ‌ ‌خاکی‌صدیق، ‌طراحی‌ع. ‌متغیرهها‌ستمیستحلیل‌و ‌چند ‌صنعتی‌ی‌کنترل ‌انتشارات‌دانشگاه ‌نیرالدینص‌خواجه،
 .1395،‌طوسی

5. S. Bingulac, Algorithms for Computer-Aided Design of Multivariable Control Systems, 

CRC Press, 2018. 
6. E. Giraldo, Multivariable Control, Scholars' Press, 2016. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یککنترل در ربات

(Control in Robotics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 

 هدف درس: 

ن‌یا‌یکینامیبر‌مدل‌د‌یمبتن‌یهاه‌بر‌روشیتک‌ک‌اختصاص‌دارد،‌ضمنیربات‌یهان‌درس‌به‌مبحث‌کنترل‌سامانهیا
مورد‌توجه‌‌یهابا‌انسان‌از‌جمله‌بخش‌یط‌و‌همکاریبا‌مح‌یی،‌کنش‌نیرویتیچند‌مأمور‌یها.‌کنترل‌حرکتستمیس
 باشد.یم

 
 رئوس مطالب:

 .ها‌معکوس‌حرکت‌روبات‌ینماتیکس‌و‌ینماتیکمرور‌س -1

‌به‌مدل‌حرکت‌روبات‌ینتیکرور‌سم -2 ‌اشاره ‌،ها‌حرکت‌روبات‌یبررس‌یژهاستخراج‌روابط‌لاگرانژ‌و‌ی،جعترا‌یها‌ها
 .حرکت‌سازی‌یهو‌معکوس،‌شب‌یممستق‌ینتیکحل‌س

‌مس‌یرمس‌یطراح -3 درجه‌‌های‌یا‌استفاده‌از‌چندجمله‌ی،با‌قوس‌سهمو‌یخط‌ی،:‌حرکت‌خطیزمان‌یرهایحرکت:
 ی.زمان‌ینهبه‌یرمس‌یطراح‌ین،کارتز‌یدر‌فضا‌یرمس‌یطراح،‌سوم‌و‌پنجم

کنترل‌در‌سطح‌سینماتیکی‌و‌دینامیکی،‌کنترل‌در‌فضای‌مفاصل،‌کنترل‌در‌فضای‌کاری،‌کنترل‌کنترل‌حرکت:‌ -4
 ونگی.ی‌دارای‌افزها‌رباتکنترل‌در‌حضور‌موانع،‌

‌ینژاکوبی‌جاذبه،‌جبران‌سازبا‌ PDین،‌کنترل‌صل‌و‌کارتزامف‌یدر‌فضا‌بنامدل‌م‌یرخطی:غ‌یکنترلرها‌یطراح -5
 یقی.کنترلر‌تطبید،‌و‌مق‌یکنترل‌مقاوم،‌مود‌لغزش‌یافته،بهبود‌یتمترانهاده‌و‌الگور

و‌‌یکنترل‌سختقیود‌طبیعی‌و‌مصنوعی،‌‌یرو،و‌ن‌یتموقع‌یبریدکنترل‌هیرو،‌ن‌یو‌ضمن‌یح:‌کنترل‌صریروکنترل‌ن -6
 .کنترل‌امپدانس

 گر.ی‌با‌نقص‌عملها‌رباتپذیر،‌ی‌با‌مفاصل‌یا‌بازوی‌انعطافها‌رباتی‌کم‌عملگر:‌ها‌رباتکنترل‌ -7

8- ‌ ‌تصویری ‌فیدبک ‌مبنای ‌بر ‌تصاویر،‌(Visual Servoing)کنترل ‌تفسیر ‌وِیژگی، ‌تشخیص ‌تصویر، ‌پردازش :
‌اساس‌ ‌بر ‌کنترل‌بینامبنا ‌اساس‌موقعیت، ‌بر ‌کنترل‌بینامبنا ‌کالیبراسیون‌دوربین، ‌بینائی‌استریو، تخمین‌موقعیت،

 تصویر.

 ی‌رهبر‌و‌پیرو.ها‌ربات -9

‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌مستمرارزشیابی‌

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. J. J. Craig, Introduction to Robotics, Mechanics and Control, Addison-Wesley, 1989. 

2. M. W. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, Robot Dynamics and Control, John 

Wiley & Sons, 2015. 

3. J. E. Slotine, and W. Li, Applied Nonlinear Control, Prentice-Hall, 1991. 

4. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, and G. Oriolo, Robotics Modelling, Planning and 

Control, Springer-Verlag London, 2010. 

5. Y. Matsuoka, H. F. Durrant-Whyte, and J. Neira, Robotics: Science and Systems VI, MIT 

Press, 2011. 

6. S. B. Niku, Introduction to Robotics: Analysis, Control, Applications, John Wiley & 

Sons, 2020. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 يکنترل صنعت

(Industrial Control) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌این‌درس‌به‌موضوعات‌صنعتی‌مانند‌ ‌ارتباطی‌بین‌یها‌حلقهدر ‌ساختار مختلف‌‌یها‌بخش‌کنترل‌منطقی‌و‌ترتیبی،
پرداخته‌‌(سیستم)و‌ماشین‌‌(اپراتور)‌سیستم‌کنترل‌در‌فرآیندهایی‌در‌ابعاد‌یک‌کارخانه‌و‌چگونگی‌ارتباط‌بین‌انسان

‌.شود‌یم
‌

 مطالب:رئوس 

‌گسترده‌های‌یستمس -1 ‌(DCS)‌کنترل ‌س: ‌گسترده‌های‌یستماصول ‌و‌،کنترل ‌کامپیوتر ‌با ‌‌PLCکنترل ،Field 

Control Systems(FCS)‌،ماشین‌‌-انسان‌ رابط.(Human-Machine Interface, HMI) 

 (Fieldbus)‌صنعتی های‌یطمح در داده انتقال های‌یستمس -2

 و پیشامد های‌گسسته‌یستمس ترکیب صورت‌به ها‌یستمس یساز‌مدل:‌(Hybrid Systems)‌ترکیبی های‌یستمس -3
‌ Switching systemsهای‌یستمس از ییها‌مثال پیوسته، حالت ،Multiagent‌  های‌یستمس پایداری بررسی،

 .ترکیبی

‌(Model Predictive Control-MPC)بین‌‌یشپ کنترل -4 ‌ روی بهینه کنترل مسئله: ‌Online)خط  مسئله(،
 .MPCپایداری‌ و بهینه نامحدود و محدود افق کنترل

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

‌‌
‌ندارد بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. R. L. Shell, and E. L. Hall, Handbook of Industrial Automation, Marcel Dekker, Inc., 

New York, 2000. 

2. K. T. Erickson, and J. L. Hedrick, Plantwide Process Control, John Wiley, 1999. 

3. M. P. Groover, Automation, Production Systems, and Computer Integrated 

Manufacturing, 3
rd

 Edition, Prentice-Hall, 2007. 

4. J. Berge, Fieldbuses for Process Control: Engineering, Operation and Maintenance, 

ISA, 2004. 

5. Transaction of Institute of Measurement and Control, Special Issue on Human Machine 

Interface, Vol. 21, No. 4/5, 1999. 

6. A. S. Morse, Control Using Logic-Based Switching, Springer, 1997. 

7. M. Chidambaram, Computer Control of Process, Alfa Science International Ltd, 

Pangbourne, 2002. 

8. A. B. Badiru, O. Ibidapo-Obe, and B. J. Ayeni, Industrial Control Systems: Mathematical 

and Statistical Models and Techniques, CRC Press, 2016.  

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 کنترل غیرخطي

(Nonlinear Control) 

‌

‌‌3ری:تعداد واحد نظ
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

یرخطی‌غها‌در‌حیطه‌کاری‌فراگیری‌مفاهیم‌آنالیز‌پایداری‌و‌طراحی‌کنترلر‌برای‌پایدارسازی‌سیستم‌این‌درس‌هدف
‌این‌درس‌ضمن‌معرفی‌برتری ‌در ‌چگونگی‌یرخطی‌در‌غهای‌های‌کاربردی‌روشاست. مقابل‌کنترل‌خطی‌متداول،

نامعینی‌یا‌پارامتر‌متغیر‌با‌زمان‌در‌سیستم‌یری،‌وجود‌پذ‌یدارپامیزان‌‌اتخاذ‌شیوه‌مناسب‌کنترلی‌و‌طراحی‌آن‌بر‌اساس
‌شود.‌بیان‌می

‌
 رئوس مطالب: 

 خطی.های‌‌یستمسی‌کنترل‌و‌مقایسه‌با‌ها‌حلقهیرخطی‌و‌کاربردهای‌آن‌در‌غآشنایی‌با‌انواع‌توابع‌ -1

 .ها‌کننده‌جذبهای‌حدی،‌‌یکلسبررسی‌و‌آنالیز‌در‌فضای‌حالت‌و‌تحلیل‌صفحه‌فاز،‌بررسی‌نقاط‌تعادل‌و‌ -2

های‌یرخطی،‌قضیه‌مجموعهغیرمستقیم،‌روش‌خطی‌نمودن‌معادلات‌غاصول‌پایداری‌لیاپانوف،‌روش‌مستقیم‌و‌ -3
 ثابت.

 .(Gain Scheduling)ی‌بهره‌بند‌جدولش‌طراحی‌کنترلر‌بر‌مبنای‌پایداری‌لیاپانوف،‌طراحی‌کنترلر‌به‌رو‌ -4

‌زمان‌و‌لم‌سیستم -5 ‌با ‌مفهوم‌Barbalatهای‌متغیر ،passivityپایه‌آن‌‌ ‌بر ‌قضایای‌ناپایداری،‌و‌طراحی‌کنترلر ،
 و‌معیار‌دایره،‌پایداری‌کامل.‌Popovمعیار‌

 یرخطی‌غیر‌هموار‌و‌بررسی‌پایداری‌به‌کمک‌توابع‌توصیفی.غعوامل‌ -6

 Backحالت،‌طراحی‌کنترل‌به‌روش‌‌-خروجی‌و‌ورودی‌‌-ورودی‌‌ساز‌یخط‌خوراند‌پس‌طراحی‌کنترلر‌به‌روش -7

Stepping. 

‌مقابل‌نامعینی‌ -8 ‌لغزشی‌ساختارپایداری‌در ‌مود ‌طراحی‌کنترلر ‌مدل‌نشده، ‌و ‌(Sliding Mode)یافته ی‌ها‌روش،
 اغتشاش‌و‌متوسط‌گیری‌در‌تحلیل‌پایداری.

 یی.شناسای‌تخمین‌و‌ها‌روشپایه‌تخمین‌پارامتر،‌‌‌طراحی‌کنترلر‌تطبیقی‌مدل‌مرجع،‌تطبیقی‌بر -9

 های‌کنترلی‌بر‌روی‌یک‌سیستم‌رباتیک.سازی‌روشتعمیم‌و‌پیاده -10
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 منابع اصلي:

1. J. J. E. Slotine, and W. Li, Applied Nonlinear Control, Prentice-Hall, 1991. 

2. A. Isidori, Nonlinear Control Systems (Communications and Control Engineering), 3
rd

 

Edition, Springer Science & Business Media, 2013. 

3. R. Marino, and P. Tomei, Nonlinear Control Design, Prentice-Hall, 1995. 

4. H. Khalil, Nonlinear Systems, 3
rd

 Edition, Prentice-Hall, 2001. 

5. M. Vidyasagar, Nonlinear System Analysis, 2
nd

 Edition, Society for Industrial & Applied 

Mathematics, 2002. 

6. R. A. Freeman, and P. V. Kokotovich, Robust Nonlinear Control Design: State-Space 

and Lyapunov Techniques, Springer Science & Business Media, 2008. 

7. S. Sastry, Nonlinear Systems: Analysis, Stability, and Control, Springer-Verlag, 2010. 

8. S. Vaidyanathan, and C. Volos, Advances and Applications in Nonlinear Control Systems, 

Springer Science & Business Media, 2016. 

9. H. K. Khalil, Nonlinear Control, Global Edition, Pearson Education Limited, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یشرفتهپ یرخطيغکنترل 

(Advanced Nonlinear Control) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌پایداری ‌تحلیل ‌به ‌مربوط ‌پیشرفته ‌مباحث ‌فراگیری ‌درس ‌این ‌از ‌‌هدف ‌طراحی ‌‌کننده‌کنترلو ‌های‌یستمسبرای
 یت‌گر‌است.‌رؤی‌غیرخطی‌مقاوم‌و‌نیز‌مبتنی‌بر‌طراحی‌ها‌روشبر‌اساس‌خطی‌غیر

 
 رئوس مطالب:

 های‌غیرخطی.‌یستمسقضایای‌وجود‌و‌یکتایی‌جواب‌برای‌ -1

 قضیه‌منیفلد‌مرکزی. -2

 پدیده‌دوشاخگی‌یا‌انشعاب.بر‌‌یا‌مقدمه -3

 های‌ناخودگردان.‌یستمسپایداری‌لیاپانوف‌ -4

 .Converse Theoremsهای‌غیرخطی‌بر‌اساس‌‌یستمسبررسی‌پایداری‌مجانبی‌و‌پایداری‌نمایی‌ -5

 های‌مختل‌شده.‌یستمسپایداری‌ -6

 خروجی.‌-حالت‌و‌پایداری‌ورودی‌‌-پایداری‌ورودی‌ -7

 .Passivityکنترل‌بر‌اساس‌ -8

 چند‌خروجی.‌-های‌چند‌ورودی‌‌یستمسخطی‌سازی‌فیدبک‌برای‌‌ -9

 خطی‌سازی‌فیدبک‌مقاوم.‌ -10

 مباحث‌پیشرفته‌در‌کنترل‌مد‌لغزشی.‌ -11

 .(Backstepping)‌پس‌گامروش‌‌ -12

 یت‌گر.رؤیت‌گرهای‌غیرخطی‌و‌کنترل‌مبتنی‌بر‌رؤ‌ -13

 یت‌گر‌اغتشاش.رؤ‌ -14

‌
 روش ارزیابي:

 

‌ژهپرو‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد‌‌بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 اصلي: منابع

1. H. K. Khalil, Nonlinear Systems, 3
rd

 Edition, Prentice-Hall, 2002.  

2. A. Isidory, Nonlinear Control Systems, Springer Science & Business Media, 2013. 

3. S. Sastry, Nonlinear Systems: Analysis Stability and Control, Springer-Verlag, 2013. 

4. M. Vidyasagar, Nonlinear Systems Analysis, Prentice-Hall, 2002. 

5. L. Perko, Differential Equation & Dynamical System, Springer-Verlag, 2001.  

6. S. H. Li, J. Yang, and W. H. Chen, Disturbance Observer Based Control Methods and 

Applications, CRC Press, 2014. 

7. Y. Shtessel, C. Edwards, L. Fridman, and A. Levant, Sliding Mode Control and 

Observation, Birkhäuser Basel, 2014. 

8. S. Vaidyanathan, and C. Volos, Advances and Applications in Nonlinear Control Systems, 

Springer Science & Business Media, 2016. 

9. H. K. Khalil, Nonlinear Control, Global Edition, Pearson Education Limited, 2015. 

 

‌  



 

129 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یکنترل فاز

(Fuzzy Control) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌مطالعه‌و‌طراحی‌ ‌این‌درس، ‌بتوا‌ییها‌کننده‌کنترلهدف‌از ‌تغییرات‌سیستم‌و‌نناست‌که ‌پاسخ‌به ‌در ‌را ‌خود د‌رفتار
‌د.ناغتشاشات‌وارد‌به‌آن‌با‌استفاده‌از‌نظریه‌فازی‌اصلاح‌نمای

 
 رئوس مطالب:

 فازی.‌کنترلی،‌تعاریف،‌اصول‌و‌منطق‌یها‌روشمعرفی،‌جایگاه‌کنترل‌فازی‌در‌مقایسه‌با‌سایر‌‌:مقدمه -1

 .وانین‌و‌متغیرهای‌زبانیق،‌توابع‌عضویت‌روابط،‌ها‌مجموعه‌:ریاضیات‌فازی -2

 .وانین‌و‌موتور‌استنتاج‌فازیق،‌فازی‌سازی‌و‌پایگاه‌یساز‌معادل‌:فازی‌یها‌ستمیس -3

 .ورودی‌و‌خروجی‌یها‌دادهطراحی‌فازی‌سیستم‌و‌تقریب‌زدن‌سیستم‌با‌استفاده‌از‌ -4

‌.غیره‌بهینه‌و‌فازی‌مانند‌کنترل‌پایدار،‌یها‌کننده‌کنترلسعی‌و‌خطا،‌انواع‌‌شرو‌:فازی‌یها‌کننده‌کنترلحی‌طرا -5
‌
 

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
 

‌ندارد‌‌بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. L. X. Wang, a Course in Fuzzy Systems and Control, Prentice-Hall, 1997. 

2. K. M. Passino, Fuzzy Control, Addison-Wesley, 1998. 

3. L. Reznik, Fuzzy Controllers, Leonid Reznik, 1997. 

4. G. Langholz, and M. Margaliot, New Approaches to Fuzzy Modeling and Control: 

Design and Analysis, 1
st
 Edition, World Scientific Pub Co Inc., 2000. 

5. H. Ying, Fuzzy Control & Modeling: Analytical Foundations and Applications, 1
st
 

Edition, Wiley-IEEE Press, 2000. 

6. K. Tanaka, and H. Wang, Fuzzy Control Systems Design and Analysis: a Linear Matrix 

Inequality Approach, John Wiley & Sons, 2004. 

7. G. Chen, and T. T. Pham, Introduction to Fuzzy Sets, Fuzzy Logic, and Fuzzy Control 

Systems, CRC Press, 2019. 

8. K. Michels, F. Klawonn, R. Kruse, and A. Nürnberger, Fuzzy Control, Fundamentals, 

Stability and Design of Fuzzy Controllers, Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2006. 

9. C. W. De Silva, Intelligent Control: Fuzzy Logic Applications, CRC Press, 2018. 

10. Z. Kovacic, and S. Bogdan, Fuzzy Controller Design: Theory and Applications, CRC 

Press, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 کنترل مقاوم

(Robust Control) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

محیطی‌و‌نویز‌‌اغتشاشاتها،‌‌)شامل‌عدم‌قطعیت‌ها‌ینینامعهدف‌این‌درس‌آنالیز‌پایداری‌و‌عملکرد‌سیستم‌در‌حضور‌
‌.باشد‌یمسیستم‌نامعین‌ این‌‌مقاوم‌برای‌کننده‌کنترلو‌طراحی‌حسگرها(‌

‌
 رئوس مطالب:

1- ‌ ‌تابعی ‌فضاهای ‌با ‌نظریه(L2, L∞, Lp)آشنایی ،‌‌ ‌فضای ‌H2پارسوال، ، L2-L∞‌ ،H2-H∞‌ ‌انواع )بردار،‌‌ها‌نرم،
 یری،‌معادله‌لیاپانوف.پذ‌کنترلیری،‌پذ‌مشاهدهماتریس(،‌فرم‌فضای‌حالت،‌

 درونی.،‌پایداری‌حالت‌خوشی‌ها‌حلقه،‌خورد‌پسهای‌کنترلی‌‌یستمس -2

3- ‌ ‌کارایی، ‌روابط ‌مقاومت‌سیستم، ‌قطعیت‌و ‌عدم ‌‌ها‌وزنتشریح ‌‌H2کارایی ‌∞Hو ‌مسائل ‌مقاوم، ‌پایداری ،H∞‌
 بهینه‌و‌نیمه‌بهینه.‌∞Hاستاندارد،‌کنترلر‌

 .توصیف‌بازخور‌ساختار‌نامعینی‌و‌ضیه‌بهره‌کوچکق‌،آنالیز‌مقاوم‌و‌تابع‌حساسیت:‌معرفی‌نامعینی‌در‌مدل -4

و‌نرم‌‌ها‌گنالیابطه‌بین‌نرم‌س،‌ر∞Hو‌‌‌H2فضاهای،‌ها‌سینرم‌بردارها‌و‌نرم‌ماتر‌،خطی‌یفضاها‌ریز‌:جبر‌خطی -5
 .ها‌ستمیس

‌سیستم -6 ‌عملکرد ‌و ‌پس‌پایداری ‌محدود‌های ‌و ‌داخلی‌:عملکرد‌یها‌تیخور ‌‌‌H2عملکرد‌،پایداری ∞Hو
وزن‌‌

 .انتگرال‌حساسیت‌و‌فازحد‌بهره‌و‌حد‌رابطه‌‌،حلقه‌و‌انتخاب‌توابع‌وزنی‌یده‌مفهوم‌شکل‌،شده‌داده

 .عملکرد‌مقاوم‌ی‌وساختار‌ریپایداری‌تحت‌نامعینی‌غ‌،نامعینیمقاومت:‌مدل‌‌در‌مدل‌و‌تیعدم‌قطع -7

8- LFT‌:ها‌مثالو‌‌اصول‌اولیه. 

 .‌µسنتزو‌‌افتهیپایداری‌و‌عملکرد‌مقاومت‌ساختار‌،افتهیمقادیر‌استثنایی‌ساختار‌:µو‌سنتز‌‌‌µآنالیز -9

 .کننده‌کنترل‌یپارامتر‌بند -10

 .جداسازی‌و‌نظریه‌‌H2مسئله‌استاندارد:‌‌H2ل‌بهینهکنتر -11

 .مسئله‌یها‌کاهش‌فرضو‌‌کلی‌∞‌Hیها‌جواب‌،مسئله‌یبند‌فرمول:‌∞‌Hکنترل -12

 .(LMI)‌کنترل‌مقاوم‌بر‌اساس‌نامساوی‌ماتریسی‌خطی -13
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 منابع اصلي:

1. K. Zhou, J. C. Doyle, and K. Glover, Robust and Optimal Control, Prentice-Hall, 1996. 

2. K. Zhou, and J. C. Doyle, Essentials of Robust Control, Prentice-Hall, 1997. 

3. J. C. Doyle, B. Francis, and A. Tannenbaum, Feedback Control Theory, McMillan 

Publishing Co., 1990. 

4. O. Yaniv, Quantitative Feedback Design of Linear and Nonlinear Control systems, 

Springer Science & Business Media, 1999. 

5. C. H. Houpis, S. J. Rasmussen, and M. G. Sanz, Quantitative Feedback Theory: 

Fundamentals and Applications, 2
nd

 Edition, CRC Press, 2005. 

6. User Manual: Matlab Robust Toolbox, version 3.1.1, Mathworks, 2006. 

7. L. Fortuna, and M. Frasca, Optimal and Robust Control: Advanced Topics with MATLAB, 

CRC Press, 2012. 

8. A. A. G. Siqueira, M. H. Terra, and M. Bergerman, Robust Control of Robots: Fault 

Tolerant Approaches, Springer Science & Business Media, 2011. 

9. A. Poznyak, A. Polyakov, and V. Azhmyakov. Attractive Ellipsoids in Robust Control, 

Birkhäuser Basel, 2014. 

10. M. Garcia, Robust Control Engineering: Practical QFT Solutions, CRC Press, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 و کنترل یساز مدلهای هوشمند در  سیستم يمبان

(Fundamentals of Intelligent Systems in Modeling and Control) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ا ‌ارائه ‌از ‌‌یساز‌مدل‌یها‌روش‌آموزش‌درس‌ینهدف ‌کنترل ‌ها‌ستمیسو ‌‌ینامیکیدی ‌از ‌استفاده ‌و‌ها‌کیتکنبا
‌است.‌‌یکژنت‌یتمو‌الگور‌یعصب‌یها‌شبکه‌یرهوشمند‌نظ‌یها‌ستمیسبر‌‌یمبتن‌ها‌تمیالگور

 
 رئوس مطالب:

‌معرف -1 ‌و ‌مدل‌یککلاس‌یها‌روش‌یمقدمه ‌ن‌ینامیکید‌یساز‌در ‌معادلات ‌شامل ‌کنترل یف‌تعر‌یلر،او‌یوتنو
و‌سپس‌‌یستمس‌یفاز‌منظر‌توص‌یو‌چند‌خروج‌یچند‌ورود‌های‌یستمتا‌س‌خروجی‌یکو‌‌یورود‌یک‌های‌یستمس

 مثال.‌ها‌و‌ذکر‌چند‌کنترل‌آن

‌محدود -2 ‌و ‌غ‌ههمرا‌یچیدهپ‌های‌یستمس‌ینامیکید‌یساز‌مدل‌های‌یتمشکلات ‌اثرات ‌از‌‌یرخطیبا ‌استفاده با
‌ف ‌چالش‌یزیکیمعادلات ‌و ‌پیشها‌مربوطه ‌بر‌ی ‌راهکارها‌ها‌یستمس‌یفتوص‌یارو ‌روش‌یداپ‌یو ‌یها‌کردن

 .یستمس‌یفتوص

‌یسلول‌عصب‌یعیو‌مدل‌تک‌عصب‌با‌الهام‌از‌عملکرد‌طب‌یعصب‌یها‌بر‌عملکرد‌سلول‌یمبتن‌یساختارها‌یمعرف -3
عصب‌و‌‌یاسها‌و‌با‌وزن‌یرمقاد‌یبا‌تابع‌جمع‌کننده‌عصب‌دارا‌یمصنوع‌یعصب‌یک‌سلول‌یاضیمدل‌ر‌یو‌معرف

 .یرهو‌غ‌یپربولیکتانژانت‌ها‌یگموئید،س‌یرخطی،غ‌خطی،‌کننده‌مختلف‌هر‌عصب‌مانند‌جداکننده،‌توابع‌فعال

‌‌یمتعم -4 ‌شبکه‌یکعملکرد ‌چند‌یها‌عصب‌به ‌از ‌تشر‌یهلا‌چندین‌عصب‌در‌ینمتشکل ‌یشروپ‌یها‌شبکه‌یحو
‌برا ‌رو‌یمناسب ‌با ‌غ‌یکاستات‌یکردمسائل ‌سپس‌تشر‌یرو ‌و ‌زمان ‌به ‌دارا‌یها‌شبکه‌یحوابسته ‌از‌‌پسی خور

‌‌یانیم‌های‌یهلا ‌لا‌یهلا‌یاو ‌به ‌برا‌یقبل‌های‌یهآخر ‌رو‌یمناسب ‌با ‌زمان،‌‌ینامیکد‌یکردمسائل ‌به ‌وابسته و
 .یبیو‌ترک‌والمن‌جردن‌یها‌شبکه

‌آموزش‌نظارت‌یعصب‌یها‌مختلف‌آموزش‌شبکه‌یها‌روش -5 ‌آموزش‌غ‌یشامل ‌جمع‌ینظارت‌یرو ‌نحوه ‌یآور‌و
متناسب‌خطا‌در‌شبکه‌مانند‌حداقل‌مربع‌خطا‌و‌کاهش‌و‌‌یفتعر‌یزو‌ن‌ینظارت‌ی‌آموزشبرا‌یازموردن‌یغن‌یها‌داده
ها‌و‌‌وزن‌یروزرسان‌و‌به‌یماز‌روش‌انتشار‌خطا‌به‌عقب‌در‌تنظ‌استفاده‌آموزش‌و‌با‌یندفرآ‌یخطا‌ط‌ینا‌سازی‌ینهبه
 ‌.مومنتم‌آموزش‌و‌نرخ‌یپارامترها‌یمها‌در‌شبکه‌تحت‌آموزش،‌نحوه‌تنظ‌عصب‌های‌یاسبا

‌به‌چند‌یمو‌تقس‌یچند‌خروج‌یچند‌ورود‌های‌یستمآموزش‌س‌یلاز‌قب‌یچیدهدر‌مسائل‌پ‌یا‌چندمرحله‌یها‌آموزش -6
‌یرهایدر‌حوزه‌متغ‌یا‌آموزش‌چندمرحله‌یزو‌ن‌یهاول‌یستمبه‌س‌یمو‌سپس‌تعم‌یخروج‌یک‌یورود‌یک‌سیستم

به‌شبکه‌‌یمو‌تعم‌یکو‌سپس‌آموزش‌شبکه‌استات‌یکبه‌استات‌ینامیکشبکه‌د‌یلتبد‌یر‌حالت،حالت،‌مشتقات‌متغ
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 مکانيکگروه مهندسي 

‌یجشبکه‌به‌سمت‌نتا‌ییاز‌همگرا‌ینانمنظور‌حصول‌اطم‌به‌ی‌آموزشبند‌مرحله‌یگرد‌های‌یکتکن‌یرو‌سا‌ینامیکد
 .مورد‌انتظار

‌‌‌Example By Exampleیها‌آموزش -7 ‌سا‌Batch Learningو ‌تنظ‌یلینکات‌تکم‌یرو ‌نحوه ‌تدق‌یمدر ‌یقو
‌یینو‌تع‌یشبکه‌عصب‌یستماز‌س‌یج‌خروجینتا‌یشده‌و‌صحه‌سنج‌آموزش‌داده‌یستمس‌سازی‌یهشبکه.‌شب‌آموزش

 ‌.یستمس‌یفدقت‌در‌توص‌یزانم

‌یهاول‌یآموزش‌به‌آموزش‌نظارت‌یندفرآ‌یبند‌مرحله‌و‌نحوه‌یکنترل‌های‌یستمس‌یمناسب‌برا‌ینظارت‌یرآموزش‌غ -8
‌یرکنترلر‌و‌سا‌سازی‌ینهبه‌ی‌براینظارت‌یرکنترلر‌ساده‌و‌سپس‌آموزش‌غ‌یکتوسط‌‌یدشدهتول‌یها‌واسطه‌داده‌به

‌تکم ‌تع‌یلینکات ‌آموزش‌و ‌مثال‌ییندر ‌ذکر ‌کنترلر. ‌آموزش‌نظارت‌یها‌عملکرد ‌در ‌غ‌یمختلف ی،‌نظارت‌یرو
 .یچند‌خروج‌یتا‌چند‌ورود‌یخروج‌یک‌یورود‌یکو‌کنترل،‌‌ینامیکو‌د‌استاتیک

ها‌و‌نحوه‌‌ربات‌یلخودکار‌از‌قب‌یرخطیغ‌کنترل‌شیپ‌یستمس‌یکتوسط‌‌یتأموردر‌انجام‌م‌ینهمسائل‌کنترل‌به -9
‌به‌یمتنظ ‌کنترلر ‌از‌ینهعملکرد ‌استفاده ‌الگور‌سازی‌ینهبه‌یها‌روش‌با ‌مانند ‌یفتوص‌یک،ژنت‌یتمهوشمند
و‌سپس‌بهبود‌عملکرد‌‌ژنتیکی‌ها‌و‌جهش‌ها،‌تقاطع‌نسل‌نسل‌یدتول‌یلساده‌از‌قب‌یکژنت‌یتمالگور‌های‌یسممکان
‌یاضی‌مربوطر‌یایو‌قضا‌Schemaها‌و‌مفهوم‌‌کروموزوم‌ینب‌یکیساده‌با‌استفاده‌از‌تشابهات‌ژنت‌یکژنت‌یتمالگور
‌یکساده‌و‌ژنت‌یکمثال‌در‌استفاده‌از‌ژنت‌ین.‌ذکر‌چندینهبه‌سمت‌پاسخ‌به‌یتمالگور‌ییهمگرا‌ینها‌در‌تضم‌به‌آن
 .یافتهبهبود

 .سازی‌ینهکنترل،‌و‌به‌ی،ساز‌مدل‌های‌ینهدر‌زم‌یاندانشجو‌یدرس‌یها‌پروژه -10

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌ندارد بازدید:
‌

 اصلي: منابع
1. S. Samarasinghe, Neural Networks for Applied Sciences and Engineering, 1

st
 Edition, 

Taylor & Francis Group, 2007. 

2. D. E. Goldberg, Genetic Algorithm in Search, Optimization and Machine Learning, 1
st
 

Edition, Addison-Wesley, 1989. 

3. H. Sayyaadi, Personal Notes and Comments, Professor of the School of Mechanical 

Engineering, Sharif University of Technology, Tehran, Iran, Since 2002. 

4. L. Behera, and I. Kar, Intelligent Systems and Control Principles and Applications. 

Oxford University Press Inc., 2010. 

5. E. Kyriakides, and M. Polycarpou, Intelligent Monitoring, Control, and Security of 

Critical Infrastructure Systems, Springer Science & Business Media, 2014. 

6. B. M. Wilamowski, and J. David Irwin, Intelligent Systems, CRC Press, 2018. 

7. C. T. Leondes, Intelligent Systems: Technology and Applications, Six Volume Set, CRC 

Press, 2018. 
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 ارتعاشات اتفاقي

(Random Vibrations)

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌این‌درس‌ ‌ارتعاشات‌اتفاقی‌و‌کاربرد‌آن‌در‌دینامیک‌هدف‌از ‌تعاریف‌و‌تحلیل‌مباحث‌پیشرفته‌در فراگیری‌مفاهیم،
 است.های‌هوافضا‌سازه
‌

 رئوس مطالب:

‌مقدمه -1 ‌مهندسی، ‌در ‌اتفاقی ‌ارتعاشات ‌کاربرد ‌آمار، ‌اولیه ‌مفاهیم ‌اتفاقی، ‌فرآیندهای ‌ریاضیات ‌بر ی‌بند‌طبقهای
ها‌و‌اثرات‌آن‌بر‌روی‌سیستم.سیگنال

 ها.‌یژگیو و تعاریف شامل تصادفی فرآیندهای اصول -2

‌آماری‌سیستم -3 ‌روش‌‌آنالیز ‌غیرخطی، ‌توابعکارلو‌مونتهای‌خطی‌و  طیف چگالی و متقابل گیهمبست همبستگی، ،

‌آشنایی ‌مفهوم فرآیندهای شامل تصادفی فرآیندهای انواع با توان، ‌مارکوف، ‌و ‌سفید  و آن انواع نویز، گوسی،
 خطی. تخمین بر یا‌مقدمههای‌تخمین،‌‌یتمالگور در آن با برخورد چگونگی

های‌اتفاقی،‌خصوصیات‌سیگنال‌پاسخ‌فرکانسی،‌پاسخ‌به‌تحریک‌آنی،‌سیگنال‌گذرا،‌انتگرال‌کانولوشن،‌اصول‌و -4
 احتمالات،‌توزیع‌احتمالات‌و‌توابع‌احتمالات،‌ارتباطات‌احتمالی‌مشاهدات‌منظم‌و‌نامنظم.

های‌یک‌‌ها،‌پاسخ‌یک‌سیستم‌خطی‌به‌تحریک‌اتفاقی‌خطی‌در‌سیستمها،‌توزیع‌ماکزیممتوزیع‌احتمالات‌مفصل -5
 و‌چند‌درجه‌آزادی.

‌بعدی،‌ارتعاشات‌اتفاقی‌غیرخطی.‌‌های‌پیوسته‌یکپاسخ‌سیستم -6
 یجادشده‌توسط‌شمارش‌تصادفی.اهای‌اتفاقی،‌فرآیند‌آنی‌های‌یک‌و‌چند‌درجه‌آزادی‌در‌تحریکپاسخ‌سیستم -7

 بندی‌طیفی‌فرایندهای‌تصادفی‌)باند‌باریک‌و‌وسیع(،‌تابع‌چگالی‌طیفی،‌چگالی‌طیفی‌توان‌و‌متقاطع.‌طبقه -8

ها‌یری‌دادهکارگ‌بهسازی‌ارتعاشات‌اتفاقی،‌‌گیری‌و‌مشابه‌سائل‌متأثر‌از‌تحریک‌اتفاقی،‌اندازهکاربرد‌ارتعاشات‌در‌م -9
 از‌طریق‌آنالوگ‌و‌عددی.

‌
‌
‌
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 روش ارزیابي:

‌ 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
 

 اصلي: منابع
1. J. S. Bendat, and A. G. Piersol, Random Data Analysis and Measurement Procedure, 4

th
 

Edition, John Wiley & Sons, 2010.  

2. J. J. Wijker, Random Vibrations in Spacecraft Structures Design: Theory and 

Applications (Solid Mechanics and Its Applications), 1
st
 Edition, Springer, 2009. 

3. L. D. Lutes, and S. Sarkani, Random Vibrations: Analysis of Structural and Mechanical 

Systems, Butterworth-Heinemann, 2003. 

4. D. E. Newland, An Introduction to Random Vibrations, Spectral & Wavelet Analysis, 3
rd

 

Edition, Longman Scientific & Technical, 1993. 

5. T. T. Soong, and M. Grigoriu, Random Vibration of Mechanical and Structural Systems, 

Prentice-Hall, 1993. 

6. D. E. Newland, An Introduction to Random Vibration and Spectral Analysis, 2
nd

 Edition, 

Longman, 1984. 

7. Z. Liang, and G. C. Lee, Random Vibration Mechanical, Structural and Earthquake 

Engineering Applications, CRC Press, 2020. 

‌  

http://eu.wiley.com/WileyCDA/Section/id-302479.html?query=Julius+S.+Bendat
http://eu.wiley.com/WileyCDA/Section/id-302479.html?query=Allan+G.+Piersol
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=J.%20Jaap%20Wijker
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Loren%20D.%20Lutes
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Shahram%20Sarkani
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ارتعاشات غیرخطي

(Nonlinear Vibrations)

‌‌3واحد نظری:تعداد 
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌تعاریف‌و‌تحلیل‌هدف‌از‌این‌درس‌ ها‌‌و‌کاربرد‌آن‌در‌دینامیک‌سازه‌ها‌یستمسیرخطی‌ارتعاشات‌غفراگیری‌مفاهیم،
 است.

‌
 رئوس مطالب:

‌تعاریف‌اولیه -1 ‌مفاهیم‌و ‌فاز، ‌صفحه ‌فاز‌یمسیرها‌،منفردنقاط‌ی، ‌پایداری‌و‌صفحه ‌و ،‌ها‌آن‌یانواع‌نقاط‌منفرد
خودکار.‌های‌یستمتحلیل‌س

،‌روش‌مقیاس‌چندگانه‌یها‌روش‌مقیاس،‌پوینکاره‌-لینستد‌‌روش،‌مستقیم‌یروش‌اغتشاشی،‌اغتشاش‌یهاروش -2
 متعدد‌زمانی،‌روش‌متوسط‌گیری.

 وندرپول.روش‌،‌مستقیم‌یساز‌یروش‌خط،‌روش‌هارمونیک‌بالانس -3

‌حد -4 ‌سیکل ‌و ‌‌یپایداری ‌از ‌استفاده ‌آن، ‌حد‌یبرا‌بندیکسونمعیار ‌سیکل ‌وجود ‌سیستمی، خود‌‌یها‌ارتعاشات
 مرتعش

ی‌هارمونیک‌با‌یک‌ورودی‌و‌دو‌ارتعاشات‌اجبارغیر‌خودکار،‌تحلیل‌مسائل‌‌یها‌تحلیل‌سیستممعرفی،‌بررسی‌و‌ -5
 ورودی.

 ه‌ماتیوو.های‌خود‌تحریک،‌حل‌معادل‌بررسی‌سیستم -6

 ‌‌های‌خود‌تحریک‌مرتبط‌با‌ضرایب‌فلوکه.‌بررسی‌پایداری‌سیستم -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌نداردبازدید: 
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
‌

 اصلي: منابع
1. A. H. Nayfeh, and D. T. Mook, Nonlinear Oscillations, Wiley, 1995. 

2. A. H. Nayfeh, Applied Nonlinear Dynamics: Analytical, Computational, and 

Experimental Methods, Wiley, 1995. 

3. A. H. Nayfeh, Introduction to Perturbation Techniques, Wiley, 1993.  

4. L. Meirovitch, Fundamentals of Vibrations, Waveland Pr Inc., 2010.  

5. D. Wagg, and S. A. Neild, Nonlinear vibration with control, Springer International Pu, 

2016.  

6. A. A. Shabana, Theory of Vibration: an Introduction, Springer, 2018. 

7. D. W. Jordan, and P. Smith, Nonlinear Ordinary Differential Equations: An Introduction 

to Dynamical Systems, 2
nd

 Edition, Oxford University Press, 1999. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1 یشرفتهآکوستیک پ

(Advanced Acoustics I) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌شکستتشعشع،‌جذب‌و‌‌یمموج‌و‌انتشار‌صوت‌در‌ماده‌جامد‌و‌سیال،‌مفاه‌یزیکبا‌مباحث‌ف‌ییآشناهدف‌از‌این‌درس‌
‌مح ‌داخل ‌در ‌موج‌یط،موج ‌امتداد ‌روش‌های‌محیط‌و‌بر‌در ‌و‌‌یها‌محبوس، ‌نویز ‌و ‌صدا ‌فرکانسی ‌طیف تخمین

 است.‌ها‌مناسب‌آن‌ییها‌و‌جانما‌شدت‌آن،‌برای‌طراحی‌جاذب‌یریگ‌اندازه

 
 رئوس مطالب:

‌،‌عدد‌موج،‌حرکت‌ذره،‌سرعت‌موج.موج‌طولمفاهیم‌اساسی‌صوت،‌فرکانس،‌ -1
‌صوت‌در‌حوزه‌فرکانس. -2
ی‌صوت‌)فشار،‌توان،‌شدت(،‌انتشار‌صوت‌در‌محیط،‌ترمودینامیک‌امواج‌صوتی،‌روابط‌خطی‌بین‌ریگ‌اندازهکمیات‌ -3

‌کمیات‌آکوستیک،‌تغییرات‌سرعت‌صوت‌با‌دما‌و‌فشار.
‌یی،‌اتاق‌صامت‌و‌اتاق‌واخنشی.شنوا،‌باندهای‌اکتاو،‌آستانه‌بل‌یدسی‌کمیات‌صوت،‌واحد‌ریگ‌اندازهوسایل‌ -4
‌فرم‌مختلط‌بعد‌کموج‌آکوستیکی‌ی -5 ‌پاسخ‌دالامبر‌و ‌پاسخ‌معادله‌موج، ‌و‌خطی‌سازی‌معادلات، ‌معادلات‌بقا ی؛

‌جواب.
‌امپدنه‌برهممعادله‌هلمهولتز،اصل‌ -6 ‌امپدانس‌محیط، انس‌نقطه‌اثر،‌چگالی‌انرژی‌ی،‌موج‌عبوری‌و‌موج‌بازگشتی،

‌آکوستیکی‌و‌شدت‌آن،‌امواج‌ایستا.
‌،‌زمان‌بازگشت‌صوت.‌شکستی‌بسته،‌محیط‌منتشره،‌ضریب‌جذب‌و‌ها‌طیمحصوت‌در‌ -7
‌ی،‌انتگرال‌ریلی،‌تقریب‌میدان‌دور‌و‌نزدیک،‌تبدیل‌فوریه‌فضایی.دوقطبی‌و‌قطب‌تکمنابع‌ -8
‌اندازهموج -9 ‌مرزی، ‌شرایط ‌آکوستیکی، ‌مودهای ‌المانبرها، ‌امپدانس، ‌گیری ‌فیلترسازی‌ا‌تودههای ‌آکوستیکی، ی

‌آکوستیکی.
‌

 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

 ندارد بازدید:



 

140 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :اصلي منابع
1. D. A. Bies, and C. H. Hansen, Engineering Noise Control: Theory & Practice, 3

rd
 

Edition, Spon Press, 2003. 
2. L. E. Kinsler, A. R. Frey, A. B. Coppens, and J. V. Sanders, Fundamentals of Acoustics, 

4
th

 Edition, Wiley 1999. 

3. J. H. Ginsberg, Acoustics-A Textbook for Engineers and Physicists: Volume I: 

Fundamentals, Springer, 2018.  
4. J. H. Ginsberg, Acoustics-A Textbook for Engineers and Physicists: Volume II: 

Applications, Springer, 2018. 
5. Y. H. Kim, Sound Propagation: An Impedance Based Approach, Wiley, 2010. 

6. M. Kaltenbacher, Computational Acoustics, Zurich, Suiza: Springer International 

Publishing, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 2پیشرفته آکوستیک 

(Advanced Acoustics II) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس:

های‌‌یطمحهای‌محبوس‌و‌‌یطمحیی‌با‌مباحث‌موج‌و‌انتشار‌صوت‌در‌ماده‌جامد‌و‌سیال،‌در‌آشناهدف‌از‌این‌درس‌
و‌جانمایی‌مناسب‌‌ها‌جاذبیری‌شدت‌آن،‌برای‌طراحی‌گ‌اندازهی‌تخمین‌طیف‌فرکانسی‌صدا‌و‌نویز‌و‌ها‌روش،‌روباز
 است.‌ها‌آن

‌
 رئوس مطالب:

‌،‌عدد‌موج،‌حرکت‌ذره،‌سرعت‌موج.موج‌طولمفاهیم‌اساسی‌صوت،‌فرکانس،‌ -1
‌صوت‌در‌حوزه‌فرکانس. -2
‌ت(.ی‌صوت‌)فشار،‌توان‌و‌شدریگ‌اندازهکمیات‌ -3
‌تغییرات‌سرعت‌صوت‌با‌ -4 انتشار‌صوت‌در‌محیط،‌ترمودینامیک‌امواج‌صوتی،‌روابط‌خطی‌بین‌کمیات‌آکوستیک،

‌دما‌و‌فشار.
‌یی،‌اتاق‌صامت‌و‌اتاق‌واخنشی.شنوا،‌باندهای‌اکتاو،‌آستانه‌بل‌یدسی‌کمیات‌صوت،‌واحد‌ریگ‌اندازهوسایل‌ -5
‌و‌خطی‌سازی‌معادلابعد‌کموج‌آکوستیکی‌ی -6 ‌معادلات‌بقا ‌فرم‌مختلط‌ی؛ ‌پاسخ‌دالامبر‌و ‌پاسخ‌معادله‌موج، ت،

‌جواب.
ی،‌موج‌عبوری‌و‌موج‌بازگشتی،‌امپدانس‌محیط،‌امپدانس‌نقطه‌اثر،‌چگالی‌انرژی‌نه‌برهممعادله‌هلمهولتز،‌اصل‌ -7

‌آکوستیکی‌و‌شدت‌آن،‌امواج‌ایستا.
‌،‌زمان‌بازگشت‌صوت.‌شکستی‌بسته،‌محیط‌منتشره،‌ضریب‌جذب‌و‌ها‌طیمحصوت‌در‌ -8
‌معیارهای‌ارزیابی‌صدا. -9
‌ی‌کنترل‌صدا.ها‌روش -10
‌.(ISO 3744ی‌توان‌صوتی‌)استاندارد‌ریگ‌اندازهی‌ها‌روش -11
‌.ستیز‌طیمحصدا‌و‌ -12
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي: 

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
‌

 منابع اصلي: 

1. ‌ ‌گلمحمدی، ‌ر. ‌صنعت‌و ‌ارتعاش‌در ‌و ‌صدا ‌همدان،‌ستیز‌طیمحمهندسی ‌دانشجو: ‌انتشارات ‌ویرایش‌چهارم، ،
1393. 

2. D. A. Bies, and C. H. Hansen, Engineering Noise Control: Theory & Practice, 3
rd

 

Edition, Spon Press, 2003. 
3. L. E. Kinsler, A. R. Frey, A. B. Coppens, and J. V. Sanders, Fundamentals of Acoustics, 

4
th

  Edition, Wiley, 1999.

4. J. H. Ginsberg, Acoustics-A Textbook for Engineers and Physicists: Volume I: 

Fundamentals, Springer, 2018.  

5. J. H. Ginsberg, Acoustics-A Textbook for Engineers and Physicists: Volume II: 

Applications, Springer, 2018. 

6. M. Kaltenbacher, Computational Acoustics, Zurich, Suiza: Springer International 

Publishing, 2018. 

‌  



 

143 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 نالیز مودال آ

(Modal Analysis) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ممتد(‌های‌یستمارتعاشات‌پیشرفته‌)س: ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌قالب‌فرکانسذفرآیند‌تعیین‌خواص‌هدف‌از ‌ضرایب‌میرایی‌و‌‌اتی‌یک‌سیستم‌در های‌طبیعی،
 است.‌شکل‌مودها‌جهت‌ایجاد‌مدلی‌ریاضی‌از‌رفتار‌دینامیکی

‌
 رئوس مطالب:

ریاضیات‌در‌آنالیز‌مودال.‌مقدمه،‌آشنایی‌با‌آنالیز‌مودال،‌آشنایی‌با‌آزمایش‌مودال،‌کاربرد‌آنالیز‌مودال، -1
‌ارتعاش‌آزاد‌و‌‌نظریه -2 ‌ارتعاش‌آزاد‌و‌هماهنگ‌سیستم‌یک‌درجه‌آزادی، پایه‌ارتعاشات،‌مفاهیم‌اساسی‌ارتعاشات،

 های‌ممتد.‌هماهنگ‌سیستم‌چند‌درجه‌آزادی،‌ارتعاشات‌سیستم

‌تابع‌پاسخ‌فرکانسی‌سیستم‌یک‌درجه‌آزادی،‌نما -3 یش‌گرافیکی‌تابع‌پاسخ‌آنالیز‌مودال‌سیستم‌یک‌درجه‌آزادی،
 فرکانسی،‌خواص‌تابع‌پاسخ.

‌توابع‌پاسخ‌فرکانسی،‌مودهای‌‌های‌آنالیز‌مودال‌سیستم -4 چند‌درجه‌آزادی‌نامیرا،‌مودهای‌نرمال‌و‌خاصیت‌تعامد،
 ها.FRFنرمال‌شده‌با‌جرم‌و‌مدل‌مودال‌یک‌سیستم‌چند‌درجه‌آزادی‌نامیرا،‌خواص‌مجانبی‌

ی‌میرایی‌تناسبی،‌مدل‌میرایی‌ویسکوز‌غیر‌تناسبی،‌مدل‌ها‌مدلجه‌آزادی‌میرا،‌چند‌در‌های‌آنالیز‌مودال‌سیستم -5
 ‌ای‌غیر‌تناسبی،‌مودهای‌نرمال‌شده‌با‌جرم‌و‌مدل‌مودال‌یک‌سیستم‌چند‌درجه‌آزادی‌میرا.‌میرایی‌سازه

‌‌اندازه -6 ‌نیرو، ‌ترانسدیوسر ‌شتاب‌سنج، ‌تحریک، ‌مکانیزم ‌فرکانسی، ‌پاسخ ‌تابع ‌انتخاب‌ساز‌آمادهگیری ‌آزمایش، ی
 گیری‌شده.‌اندازه‌FRFهای‌‌نیروی‌تحریک،‌ارزیابی‌داده

،‌استخراج‌اطلاعات‌مودال‌FRFهای‌‌تشخیص‌مودهای‌ارتعاشی‌از‌داده،‌ی‌آنالیز‌مودال‌در‌حوزه‌فرکانسیها‌روش -7
 چند‌درجه‌آزادی.و‌‌ی‌یک‌درجه‌آزادیها‌روشبه‌کمک‌‌FRFهای‌‌از‌داده

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌مستمرارزشیابی‌

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. D. J. Ewins , Modal Testing: Theory, Practice and Application, 2

nd
 Edition, Research 

Studies Press, 2001. 

2. G. Kerschen, Modal Analysis of Nonlinear Mechanical Systems, Springer, 2014. 

3. N. M. M. Maia, Theoretical and Experimental Modal Analysis, 1
st
 Edition, Research 

Studies Press, 2003. 

4. Z. F. Fu, and J. He, Modal Analysis, 1
st
 Edition, Butterworth Heinemann, 2001. 

5. G. Conciauro, M. Guglielmi, and R. Sorrentino, Advanced Modal Analysis, 1
st
 Edition, 

Wiley, 2000. 

6. S. Au, Operational Modal Analysis, Singapore: Springer Nature, 2017. 

‌  

file:///C:/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1%3f_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=N.M.M.%20Maia
file:///C:/Giuseppe-Conciauro/e/B001HP8AYU/ref=ntt_athr_dp_pel_1
file:///C:/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2%3f_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Marco%20Guglielmi
file:///C:/s/ref=ntt_athr_dp_sr_3%3f_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Roberto%20Sorrentino
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 يابی بیعو  ها نیماش یشپا

(Condition Monitoring of Machinery and Fault Diagnosis) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌ ‌درس ‌این ‌از ‌‌ییآشناهدف ‌پا‌های‌روشبا ‌‌آلات‌ماشین‌تیوضع‌شیمختلف و‌‌یکیمکان‌های‌سیستم‌یابی‌عیبو
‌ی‌است.کیمکاترون

 
 رئوس مطالب:

‌ماش‌یا‌مقدمه -1 ‌برگشت‌های‌ینبر ‌رفت‌و ‌و ‌آن‌یدوار ‌کاربرد ‌صنا‌و ‌در ‌حمل‌یعها ‌گاز،‌‌مختلف‌مانند ‌نفت، ونقل،
 یی.هوا‌یعو‌صنا‌یمانچوب‌و‌کاغذ،‌فولاد‌و‌نورد،‌س‌ها،‌یروگاهن‌یمی،پتروش

 ینان.اطم‌یتو‌قابل‌یمباحث‌منتخب‌آمار‌و‌احتمالات‌در‌نگهدار -2

 ر.دوا‌های‌ینماش‌یبر‌طراح‌یا‌مقدمه -3

 .ها‌از‌روش‌یکو‌نقد‌هر‌‌یبررس‌ها،‌ینماش‌یمتداول‌نگهدار‌یها‌روش -4

 ها.‌یندر‌ماش‌یخراب‌یلدلا‌یو‌بررس‌یانواع‌خراب‌یبند‌دسته -5

 .حرارت‌ی،خوردگ‌ی،ارتعاش،‌صوت،‌آلودگ‌یشامل‌سنسورها‌یابی‌یبع‌یانواع‌سنسورها -6

7- Vibration and Phase Signal Processing. 

 .و‌استانداردها‌ها‌ینمجاز‌ارتعاشات‌در‌ماش‌یرمقاد -8

 .یعمل‌مثال‌چند‌یو‌بررس‌یلق‌یدگی،خم‌یزانی،مانند‌نام‌یوبیع‌یصارتعاشات‌جهت‌تشخ‌یزآنال -9

 .روتور‌با‌قطعات‌ثابت‌تماس‌ها‌و‌یاتاقان‌یوبع‌ها،‌یاتاقانبار‌‌یح،و‌عملکرد‌صح‌یانداز‌بخار،‌راه‌های‌ینتورب -10

 .،‌محفظه‌احتراقSurge،‌Foulingمتداول‌‌یوبگاز،‌انواع‌ع‌های‌ینتورب -11

روتور‌در‌موتورها‌و‌‌یوبع‌یاستاتور‌در‌ژنراتورها‌و‌موتورها‌یوبع‌ی،خراب‌های‌یسمژنراتورها‌و‌الکتروموتورها،‌مکان -12
 .ژنراتورها

‌.یوبع‌یصجهت‌تشخ‌یشگاهدر‌آزما‌یکار‌عمل -13
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌ندارد‌‌بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 اصلي: منابع

1. C. E. Ebeling, An Introduction to Reliability and Maintainability Engineering, 1997, 

McGrow Hill.  

2. P. J. Tvaner, Condition Monitoring of Electrical Machines, Research Studies Press LTD, 

1987. 

3. H. P. Bloch, and F. D. Geitner, Mechanical Component Maintenance and Repair, Volume 

3, Elsevier, 2005. 

4. R. A. Collacott, Mechanical Fault Diagnisis and Condition Monitoring, Chapman and 

Hall, 1977. 

5. J.‎ Faiz,‎ G.‎ Joksimović,‎ and‎ V.‎ Ghorbanian,‎ Fault Diagnosis of Induction Motors, 

Institution of Engineering & Technology, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ینامیکروتور د

(Rotordynamics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

ارتعاشات‌ی‌مربوط‌به‌ها‌با‌تفاوت،‌آشنایی‌ها‌ستمیس‌ینا‌یداریپا‌یروتور‌و‌بررس‌ینامیکد‌هدف‌از‌این‌درس‌بررسی
‌د‌یارتعاشات‌ساختارها‌با‌روتورها‌در‌قیاس ‌توسعهطراحیگر، ‌آشنایی‌دوار‌یها‌شفت‌یداریو‌بهبود‌پا‌ی، با‌دو‌مدل‌‌،

‌است.روتور‌‌یساز‌مدلمختلف‌‌یها‌روش‌و‌همچنین‌آشنایی‌باروتور‌همگن‌و‌ناهمگن‌
 

 رئوس مطالب:

 نظری بخش 

 .آزادی درجه چند و آزادی‌درجه یک های‌سیستم:‌مکانیکی ارتعاشات بر یا‌مقدمه -1

 .کاربرد و اهمیت:‌روتورها دینامیک بر یا‌مقدمه -2

 .بحرانی یها‌سرعت روتور، سینماتیک و مختصات دستگاه -3

 .پایداری اجباری، و آزاد پاسخ:‌جفکات روتور مدل -4

 .روتور ارتعاشی مودهای -5

 .همگن های‌یاتاقان روی بر همگن روتور -6

 .ناپایداری عقب، روبه و جلو‌روبه:‌ whirlناهمگن های‌یاتاقان روی بر همگن روتور -7

 .همگن های‌یاتاقان روی بر ناهمگن روتور -8

 .روتورها در گذرا پاسخ -9

‌.روتورها در پیچشی ارتعاشات -10
 ی.ساز‌مدل روش و هیدرودینامیکی های‌یاتاقان -11

 .ها‌سیستم یساز‌مدل عددی یها‌روش بر یا‌مقدمه -12

 یر.پذ‌انعطاف روتورهای یساز‌مدل برای انتقال ماتریس روش -13

 .روتورها برای پیوسته یساز‌مدل روش -14

 .ارتعاشات آنالیز کمک به روتورها در یابی‌یبع یها‌روش -15

 .دوار محورهای در بالانس یها‌روش -16

‌.صنعت در دینامیک روتور کاربرد از منتخب مباحث -17
 دیناميک روتور آزمایشگاه 

 .پیچشی و خمشی بحرانی سرعت‌-‌بحرانی سرعت آزمایش -1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 .هیدرودینامیک یاتاقان آزمایش -2

 .بالانس آزمایش -3

 .مودال آزمایش -4

 یابی.‌یبع آزمایش -5

‌
 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. A. Muszynska, Rotordynamics. CRC Press, 2005. 

2. M. I. Friswell, J. E. T. Penny, S. D. Garvey, and A. W. Lees, Dynamics of Rotating 

Machines. McGraw-Hill, 2010. 

3. M. L. Adams, Rotating Machinery Vibration: From Analysis to Troubleshooting, Second 

Edition, McGraw-Hill, 2009. 

4. W. J. Chen, and E. J. Gunter, Introduction to Dynamics of Rotor-Bearing Systems. 

Victoria, BC: Trafford, 2005. 

5. D. Childs, Turbomachinery Rotordynamics Phenomena, Modeling, & Analysis. Wiley, 

1999. 

6. F. F. Ehrich, Handbook of Rotordynamics, McGraw-Hill, 1992. 

7. G. Genta, Dynamics of Rotating Systems, Springer, 2005. 

8. E. Kramer, Dynamics of Rotors and Foundations, Springer-Verlag, 1993. 

9. M. Lalanne, and G. Ferraris, Rotordynamics Prediction in Engineering, Second Edition. 

Wiley, 1998. 

10. J. M. Vance, Rotordynamics of Turbomachinery, Wiley, 1988. 

11. T. Yamamoto, and Y. Ishida, Linear and Nonlinear Rotordynamics, Wiley, 2001. 

12. H. Nguyen-Schäfer, Rotordynamics of Automotive Turbochargers, Cham, Switzerland: 

Springer International Publishing, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اتوماسیون در تولید

(Automation in Manufacturing) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ ‌درس‌فرآگیری ‌این ‌از ‌بهدف ‌انتقال‌‌هنحوه ‌ساخت ‌و ‌شامل‌طراحی ‌مونتاژ ‌و ‌تولید ‌خطوط ‌در ‌اتوماسیون کارگیری
‌است.ها‌‌ها،‌قید‌و‌بست‌های‌خطی‌دوار،‌تغذیه‌کننده‌دهنده

 
 رئوس مطالب:

 المللی.‌های‌بین‌های‌دینامیکی‌تولید‌و‌اتوماسیون،‌مبانی‌برون‌سپاری‌تولید‌در‌سیستم‌ترکیب‌سیستم -1

 ها.‌ها،‌قیدها‌و‌بست‌های‌خطی‌دوار،‌تغذیه‌کننده‌طراحی‌و‌ساخت‌انتقال‌دهنده -2

‌ها‌در‌خطوط‌تولید‌و‌مونتاژ.‌پذیری‌و‌ظرفیت‌ترابری‌ربات‌جانمایی،‌دقت‌و‌تکرارپذری،‌کنترل‌تفکیک -3
و‌نقل‌های‌هدایت‌شونده‌و‌اتوماسیون‌حمل‌های‌خودکار‌متحرک،‌رباتبندی‌انواع‌بازوهای‌رباتیک،‌ربات‌دسته  -4

‌در‌تولید.
‌پرداخت‌ربات -5 ‌مونتاژ، ‌جوشکاری، ‌ربات‌های ‌و ‌تولید ‌خطوط ‌در ‌نقاشی ‌و ‌در‌‌‌کاری ‌مواد ‌جابجایی ‌و ‌حذف های

‌های‌تولید.‌سامانه
 های‌کنترل‌و‌دینامیک،‌شامل‌متغیرهای‌حالت.‌‌‌‌سیستم -6

های‌‌ولید‌و‌ابزار‌شامل‌رباتانبارهای‌ت‌‌‌‌اتوماسیون‌بازرسی‌و‌کنترل‌مرغوبیت‌و‌کیفیت‌آماری‌و‌اتوماسیون‌سیستم -7
‌پذیر.‌های‌تولید‌انعطاف‌انبارداری،‌سیستم‌تولید‌بدون‌کارخانه‌و‌سیستم

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. F. A. Aziz, Manufacturing System, InTech, 2012. 

2. M. S. F. Nezhad , Practical Concepts Of Quality Control, InTech, 2012. 

3. T. R. Kurfess, Robotics and Automation Handbook, CRC Press, 2005. 

4. J. Hugh, Integration and Automation of Manufacturing Systems, Hugh Jack Publisher, 

2001. 

5. R. A. Silverman, F. L. Lewis, Robotics,‌ Mechanical  Engineering Handbook, CRC Press, 

1999.  

6. R. Nayak, and R. Padhye, Automation in Garment Manufacturing, Woodhead Publishing, 

2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اتوماسیون صنعتي

(Industrial Automation) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌درس:نوع 

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌هدف‌ ‌کردن‌فرآینداز ‌مکانیزه ‌صنایع‌فراگیری‌مفاهیم‌اصلی‌اتوماسیون‌و ‌های‌کاری‌در ‌و‌، کنترل‌پروسه
‌و‌غیره‌است.‌‌همچون‌نفت،‌گاز،‌پتروشیمی،‌صنایع‌شیمیاییمختلفی‌‌در‌صنایع‌‌گیری‌پیچیده‌های‌اندازه‌سیستم

‌
 رئوس مطالب:

‌مثال -1 ‌کاربردهای‌اتوماسیون، ‌بررسی‌دستگاه‌مروری‌بر‌مفاهیم‌و ‌اتوماسیون‌صنعتی، ‌و‌کنترل‌هایی‌از ها،‌‌کننده‌ها
‌سلسله‌مراتب‌اتوماسیون،‌مفاهیم‌کنترل‌فرآیند.

‌کنترل -2 ‌برنامه‌کننده‌معرفی ‌قابل ‌منطقی ‌‌های ‌انواع ‌معرفی ‌شیوه‌‌PLCریزی، ‌صنعت، ‌در ‌آنها ‌کاربرد ‌نحوه و
‌.STEP7،‌پیکربندی‌سخت‌افزار‌و‌برنامه‌نویسی‌در‌‌STEP7،‌آموزش‌نرم‌افزار‌PLCریزی‌‌برنامه

 های‌مرتبط.‌و‌سایر‌استاندارد‌RS-232،‌استاندارد‌OSIها‌در‌اتوماسیون‌صنعتی،‌مروری‌بر‌مدل‌شبکه‌‌ارتباط‌داده -3

 صنعتی.‌های‌اتوماسیون‌اترنت‌صنعتی‌و‌مشکلات‌راه‌اندازی‌آن،‌ایجاد‌امنیت‌و‌ارزیابی‌آن‌در‌شبکه -4

‌های‌صنعتی‌همانند‌فیلد‌باس.‌معرفی‌انواع‌شبکه -5
‌و‌سیستم‌کنترل‌توزیع‌شده.‌SCADAو‌تاریخچه‌آن،‌نرم‌افزار‌سیستم‌‌SCADAو‌معرفی‌‌پردازشنمایش‌ -6
 های‌صنعتی‌و‌مدیریت‌خطر.‌های‌اتوماسیون‌صنعتی،‌مدیریت‌زمان‌و‌هزینه،‌مدیریت‌تیم‌مدیریت‌پروژه -7

 
 روش ارزیابي:

‌‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ستمرارزشیابی‌م

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. F. Lamb, Industrial Automation: Hands On, 1

st
 Edition, McGraw-Hill, 2013. 

2. K. L. S. Sharma, Overview of Industrial Process Automation, Elsevier, 2011. 

3. T. L. M. Bartelt, Industrial Automated Systems: Instrumentation and Motion Control, 1
st
 

Edition, Cengage Learning, 2010. 

4. K. K. Tan, and A. S. Putra, Drives and Control for Industrial Automation, Springer, 

2010. 

5. S. Djiev, Pocket Guide on Industrial Automation For Engineers and Technicians, 6
th

 

Edition, IDC publications, 2009. 

6. D. Reynders, and S. Mackay, Practical Industrial Data Communications, 1
st
 Edition, 

Newnes, 2005.  

7. S. Mackay, and E.Wright, Practical Industrial Data Networks: Design,Installation and 

Troubleshooting, 2
nd

 Edition, Newnes, 2004.  

8. S. Djiev, Industrial Networks for Communication and Control, 6
th

 Edition, McGraw-Hill, 

1995.  

9. S. Manesis, and G. Nikolakopoulos, Introduction to Industrial Automation. CRC Press, 

2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 بینایي ماشین

(Machine Vision) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌تمرین:حل 

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌‌سیستم‌های‌دیتمحدو‌و‌کاربردها‌ماشین،‌بینایی‌های‌سیستم‌اجزاء‌و‌ها‌تمیالگور‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌انواع
‌درس‌است.‌‌موضوع‌با‌متناسب‌های‌پروژه‌و‌همچنین‌ارائه‌ماشین‌بینایی

‌
 رئوس مطالب:

‌مقدمه -1 ‌اجزابینایی‌، ‌انواع‌و ‌کاربردها، ‌اجزاء‌درک‌سیستم‌ءماشین‌و ‌اصول‌تصاویر‌دیجیتال، های‌بینایی‌ماشینی،
 بندی‌عملگرهای‌پردازش‌تصاویر.‌یمتقسیربردارها،‌کوانتیزه‌کردن‌تصاویر،‌تصوبصری،‌انواع‌

‌دیجی -2 ‌تصاویر ‌کیفیت ‌هیستوگبهبود ‌مبنای ‌بر ‌پردازش ‌خاکستری، ‌سطوح ‌تبدیلات ‌مکان، ‌حوزه ‌در رام،‌تال
 ساز.‌عملگرهای‌ریاضی‌و‌منطقی،‌اصول‌فیلترهای‌مکانی،‌فیلترهای‌مکانی‌هموارساز‌و‌برجسته

های‌باینری،‌،‌الگوریتمRLE(،‌رمز‌کردن‌Projectionی،‌خصوصیات‌هندسی،‌افکنش‌)دوسطحپردازش‌تصاویر‌ -3
 (.Morphologyشناسی‌)‌یخترعملگرهای‌

 (،‌رشد‌نواحی.‌Split & Mergeنمایش‌نواحی،‌شکست‌و‌ادغام‌)های‌تقطیع‌نواحی،‌‌یتمالگور،‌تقطیع‌تصاویر -4

،‌آشکارسازی‌Cannyیابی،‌لاپلاسین‌گوسین،‌آشکارسازی‌لبه‌لبه‌یابی،‌عملگرهای‌لبه‌یابی‌و‌کانتور،‌مراحل‌لبه‌ -5
 ها،‌کانتور‌فعال.ها،‌تخمین‌منحنیهای‌دیجیتال،‌برازش‌منحنیها،‌منحنیخطوط،‌هندسه‌منحنی

‌بینایی‌پویا‌شامل‌آشکارسازی‌تغییرات،‌ساختاری‌تحلیل‌بافت‌و‌روشهای‌بافت،‌روش -6 های‌آماری‌تحلیل‌بافت،
 حرکت،‌ردیابی‌و‌انطباق.

7- ‌ ‌تجسم، ‌ایجاد ‌از‌تصواستخراج‌عمق‌و ‌تجسم ‌سایه، ‌تجسم‌از ‌بافت، ‌از ‌تجسم ‌تطبیق‌استریو، یربرداری‌استریو،
 حرکت،‌تجسم‌از‌وضوح.

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 منابع اصلي:

1. R. C. Gonzalez, and R. E. Woods, Digital Image Processing, 3
rd

 Edition, Prentice-Hall, 

2007. 

2. M. Sonka, V. Hlavac, and R. Boyle, Image Processing, Analysis, and Machine Vision, 3
rd

 

Edition, CL-Engineering, 2007. 

3. W. E. Synder, and H. Qi, Machine Vision, Cambridge University Press, 2004. 

4. R. Jain, K. Katsuri, and B.G. Schunk, Machine Vision, McGraw-Hill, 1995. 

5. M. Nixon, and A. S. Aguado, Feature Extraction and Image Processing for Computer 

Vision, 3
rd

 Edition, Academic Press, 2012 

6. C. Steger, M. Ulrich, and C. Wiedemann, Machine Vision Algorithms and Applications, 

John Wiley & Sons, 2018. 

7. J. Beck, B. Hope, and A. Rosenfeld, Human and Machine Vision, Academic Press, 2014. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یرپردازش تصو

(Image Processing) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

آن‌در‌‌یها‌تمیو‌ارزیابی‌الگور‌یساز‌ادهیموضوع‌پردازش‌تصاویر‌دیجیتال‌و‌پ‌نظریاین‌درس‌معرفی‌مفاهیم‌‌ازهدف‌
‌درک‌مناسبی‌از‌‌یسینو‌یک‌محیط‌برنامه ‌ایجاد ‌موضوع‌درس‌در ‌تکالیف‌کامپیوتری‌متناسب‌با ‌ارائه مناسب‌است.

‌موضوعات‌درسی،‌کمک‌بسیاری‌خواهد‌کرد.
 

 رئوس مطالب:

‌آن‌با‌توجه‌به‌طیف‌الکترومغناطیسی.‌یریکارگ‌مختلف‌به‌یها‌مقدمه،‌پردازش‌تصاویر‌دیجیتال،‌تاریخچه‌و‌حوزه -1
‌بندی‌یمو‌کوانتیزه‌کردن‌تصاویر،‌تقس‌یبردار‌،‌نمونهیربردارهابصری،‌انواع‌تصو‌اصول‌تصاویر‌دیجیتال،‌اجزا‌درک -2

‌عملگرهای‌پردازش‌تصاویر.
‌هیستوگرام،‌ -3 ‌مبنای ‌بر ‌پردازش ‌خاکستری، ‌سطوح ‌تبدیلات ‌مکان، ‌حوزه ‌در ‌دیجیتال ‌تصاویر ‌کیفیت بهبود

‌فیلترهای‌مکانی‌ ‌اصول‌فیلترهای‌مکانی، ‌منطقی، ‌)عملگرهای‌ریاضی‌و ‌برجسته‌(Smoothingهموارساز ساز‌‌و
(Sharpening).‌

‌دوبعد -4 ‌گسسته ‌فوریه ‌تبدیل ‌فرکانس، ‌حوزه ‌در ‌دیجیتال ‌تصاویر ‌کیفیت ‌پیبهبود ‌فضای‌‌سازی‌یاده، ‌در فیلتر
‌برجسته ‌و ‌هموارسازی ‌فیلترهای ‌ف‌یساز‌فرکانس، ‌فرکانس، ‌فضای ‌پیختیر‌هم‌یلتردر ‌فوریه‌‌سازی‌یاده، تبدیل

‌.یدوبعد
نویز‌در‌پردازش‌تصاویر،‌بازیابی‌تصویر‌در‌حضور‌نویز،‌بازیابی‌‌یها‌ویر،‌مدلی‌برای‌فرایند‌بازیابی،‌مدلبازیابی‌تص -5

‌،‌تبدیلات‌هندسی.کننده‌یبتصویر‌با‌تخمین‌توابع‌تخر
،‌فرسایش‌و‌اتساع،‌عملگرهای‌باز‌و‌بسته‌شناسی‌یخت،‌اصول‌عملگرهای‌رشناسی‌یختپردازش‌تصاویر‌مبتنی‌بر‌ر -6

‌.شناسی‌یختبر‌ر‌یاصلی‌مبتن‌های‌یتمز‌الگورکردن،‌بعضی‌ا
ها،‌تقطیع‌بر‌مبنای‌آستانه‌گذاری،‌تقطیع‌‌ها،‌پیوند‌لبه‌یاب‌،‌انواع‌لبهها‌یوستگیتقطیع‌تصویر،‌آشکارسازی‌انواع‌ناپ -7

 .بر‌مبنای‌نواحی
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد‌‌بازدید:
‌

 اصلي: منابع
1. R. C. Gonzalez, and R. E. Woods, Digital Image Processing, 3

rd
 Edition, Prentice-Hall, 

2007. 

2. W. K. Pratt, Digital Image Processing, 4
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2007. 

3. R. C. Gonzalez, R. E. Woods, and S. L. Eddins, Digital Image Processing using‌
MATLAB, 1

st
 Edition, Prentice-Hall, 2004. 

4. A. K. Jain, Fundamentals of Digital Image Processing, 1
st
 Edition, Prentice-Hall, 1989. 

5. W. Burger, and M. J. Burge, Digital Image Processing: an Algorithmic Introduction 

Using Java, Springer Science & Business Media, 2016. 

6. M. Sonka, V. Hlavac, and R. Boyle, Image Processing, Analysis, and Machine Vision, 

Cengage Learning, 2014. 

7. Y. J. Zhang, Image Processing, Walter de Gruyter GmbH & Co KG, 2017. 

8. O. Lézoray, and L. Grady, Image Processing and Analysis with Graphs: Theory and 

Practice, CRC Press, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ها و کالیبراسیون حساسه

(Sensors and Calibration) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌و‌‌حساسهدر‌مورد‌اطلاعات‌تکمیلی‌فراگیری‌درس‌هدف‌از‌این‌ های‌صنعتی‌‌کالیبراسیون‌رباتهمچنین‌فراگیری‌ها
‌است.

‌
 رئوس مطالب:

 ها.اساس‌کار‌حساسهمقدمه،‌تعاریف،‌ -1

‌و‌‌حساسه -2 ‌نصب ‌نحوه ‌و ‌آن ‌محاسبات ‌ترموکوپل، ‌صنعت، ‌در ‌کاربرد ‌و ‌عملکرد ‌ساختار، ‌تشریح ‌دمایی، های
 های‌صوتی‌و‌ترمیستورها.‌ترموسنجهای‌مقاومتی،‌‌ها،‌ترموسنج‌بندی‌ترموکوپل‌فرمول

‌و‌‌حساسه -3 ‌نصب ‌نحوه ‌و ‌آن ‌محاسبات ‌صنعت، ‌در ‌کاربرد ‌و ‌عملکرد ‌ساختار، ‌تشریح ‌تشخیص‌موقعیت، های
 خازنی،‌فوتوالکتریک،‌پیزوالکتریک‌و‌غیره. القایی، های‌تشخیص‌موقعیت‌مانند‌ی‌حساسهبند‌فرمول

 در‌صنعت.‌اه‌آنگازی،‌تشریح‌ساختار،‌عملکرد‌و‌کاربرد‌ های‌حساسه -4

 ،‌رطوبت(.‌O2 ,CO2 ,PHهای‌مثبت،‌‌ها‌در‌بیومکاترونیک‌)الکترود،‌حساسه‌مبدل -5

 و‌شیرهای‌کنترلی.  گیری‌جریان،‌سطح‌های‌اندازه‌حساسه -6

‌بیوحساسه‌حساسه -7 ‌گشتاور، ‌وزن، ‌فشار، ‌تشریح‌های‌نیرو، ‌عملکرد‌و‌کاربرد‌و‌محاسبه‌ و عملکرد ساختار، ها، کاربرد،
 سکلتی‌و‌عضلانی.های‌مغزی،‌اسیگنال

 ای،‌نیرو،‌گشتاور،‌سرعت‌و‌شتاب.‌یهزاوهای‌جابجایی‌خطی‌و‌‌شامل:‌حساسه‌ها‌رباتدر‌‌مورداستفادههای‌‌حساسه -8

9- ‌ ‌حساسه‌مورداستفادهمفاهیم ‌هیتریسیس،‌‌در ‌بودن، ‌غیرخطی ‌میزان ‌رزولوشن، ‌دقت، ‌حساسیت، ‌مانند: ها
 .یری،‌آنالیز‌حساسیتتکرارپذ

 به‌گسسته.‌ها‌آنهای‌پیوسته‌و‌تبدیل‌‌یگنالسی‌از‌بردار‌نمونهی‌ها‌روش -10

 .سازی‌انواع‌فیلترهای‌آنالوگ‌و‌دیجیتال‌یادهپسیگنال،‌نویز،‌الیاسینگ،‌طراحی‌و‌ -11

 .ها‌حساسهی‌ریاضی‌ساز‌مدل -12

 .ها‌حساسهها‌و‌‌یستمسیی‌شناساها‌و‌مراحل‌کالیبره‌کردن‌و‌‌یتمالگور:‌کالیبراسیون -13

 ها‌و‌مدارهای‌واسط.‌کننده‌یتتقو،‌اندازها‌راهملاحظات‌کاربردی:‌ -14

 سیم.بی‌های‌حساسهاصول‌کار‌ -15
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:
 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 :منابع اصلي

‌علیمرادیان، .1 ‌ن. ‌و ‌جمشیدی، ‌مهندسی‌پزشکی‌ن. ‌مکاترونیک‌و ‌کالیبراسیون‌در ‌و ‌ها ‌انتشارات‌جهادحساسه ،‌
 .1393دانشگاهی‌صنعتی‌امیرکبیر،‌

2. P. Regtien, and E. Dertien, Sensors for Mechatronics, 2
nd

 Edition, Elsevier, 2018. 

3. I. R. Sinclair, Sensors and Transducers, 3
rd

 Edition, Elsevier, 2001. 

4. N. Mitton, and D. Simplot-Ryl, Wireless Sensor and Robot Networks From Topology 

Control to Communication Aspects, World Scientific Publishing Co., 2014. 

5. A. Lee, and C. S. George, Sensor-Based Robots: Algorithms and Architectures, Springer 

Science & Business Media, 1991. 

6. K. Kuang, Magnetic Sensors: Principles and Applications, InTech, 2012. 

7. P. A. Serra, Biosensors: Emerging Materials and Applications, InTech, 2011. 

8. P. A. Serra, Biosensors for Health, Environment and Biosecurity, InTech, 2011. 
9. C. Thomas, Sensor Fusion and its Applications, Sciyo, 2010. 

10. A. Dutta, Robotic Systems: Applications, Control and Programming, InTech, 2012. 

11. L. Thede, Practical Analog and Digital Filter Design, Artech House, 2004. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 نما انسان یها ربات

(Humanoid Robots)

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

ی،‌پایداری،‌کینامید‌ی‌وکینماتیس‌لیتحل‌،یساز‌مدل‌،کنترل‌،ریمس‌یطراحهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌مباحثی‌مانند‌
‌نما‌است.ی‌انسانها‌رباتتعادل‌در‌

 
 رئوس مطالب:

‌ی.بعد‌سه‌یسرعت‌در‌فضا‌لیتحل‌،یحرکت‌دوران‌یها‌مشخصه‌تی،اصمخت‌لاتیبا‌تبد‌ییآشنا‌:مقدمات -1
در‌‌میمستق‌کتیماینس‌،نما‌انسان‌یها‌ربات‌یکربندیمختلف‌پ‌یها‌مدل‌یرفمع‌:نما‌انسان‌یها‌ربات‌کینماتیس -2

‌ربات‌کینماتیس‌،نما‌انسان‌یها‌ربات ‌مفاه‌نیژاکوب‌سیماتر‌یمعرف‌،نما‌انسان‌یها‌معکوس‌در و‌‌یونگزاف‌میو
‌.معکوس‌کینماتیحل‌مسئله‌س‌،ینگیتک

‌ن‌،جسم‌صلب‌کینامید‌:نما‌انسان‌یها‌ربات‌کینامید -3 ‌ی،لاگرانژ‌یلیروش‌تحل‌،لریاو‌-‌نتویروش‌تکرارشونده
‌طیشرا‌،یبیترک‌کینامید‌یها‌ه‌در‌قدم‌برداشتن‌و‌مدلسستو‌گ‌وستهیپ‌مراحل‌یمعرف‌ی،نرسیا‌سیماتر‌یمعرف
‌.نیا‌با‌زمپبرخورد‌‌کینامید‌یساز‌مدل‌،طرفه‌یک‌ودیو‌ق‌گاهی‌یهتک‌حیحص

‌ل)‌اریمع -4 ‌صفرننقطه ‌ ZMPگر ‌‌یمعرف(: ‌لنگر ‌نقطه ‌و ‌فشار ‌یبعد‌سه‌لیتحل ،ZMPی‌دوبعد‌لیتحل‌صفر،مرکز
ZMP، یریگ‌اندازه‌ZMPح‌‌ ‌پا‌شده‌یهتعب‌یها‌اسهساز ‌‌،در ‌داده‌ZMPمحاسبه ‌تقر‌کینامید‌یها‌از ‌بیحرکت،
ZMPاریمع‌ریو‌تفس‌انیحرکت،‌ب‌کینامید‌یها‌از‌داده‌‌ZMPدر‌حفظ‌تعادل‌.‌

‌رفتن‌دوپا‌یبرا‌ریمس‌دیتول -5 ‌مبنا‌ییراه ‌تحل‌یمعرف‌(:ونگ‌وارون)آمدل‌‌یبر ونگ‌وارون‌آمدل‌‌کینامید‌لیو
‌ریمس‌دیتول‌دار،‌یبسطح‌ش‌یرو‌یدوبعد‌ریمس‌دیتول‌،سطح‌تخت‌یرو‌یراه‌رفتن‌دوبعد‌یبرا‌ریمس‌دیتول‌ی،دوبعد
‌،سطح‌تخت‌یرو‌یبعد‌سه‌ریمس‌دیتول‌ی،بعد‌مدل‌آونگ‌وارون‌سه‌کینامید‌لیو‌تحل‌یپله،‌معرف‌یرو‌یدوبعد
‌ی.واقع‌یربات‌دوپا‌کیونگ‌وارون‌به‌آاز‌مدل‌‌ریمس‌دیروش‌تول‌میتعم

‌دیتول‌،یو‌گار‌زیمدل‌م‌لیو‌تحل‌یمعرف :(Cart - Table)ی‌و‌گار‌زیم‌لمد‌یراه‌رفتن‌بر‌مبنا‌یبرا‌ریمس‌دیتول -6
‌.(ZMP)ی‌و‌گار‌زیمدل‌م‌یر‌مبنابخط‌‌یرو‌ریمس‌دیتول،‌(ZMP)ی‌و‌گار‌زیمدل‌م‌یمسیر‌خارج‌خط‌بر‌مبنا

‌روش‌یمرور -7 ‌ربات‌دیتول‌یبرا‌گرید‌یها‌بر ‌در ‌مبنا‌دیتول‌:نما‌انسان‌یها‌الگو ‌بر ‌،کمحر‌یب‌یها‌مدل‌یالگو
‌ی.و‌شبکه‌عصب‌یریادگی‌یها‌روش‌،الگو‌یملهم‌از‌مولد‌مرکز‌یرخطیغ‌ینوسانگرها

تعادل‌در‌‌یکامل،‌برقرار‌کرهیپ‌یبرا‌ریمس‌دیموجود‌در‌تول‌یها‌روش‌یمعرف‌:کامل‌کرهیحرکت‌پ‌یبرا‌ریمس‌دیتول -8
 .کامل‌یکرهپ
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :روش ارزیابي

‌‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 اصلي: منابع

1. S. Kajita, H. Hirukawa, K. Harada, and K. Yokoi, Introduction to Humanoid Robotics, 

Springer Science & Business Media, 2013.  
2. Ch. Chevallereau, G. Bessonnet, G. Abba, and Y. Aoustin, Bipedal Robots: Modeling, 

Design and Walking Synthesis, John Wiley & Sons, 2013.  
3. E. R. Westervelt, J. W. Grizzle, Ch. Chevallereau, J. H. Chol, and B. Morris, Feedback 

Control of Dynamic Bipedal Robot Locomotion, 1
st
 Edition, CRC Press: Taylor & Francis 

Group, 2007. 

4. C. L. Vaughan, B. L. Davis, and J. C. O'Connor, Dynamics of Human Gait, 2
nd

 Edition, 

Kiboho Publishers, 1999. 

5. A. Goswami, and P. Vadakkepat, Humanoid Robotics: A Reference, Springer Science & 

Business Media, 2019. 

6. D. N. Nenchev, A. Konno, and T. Tsujita, Humanoid Robots: Modeling and Control, 

Butterworth-Heinemann, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 متحرک یها ربات

(Mobile Robots) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌درس:نوع 

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌یساز‌مدلی‌ها‌روشهدف‌از ‌‌لیوتحل‌‌‌هیتجز، ‌دینامیکی، ‌ناوبر‌یابی‌مکانسینماتیکی‌و در‌‌یو
‌است.‌متحرک‌یها‌ربات

 
 رئوس مطالب:

‌.چرخ‌یلهوس‌با‌حرکت‌به‌یلهوس‌:‌حرکت‌بهیکیمکان‌یمتحرک‌و‌بازوها‌یها‌بر‌ربات‌یا‌مقدمه -1
‌.لاتیو‌تبد‌ییفضا‌های‌یفتوص -2
‌‌ی.کیمکان‌یو‌معکوس‌بازوها‌میمستق‌کینماتیس -3
‌ی.کیاستات‌یروهایها‌و‌ن‌سرعت‌نیژاکوب -4
‌‌ی.کینماتیکنترل‌حرکت‌س‌،یکار‌یفضا‌،یریدار،‌مانور‌پذ‌متحرک‌چرخ‌یها‌ربات‌کینماتیس -5
‌‌.سنج‌فاصله‌یبا‌استفاده‌از‌سنسورها‌یژگیمتحرک،‌استخراج‌و‌یها‌ربات‌یسنسورها‌ادراک، -6
‌یابی‌مارکوف،‌مکان‌یابی‌مکان‌نگ،یازیو‌ال‌زینو‌،یابی‌به‌کمک‌تلفیق‌سنسورها‌مکانی‌بر‌رباتیک‌احتمالی،‌ا‌مقدمه -7

‌.زمان‌هم‌یابی‌نقشه‌و‌مکان‌دیتول،‌کالمن‌فیلتر
‌.اجتناب‌از‌موانع‌های‌یتمالگور‌ر،یمس‌یزیر‌طرح -8
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌نهاییآزمون‌‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. J. Craig, Introduction to Robotics, 3

rd
 Edition, Pearson‌Education, 2005. 

2. R. Siegwart, I. R. Nourbakhsh, and D. Scaramuzza, Introduction to Autonomous Mobile 

Robots, 2
nd

 Edition, The MIT Press, 2011.  

3. S. Thrun, W. Burgard, and D. Fox, Probabilistic Robotics, MIT Press, 2005. 

4. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, and G. Oriolo, Robotics Modelling, Planning and 

Control, Springer-Verlag London, 2009. 

5. G. Cook, and F. Zhang, Mobile Robots: Navigation, Control and Remote Sensing, John 

Wiley & Sons, 2019. 

6. L. Jaulin, Mobile Robotics, John Wiley & Sons, 2019. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 رباتیک پیشرفته

(Advanced Robotics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

ین‌طراحی‌مسیر‌و‌چن‌همو‌‌ها‌رباتتحلیل‌سینماتیکی‌و‌دینامیکی‌مستقیم‌و‌معکوس‌انواع‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 ها‌است.کنترل‌سینماتیکی‌ربات

‌
 رئوس مطالب:

‌‌یلاتومبمقدمه،‌آشنایی‌با‌صنعت‌رباتیک‌و‌کاربرد‌آن‌در‌صنایع‌مختلف‌مانند‌صنایع‌ -1 صنایع‌سازی،‌صنایع‌اتمی،
 ها.‌الکترونیک،‌صنایع‌پزشکی‌و‌مانند‌این

 در‌صنعت‌رباتیک‌از‌قبیل‌قابلیت‌تکرار،‌دقت‌عمل‌و‌غیره.‌ازیموردنتعاریف‌و‌اصطلاحات‌ -2

3- ‌ ‌ربات‌لیوتحل‌هیتجزمطالعه، ‌مختلف ‌انواع ‌معکوس ‌سینماتیک ‌مستقیم، ‌سینماتیک ‌استوانهمعادلات ای،‌های
 یی‌و‌یا‌ترکیبی‌از‌هر‌دو.لولاا‌مفاصل‌کشوئی‌یا‌های‌قائم‌و‌غیره‌بهای‌کروی،‌ربات‌ربات

مختصات‌‌یها‌نصب‌دستگاه‌یی،مختصات‌با‌در‌نظر‌گرفتن‌دوران‌و‌جابجا‌یلها:‌تبد‌حرکت‌ربات‌ینماتیکمرور‌س -4
‌پارامترها‌ییآشنا‌،هر‌عضو ‌مختصات‌یلتبد‌یساستخراج‌ماتر‌‌D - Hیبا استخراج‌‌یم،مستق‌ینماتیکس‌یبررس،

‌دو‌یروابط‌سرعت‌خط ‌ماتر‌یرانو ‌فضاها‌ییآشنا‌ین،ژاکوب‌یسو ‌کا‌یمفصل‌یبا ‌حالات‌‌ریو ‌به ‌اشاره متنوع،
 .معکوس‌ینماتیکو‌حل‌س‌تکینگی

حل‌‌،ها‌حرکت‌ربات‌یبررس‌یژهاستخراج‌روابط‌لاگرانژ‌و‌ی،تراجع‌یها‌اشاره‌به‌مدل‌،ها‌حرکت‌ربات‌ینتیکرور‌سم -5
 .و‌معکوس‌یممستق‌ینتیکس

‌مس‌یرمس‌یطراح -6 درجه‌‌های‌یا‌استفاده‌از‌چندجمله‌ی،با‌قوس‌سهمو‌یخط‌ی،حرکت‌خط‌ی،زمان‌یرهایحرکت:
 ی.زمان‌ینهبه‌یرمس‌یطراح‌ین،کارتز‌یدر‌فضا‌یرمس‌یطراح،‌سوم‌و‌پنجم

‌ربات -7 ‌روشمقایسه ‌موازی، ‌ملاحظات‌طراحی‌رباتهای‌سری‌و ‌و ‌مجازی‌و‌های‌ویژه ‌روش‌کار های‌موازی،
 های‌ربات.یی‌پارامترشناساو‌های‌عددی‌کالیبراسیون‌لاگرانژ،‌روش‌بیضرا
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :ارزیابي روش
 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
‌

 اصلي: منابع
1. J. J. Craig, Introduction to Robotics, Mechanics and Control, 3

rd
 Edition, Prentice Hall, 

2004.  

2. Q. A. Acton, Robotics-Advances in Research and Application, 2013 Edition, Scholary 

Editions, 2013 

3. Y. Matsuoka, H. F. Durrant-Whyte, and J. Neira, Robotics: Science and Systems VI, MIT 

Press, 2011. 

4. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, and G. Oriolo, Robotics: Modelling, Planning and 

Control, 1
st
 Edition, Springer, 2010. 

5. M. Shahinpour, A Robot Engineering Text Book, Harpercollins College Div, 1987. 

6. M. W. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, Robot Modeling and Control,  

1
st
 Edition, Wiley, 2005. 

7. R. P. Paul, Robot Manipulators: Mathematics, Programming, and Control, MIT Press, 

1981. 

8. B. Siciliano, and O. Khatib, Springer Handbook of Robotics, springer, 2016. 

9. M. K. Habib, Advanced Robotics and Intelligent Automation in Manufacturing, IGI 

Global, 2019. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 درنگ يب های‎سیستم

(Real Time Systems) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ها‌ریزی‌این‌سیستم‌نحوه‌برنامه‌،ها‌آن‌یبند‌زمان‌یها‌تمیدرنگ،‌الگور‌یب‌یها‌عامل‌ستمیسهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌است.‌از‌اجزای‌مکانیکی‌و‌الکترونیکی‌توسط‌یک‌کامپیوتر‌متشکل‌های‌‌درنگ‌سیستم‌یتحلیل‌و‌کنترل‌ب‌و

 
 رئوس مطالب:

‌سیستم -1 ‌طراحی ‌در ‌اساسی ‌بی‌مفاهیم ‌سیستم‌های ‌این ‌کاربردهای ‌پیاده‌درنگ‌و ‌‌ها، ‌کنترل‌‌یتمالگورسازی های
‌درنگ.‌بی‌های‌عامل‌یستمسدیجیتال‌بر‌روی‌

‌بی‌سیستم -2 ‌‌های ‌برابر ‌در ‌بی‌سیستمدرنگ‌سخت ‌‌های ‌در ‌پروسه ‌و ‌وظیفه ‌مفهوم ‌نرم، ‌های‌عامل‌یستمسدرنگ
‌های‌رهایی.‌ها‌و‌زمان‌های‌زمانی،‌مهلت‌درنگ،‌مفهوم‌محدودیت‌بی

های‌زمانی‌سیستم‌مرجع،‌مدل‌وظایف‌‌ها‌و‌منابع،‌پارامتر‌درنگ،‌مفهوم‌پردازش‌های‌بی‌ی‌مرجع‌از‌سیستمساز‌مدل -3
‌ها.‌های‌داده‌ها،‌انواع‌مختلف‌وابستگی‌وابستگی‌داده‌های‌دارای‌اولویت‌و‌متناوب،‌محدودیت

دار،‌راهکار‌مبتنی‌بر‌‌بندی‌وظایف‌با‌راهکارهای‌مبتنی‌بر‌ساعت،‌راهکار‌چرخشی‌وزن‌های‌رایج‌برای‌زمان‌روش -4
 بندی‌وظایف‌غیر‌متناوب‌و‌ناگهانی.‌بندی،‌زمان‌های‌ایستا‌و‌پویای‌زمان‌اولویت،‌روش

‌بندی.‌دی‌ایستا‌و‌پویا،‌تست‌قابلیت‌زمانبن‌های‌زمان‌یتمالگوربررسی‌ -5
های‌پوشاندن‌اولویت‌پایه،‌استفاده‌از‌‌‌بری‌اولویت‌پایه‌و‌پروتکل‌های‌ارث‌منابع‌و‌کنترل‌دسترسی‌منابع،‌پروتکل -6

 های‌اولویت‌پویا.‌های‌پوشاندن‌اولویت‌پایه‌در‌سیستم‌پروتکل

‌بندی.‌ی‌در‌زمانساز‌زمان‌همی‌و‌ا‌چندپردازندهندی‌ب‌ای،‌زمان‌کنترل‌دسترسی‌به‌منابع‌چند‌واحدی‌و‌اشیای‌داده -7
 

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. Y. J. Leung, Handbook of Scheduling: Algorithm, Models and Performance Analysis, 

CRC Press, 2004. 

2. P. A. Laplante, and S. J. Ovaska, Real-Time Systems Design and Analysis: Tools for the 

Practitioner, 4
th

 Edition, Wiley, 2011.  

3. E. R. Olderog, and H. Dierk, Real Time Systems Formal Specification and Automatic 

Verification, Cambridge University Press, 2008. 

4. F. B. Hildebrand, Handbook of Scheduling, from Theory to Application, Springer, 2007. 

5. H. Kopetz, Real-Time Systems, 2
nd

 Edition, Springer, 2011. 

6. R. Williams, Real-Time Systems Development, Butterworth-Heinemann, 2006.  

7. J. W. S. Liu, Real Time Systems, 9
th

 Edition, Prentice Hall, 2000. 

8. K. Erciyes, Distributed Real-Time Systems: Theory and Practice, Springer, 2019. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&field-author=Francis%20B.%20Hildebrand
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

  يکیالکترومکان کرویمهای  سیستم

(Micro Electo-Mechanical Systems)

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس: 

‌ ‌دانشجویان ‌درس ‌این ‌یساز‌مدلدر ‌لیتحل‌و‌‌هیتجز، ‌‌یها‌روش، ‌و ‌کرویم‌یها‌ستمیس‌یریکارگ‌بهساخت
‌.نندیب‌یمرا‌آموزش‌‌یکیالکترومکان

 
 رئوس مطالب:

‌ی.‌ساز‌مدلی‌ها‌چالشها‌و‌‌یژگیوها،‌‌یستمس‌یکرومی‌بر‌ا‌مقدمه -1
‌اثر‌تغییر‌مقیاس‌در‌دنیای‌میکرو‌و‌نانو.‌ -2
‌ها.‌‌یستمس‌یکرومرویکردهای‌طراحی‌ -3
‌میکرو/نانو‌ساختارها،‌میکرو/نانو‌ساخت‌و‌مواد.‌ -4
 ی.بند‌بستهسازی‌و‌‌یکپارچه -5

‌یستم.س‌یکرومی‌و‌اصول‌ساز‌مدل -6
‌دینامیک‌سیستم.‌و‌ها‌مبدلاصول‌ -7
‌های‌محرکه‌و‌سنسور.‌یستمساصول‌ -8
‌ی‌انرژی.ها‌روشای‌و‌‌یهپامکانیک‌ -9
‌اصول‌الکترونیک،‌مدار‌و‌سیگنال.‌ -10
‌ی‌پیزوالکتریک،‌سنسورهای‌شتاب‌سنج‌و‌غیره(.ها‌محرکهمطالعه‌موردی‌) -11
‌

 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌مستمرارزشیابی‌

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌نداردبازدید: 
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :اصلي منابع
1. S. D. Senturia, Microsystem Design, Springer Science & Business Media, 2007. 

2. T. R. Hsu, MEMS and Microsystems: Design, Manufacture, and Nanoscale Engineering, 

John Wiley & Sons, 2008. 

3. C. Liu, Foundations of MEMS, Pearson Education Asia, 2012. 

4. N. P. Mahalik, MEMS, Tata McGraw-Hill Education, 2008. 

5. M. Gad-el-Hak, The MEMS Handbook, CRC Press, 2002. 

6. N. Maluf, and K. Williams, Introduction to Micro-Electromechanical Systems 

Engineering, Artech House, 2004. 

7. M. J. Madou, Fundamentals of Microfabrication: The Science of Miniaturization, CRC 

Press, 2018. 

8. J. W. Gardner, V. K. Varadan, and O. O. Awadelkarim, Microsensors, MEMS, and Smart 

Devices, John Wiley & Sons, 2001. 

9. M. I. Younis, MEMS Linear and Nonlinear Statics and Dynamics, Springer Science & 

Business Media, 2011. 

10. S. E. Lyshevski, MEMS and NEMS: Systems, Devices, and Structures, CRC Press, 2018. 

11. Y. Tai, Micro Electro Mechanical Systems, Springer, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 صبيهای ع شبکه

(Neural Networks) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌و‌ها‌توانایی‌همراه‌به‌هر‌یک‌کاربردهای‌و‌مختلف‌آن‌انواع‌عصبی‌مصنوعی،‌های‌شبکه‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری
‌است.‌عصبی‌های‌شبکه‌انواع‌های‌محدودیت

‌
 رئوس مطالب:

‌شبکه -1 ‌محدودیتمقدمه ‌تاریخچه، ‌مصنوعی، ‌شبکههای ‌کلی، ‌مفاهیم ‌و ‌بیولوژیها ‌عصبی ‌های ‌نرون‌، ساختار
 ی‌ریاضی‌نرون.ساز‌مدلشبکه‌عصبی‌مصنوعی،‌،‌بیولوژیکی،‌انتقال‌پالس‌عصبی،‌ساختار‌شبکه‌عصبی‌مغز

ی‌آن،‌پرسپترون‌ها‌روشای‌بر‌بازشناسی‌الگو،‌تعاریف،‌تولید‌الگو،‌ساختار‌کلی‌سیستم‌بازشناسی‌الگو،‌انواع‌مقدمه -2
 ها.ای‌و‌محدودیتتک‌لایه‌شامل‌ساختار‌اصلی،‌قانون‌یادگیری‌در‌حالت‌الگو‌به‌الگو‌و‌دسته

،‌یادگیری‌OutStarو‌‌InStarهای‌های‌عصبی‌انجمنی،‌تعاریف،‌یادگیری‌هب‌در‌حالت‌بدون‌ناظر،‌شبکهشبکه -3
 سازی‌خطا.‌ینهکمهب‌در‌حالت‌با‌ناظر‌و‌آنالیز‌آن،‌یادگیری‌مبتنی‌بر‌

 شبکه‌عصبی‌همینگ،‌یادگیری‌رقابتی‌و‌مشکلات‌آن،‌نگاشت‌خود‌سازمانده.‌،‌های‌عصبی‌رقابتیشبکه -4

 .ها‌مثالدگیری،‌حافظه‌انجمنی،‌مفهوم‌انرژی،‌قانون‌یا‌عنوان‌بهشبکه‌عصبی‌هاپفیلد‌گسسته،‌عملکرد‌آن‌ -5

،‌بررسی‌توابع‌درجه‌دوم،‌الگوریتم‌تندترین‌کاهش‌و‌شبکه‌عصبی‌ها‌مثالسازی،‌مبانی،‌انواع‌نقاط‌بهینه‌و‌‌ینهکم -6
 ها.‌یتمحدودای‌و‌‌الگو‌به‌الگو‌و‌دسته‌صورت‌به‌LMSآدالاین‌شامل‌حل‌تحلیلی،‌یادگیری‌

ای‌و‌پس‌انتشار‌خطا‌در‌حالت‌الگو‌به‌الگو‌و‌دسته‌ها،ساختار‌اصلی،‌توانایی،‌یهچندلاهای‌عصبی‌پرسپترون‌شبکه -7
‌یافته.بهبودهای‌یادگیری‌‌یتمالگورهای‌یادگیری‌مبتنی‌بر‌آن،‌محدودیت

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. S. Haykin, Neural Networks: A Comprehensive Foundation, 3
rd

 Edition, Pearson 

Education, 2009.  

2. R. J. Schalkoff, Artificial Neural Networks, McGraw-Hill, 1997. 

3. D. Graupe, Principles of Artificial Neural Networks: Advanced Series in Circuits and 

Systems, 3
rd

 Edition, World Scientific Publishing Co., 2013. 

4. S. Samarasinghe, Neural Networks for Applied Sciences and Engineering: From 

Fundamentals to Complex Pattern Recognition, Auerbach Publications, 2016. 

5. L. Fausett, Fundamentals of Neural Networks: Architectures, Algorithms and 

Applications, Prentice-Hall, 1994. 

6. H. B. Demuth, M. H. Beale, O. De-Jess, and M. T. Hagan, Neural Network Design, 

Martin Hagan, 2014. 

7. M. A. Nielsen, Neural Networks and Deep Learning, Determination Press, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یشرفتهپ يعصب یها شبکه

(Advanced Neural Networks) 

‌

‌‌3واحد نظری: تعداد
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌است.‌ها‌آن‌کاربردهای‌و‌عمیق‌و‌ی‌بازگشتیها‌شبکهمختلف‌‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌انواع
‌

 رئوس مطالب:

ساختار‌،‌های‌عصبی‌بیولوژیشبکه‌ها‌و‌مفاهیم‌کلی،های‌مصنوعی،‌تاریخچه،‌محدودیتمروری‌بر‌مفاهیم‌شبکه -1
ی‌ریاضی‌نرون.‌ساز‌مدلشبکه‌عصبی‌مصنوعی،‌،‌نرون‌بیولوژیکی،‌انتقال‌پالس‌عصبی،‌ساختار‌شبکه‌عصبی‌مغز

‌ ‌انواع ‌الگو، ‌بازشناسی ‌کلی‌سیستم ‌ساختار ‌الگو، ‌اصلی،‌ها‌روشتولید ‌شامل‌ساختار ‌پرسپترون‌تک‌لایه ی‌آن،
‌چندلاهای‌عصبی‌پرسپترون‌شبکه ‌،‌شبکهیه، ‌حالت‌بدون‌ناظر، ‌یادگیری‌هب‌در ‌تعاریف، های‌عصبی‌انجمنی،
 شبکه‌عصبی‌همینگ،‌یادگیری‌رقابتی‌و‌مشکلات‌آن،‌نگاشت‌خود‌سازمانده.،‌های‌عصبی‌رقابتیشبکه

های‌دینامیکی،مدل‌فضای‌‌یستمسدر‌کنترل،‌‌ها‌آنی‌کاربردهاو‌‌ها‌آنی‌عصبی‌بازگشتی‌و‌انواع‌ها‌شبکهمعرفی‌ -2
 ی‌بازگشتی.ها‌شبکهداری،‌آموزش‌حالت،‌پای

 ی‌باور‌سیگویدی.ها‌شبکهی‌اتفاقی،‌ماشین‌بولزمن،‌ها‌شبکه -3

ی‌عصبی‌ها‌شبکهبین،‌‌یشپی‌عصبی‌در‌کنترل،‌شبکه‌عصبی‌ها‌شبکهی‌عصبی‌پردازش‌زمانی،‌کاربرد‌ها‌شبکه -4
NARMA. 

 .‌ی‌عصبی‌عمیقها‌شبکهی‌عصبی‌عمیق،‌انواع‌معماری‌ها‌شبکهمعرفی‌یادگیری‌عمیقی‌و‌ -5

 ی‌یادگیری‌ماشین.ابزارهای‌شبکه‌عصبی‌مصنوعی‌و‌افزارها‌نرمنحوه‌استفاده‌از‌انواع‌ -6

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌ندارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

  منابع اصلي:

1. S. Haykin, Neural Networks: a Comprehensive Foundation, 3
rd

 Edition, Pearson 

Education, 2009.  

2. I. Goodfellow, Deep Learning, MIR Press, 2016. 

3. R. Bekkerman, Scalling up Machine learning, Cambridge University Press, 2012. 

4. R. J. Schalkoff, Artificial Neural Networks, McGraw-Hill, 1997. 

5. D. Graupe, Principles of Artificial Neural Networks, Advanced Series in Circuits and 

Systems, 3
rd

 Edition, World Scientific Publishing Co., 2013. 

6. S. Samarasinghe, Neural Networks for Applied Sciences and Engineering: From 

Fundamentals to Complex Pattern Recognition, 1
st
 Edition, Auerbach Publications, 2006. 

7. L. Fausett, Fundamentals of Neural Networks: Architectures, Algorithms and 

Applications, Prentice-Hall, 1994. 

8. H. B. Demuth, M. H. Beale, O. De-Jess, and M. T. Hagan, Neural Network Design, 

Martin Hagan, 2014. 

9. M. A. Nielsen, Neural Networks and Deep Learning, Determination Press, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 در بیومکاترونیک یساز سازی و مدل شبیه

(Simulation and Modeling in Biomechatronic) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 :هدف درس

‌ی‌بیولوژیکی‌است.‌ها‌ستمیس‌خصوصاًی‌مختلف‌ها‌ستمیسی‌ساز‌هیشبی‌و‌ساز‌مدلفراگیری‌نحوه‌این‌درس،‌از‌هدف‌
 

 رئوس مطالب:

 های‌گسسته،‌فرآیندهای‌تصادفی.‌یستمسهای‌دینامیکی،‌‌یستمسی،‌ساز‌مدلاصول‌ -1

 های‌بیولوژیکی.‌یستمس -2

 شریانی.‌‌رخونفشاهای‌حیاتی‌شامل‌الکتروکاردیوگرام،‌الکترواسنفانوگرام،‌‌یگنالسپردازش‌ -3

‌.گسترده‌و‌فشرده‌های‌یستمس‌یساز‌مدل -4
‌ی.جعبه‌خاکستر‌،اهیجعبه‌س‌ی،لیتحل‌یساز‌مدل‌ -5
‌ی.مصنوع‌یعصب‌یها‌شبکهبا‌‌یساز‌مدل‌ -6
‌.انسیوار‌یکاهش‌خطا‌یها‌و‌روش‌یساز‌مدل‌یخطاها‌ -7
‌نمونه‌ -8 ‌مدل‌ییها‌ارائه ‌س‌یساز‌از ‌)ویب‌های‌یستمدر ‌خونمکاترونیک ‌گردش ‌دستگاه ‌و ‌تنفس،‌قلب ‌اعصاب، ،

‌های‌حرکتی‌و‌غیره(.‌یستمس
 .کارلو‌مونت‌سازی‌یهشب‌ -9

 یریکنواخت.‌نواخت‌و‌غکی‌یاعداد‌تصادف‌دیتول‌یها‌روش‌ -10

 ی.کنترل‌های‌یتمحسگرها‌و‌الگور‌یمصنوع‌اجزایشامل‌‌یستیز‌های‌یستمسدر‌کنترل‌‌ -11

‌شب‌ییها‌نمونه‌ -12 ‌س‌سازی‌یهاز ‌س‌سازی‌یهشب)‌کیومکاترونیب‌های‌یستمدر ‌،EEGی‌مانند‌کیولوژیبهای‌‌یگنالرفتار
EMGرفتارهای‌شبه‌تصادفی‌بیولوژیکی،‌رشد‌سرطان،‌ایدز‌و‌غیره(.‌شیافزا‌هو‌موارد‌مشاب‌‌،‌

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد‌‌بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 منابع اصلي:

1. P. Bratley, B. L. Fox, and L. E. Schrage, a Guide to Simulation, Springer Science & 

Business Media, 1987. 

2. J. W. Haefner, Modeling Biological Systems: Principles and Applications, Springer 

Science & Business Media, 2005. 

3. B. Hannon, and M. Ruth, Modeling Dynamic Biological Systems, Springer Science & 

Business Media, 1997. 

4. B. P. Zeigler, A. Muzy, and E. Kofman, Theory of Modeling and Simulation: Discrete 

Event & Iterative System Computational Foundations, 3
rd

 Edition, Academic Press, 2018. 

5. G. A. Wainer, Discrete-Event Modeling and Simulation, 1
st
 Edition, CRC Press, 2009. 

6. M. B. Popovic, Biomechatronics, Academic Press, 2019. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

  شناسایي سیستم

(System Identification) 
‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌این‌درس‌فراگیری ‌‌چگونگی‌شناسایی‌سیستم‌هدف‌از ‌ها ‌بهی‌مختلف‌آنها‌روشو دست‌آوردن‌معادلات‌تقریبی‌‌،
‌است.‌ها‌‌ها‌و‌تخمین‌پارامترها‌و‌رفتار‌سیستم‌آن
 

 رئوس مطالب:

‌معرفی‌شناسایی‌سیستم -1 ‌سیستم، ‌سیگنال، ‌‌مقدمه: ‌انواع ‌ساز‌مدلها، ‌ساز‌مدلی، ‌سفید، ی‌جعبه‌ساز‌مدلی‌جعبه
‌ ‌و ‌ساز‌مدلخاکستری ‌حالت، ‌و ‌پارامتر ‌تخمین ‌ترکیبی، ‌‌یمتقسی ‌‌یستمسبندی ‌آزمایش، ‌انجام بندی‌‌یمتقسها،

 ی‌مختلف‌شناسایی.ها‌روش

های‌پیوسته‌‌یستمسی‌و‌گسسته‌سازی،‌حوزه‌بردار‌دادهی‌ها‌روشیی‌سیستم:‌معرفی‌شناسای‌کلاسیک‌در‌ها‌روش -2
 های‌خطی‌در‌فضای‌حالت.‌‌یستمسحلیل‌پرونی،‌شناسایی‌و‌گسسته،‌حوزه‌زمانی‌و‌فرکانسی،‌روش‌ت

3- ‌ ‌همبستگی: ‌تابع ‌مبنای ‌بر ‌فرآیند‌ا‌مقدمهشناسایی ‌عبور ‌متغیرهای‌تصادفی، ‌و ‌فرآیندها ‌احتمالات، ‌و ‌آمار ‌بر ی
‌ ‌زمان، ‌با ‌یک‌سیستم‌خطی‌نامتغیر ‌خروجی،‌ساز‌مدلتصادفی‌از ‌ارتباط‌توابع‌همبستگی‌ورودی‌و ی‌اغتشاش،

 .PRBSسیگنال‌

 انتخاب‌سیگنال‌تحریک‌و‌اثر‌ورودی‌بر‌کیفیت‌تخمین. -4

آوردن‌آن،‌‌به‌دستی‌ها‌روشی‌بر‌روش‌حداقل‌مربعات،‌معادله‌رگرسیون‌خطی‌و‌ا‌مقدمهروش‌حداقل‌مربعات:‌ -5
تر‌در‌روش‌‌یقدقی‌محاسباتی‌ها‌روش،‌دار‌وزنمشکلات‌روش‌حداقل‌مربعات‌و‌خواص‌آماری‌آن،‌حداقل‌مربعات‌

 س‌کوواریانس،‌تخمین‌بیز،‌قضیه‌کرامر.حداقل‌مربعات،‌ماتری

‌روش‌متغیرهای‌کمکی‌تکراری‌و‌ها‌روش -6 ‌بازگشتی، ‌حداقل‌مربعات‌تکراری‌و ‌بازگشتی: ی‌شناسایی‌تکراری‌و
 بازگشتی،‌روش‌حداکثر‌احتمال‌وقوع‌تکراری‌و‌بازگشتی.‌

 تعیین‌درجه‌مدل‌و‌ارزیابی‌مدل. -7

به‌ماتریس‌کوواریانس،‌ضریب‌فراموشی،‌تخمین‌حالت،‌فیلتر‌های‌متغیر‌بازمان:‌مقداردهی‌اولیه‌‌یستمسشناسایی‌ -8
 کالمن.

‌شناسایی‌ -9 ‌‌یستمسمباحث‌پیشرفته: ‌ها‌شبکههای‌غیرخطی، ‌شناسایی‌حلقه‌ها‌مدلی‌عصبی، ‌نروفازی، ی‌فازی‌و
 بسته.‌

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
‌

 روش ارزیابي: 

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

 
 منابع اصلي:

1. R. Isermann, and M. Münchhof, Identification of Dynamic Systems: an Introduction with 

Applications, Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2011. 

2. K. J. Keesman, System Identification: an Introduction, Springer Science & Business 

Media, 2011. 

3. J. P. Norton, an Introduction to Identification, Dover Publications Inc., 2009. 

4. O. Nelles, Nonlinear System Identification: From Classical Approaches to Neural 

Networks and Fuzzy Models, Springer Science & Business Media, 2001. 
5. L. Ljung, System Identification: Theory for the User, Prentice-Hall, 1999. 

6. T. Söderström, and P. Stoica, System Identification, Prentice-Hall, 1989. 

7. L. Ljung, and T. Söderström, Theory and Practice of Recursive Identification, MIT Press, 

1983. 

8. R. V. Jategaonkar, Flight Vehicle System Identification: A Time-Domain Methodology, 

American Institute of Aeronautics and Astronautics Inc., 2015. 

9. A. K. Tangirala, Principles of System Identification: Theory and Practice, CRC Press, 

2014. 

‌  

http://www.amazon.com/J.-P.-Norton/e/B001KCZP9I/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یکروپروسسورهاکاربرد م

(Microprocessor Applications) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

و‌کاربرد‌‌ها(‌)ریزپردازنده‌ها،‌میکروپروسسورها‌و‌انواع‌حافظه‌وترهایکامپ‌کرویدر‌این‌درس‌دانشجویان‌ضمن‌آشنایی‌با‌م
‌یریکارگ‌(‌برای‌بهARMیا‌‌AVR)از‌خانواده‌‌ها‌ریز‌پردازنده.‌در‌ادامه‌نیز‌حداقل‌یک‌نمونه‌از‌رندیگ‌یها‌را‌نیز‌فرام‌آن

‌.شود‌یصورت‌کامل‌معرفی‌م‌کاربردی،‌به‌یها‌در‌پروژه
 

 رئوس مطالب:

‌.کامپیوترها‌بندی‌یممختلف‌کامپیوتر،‌تقس‌یها‌مقدمه،‌معرفی‌نسل -1
‌(.،‌حافظه‌اصلی،‌کمکی‌و‌نهانRAM‌،ROM)‌الکترونیک‌و‌انواع‌آن‌یها‌حافظه -2
‌.آن‌یها‌و‌گذرگاه‌ریزپردازندهواحد‌پردازنده‌مرکزی،‌ -3
‌.و‌اجزای‌آن‌یوترکامپ‌یکروم -4
‌.کنترلی(‌های‌یگنالس‌،‌خطوط‌آدرس‌و‌داده،ها‌یهانتخابی‌)پا‌یزپردازندهرافزار‌‌معرفی‌و‌بررسی‌سخت -5
‌.انتخابی‌یزپردازندهراسمبلی‌‌یها‌ها‌و‌دستورالعمل‌بررسی‌مجموعه‌ثبات -6
‌.از‌آن‌ییها‌انتخابی‌و‌ارائه‌مثال‌یزپردازندهراسمبلی‌‌یسینو‌اصول‌برنامه -7
‌.ها،‌تایمرها،‌درگاه‌سریال(‌انتخابی‌)وقفه‌یزپردازندهربررسی‌امکانات‌جانبی‌ -8
‌.خروجی‌–‌اسمبلی‌برای‌عملیات‌محاسباتی،‌دسترسی‌به‌حافظه‌و‌ورودی‌یسینو‌از‌برنامه‌ییها‌مثال -9
‌.برای‌آن‌همانند‌بند‌قبل‌ییها‌انتخابی‌و‌ارائه‌مثال‌یزپردازندهربرای‌‌Cیسی‌نو‌اصول‌برنامه -10
‌.انتخابی‌یزپردازندهرخروجی‌خارجی‌به‌‌-‌حافظه‌و‌استفاده‌از‌ورودی‌یافزار‌اتصال‌سخت -11
‌

 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌مستمرارزشیابی‌

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. F. M. Cady, Microcontrollers and Microcomputers Principles of Software and Hardware 

Engineering, Oxford University Press, Inc., 2009. 

2. M. A. Mazidi, J. G. Mazidi, and R. D. Mckinlay, The 8051 Microcontroller And 

Embedded Systems: Using Assembly and C, Pearson/Prentice Hall, 2006. 

3. S. Naimi, and M. A. Mazidi, The AVR Microcontroller and Embedded Systems Using 

Assembly and C: Using Arduino Uno And Atmel Studio, 2017. 

4. ‌ ‌م.معلمپ. ‌ی.‌وفایی‌، ‌فرهادی‌و ،‌ ‌‌ARMمیکروکنترلرهای ‌س‌AT91SAM7خانواده ‌طراحی ‌های‌یستمدر
‌.1391،‌انتشارات‌دانشگاه‌اصفهان‌،شده‌یجاساز

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1مکاترونیک 

(Mechatronics I) 
‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

پیچیده‌با‌کارایی‌بالا،‌‌یها‌ستمیسپایه‌در‌مهندسی‌مکاترونیک‌برای‌طراحی‌‌یها‌ستمیسهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌‌.استمکانیکی،‌الکتریکی،‌الکترونیکی‌و‌میکروکنترلرها‌‌یها‌ستمیسشامل‌

‌
 رئوس مطالب:

 در‌مهندسی.‌ها‌آنی‌مکاترونیکی‌و‌کاربردهای‌ها‌ستمیسای‌بر‌مکاترونیک،‌معرفی‌مهندسی‌مکاترونیک،‌مقدمه -1

ی‌مکاترونیکی‌مانند‌انواع‌ها‌ستمیسدر‌‌مورداستفادهسنسورها‌و‌عملگرها،‌شناخت‌سنسورها‌و‌عملگرهای‌مختلف‌ -2
 ی.سنسورهای‌دیجیتال‌و‌آنالوگ‌و‌انواع‌عملگرهای‌الکتریکی،‌پنوماتیکی‌و‌خط

‌‌نمونه -3 ‌آشنایی‌با ‌شناخت‌نحوه‌خواندن‌دیتا، و‌دیجیتال‌به‌آنالوگ‌‌(A/D)ی‌آنالوگ‌به‌دیجیتال‌ها‌مبدلبرداری،
(D/A)ی‌اطلاعاتی.ها‌گنالیسی‌و‌قضایای‌مربوطه‌و‌فیلتر‌کردن‌بردار‌نمونه،‌زمان‌ 

 .ها‌آنهای‌ی‌میکروکنترلرها‌و‌کاربردسینو‌برنامهمیکروکنترلرها،‌شناسایی‌انواع‌میکروکنترلر،‌ -4

و‌کاربردهای‌مختلف‌آن،‌آشنایی‌با‌‌ها‌روشای‌بر‌پردازش‌تصویر‌و‌ی‌پردازش‌تصویر‌و‌رباتیک،‌مقدمهها‌ستمیس -5
 یک‌سیستم‌مکاترونیکی.‌عنوان‌بهرباتیکی،‌اجزا‌‌و‌کاربردهای‌آن‌‌ها‌ستمیس

 ی.ساز‌هیشبی‌مختلف‌افزارها‌نرمو‌‌ها‌روش،‌ها‌ستمیسی‌ساز‌هیشبی،‌مفهوم‌ساز‌هیشب -6

 
 روش ارزیابي: 

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
 ندارد‌‌بازدید:

 

 

‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. R. H. Bishop, Mechatronics: an Introduction, Taylor & Francis, 2006. 

2. R. H. Bishop, Mechatronics Handbook, 2
nd

 Edition, Taylor & Francis, 2008. 
3. M.  Jouaneh, Fundamentals of Mechatronics, 1

st
 Edition, Cengage Learning, 2012. 

4. C. W. De Silva, Mechatronics: a Foundation Course, CRC Press, 2010. 

5. R. Isermann, Mechatronics Systems Fundamentals, Springer Science & Business Media, 

2005. 

6. C. W. De silva, Mechatronics: an Integrated Approach, CRC Press, 2005. 

7. H. Timmis, Practical Arduino Engineering, CRC Press, 2015. 

8. D. Bradley, Mechatronics: Electronics in Products and Processes, Routledge, 2018. 

9. B. Wilamowski, and J. D. Irwin, Control and Mechatronics, CRC Press, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 خبره هایهوش مصنوعي و سیستم

(Artificial Intelligence and Expert Systems) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ ‌فراگیری ‌درس ‌این ‌از ‌سازهدف ‌هوشمند ‌در ‌اساسی ‌‌سیستم‌یمفاهیم ‌مکاترونیکیهای ‌فراگیری های‌‌روش،
‌است.کاربردی‌‌یهای‌خبره‌ها‌و‌سیستم‌کنترل‌هوشمند‌روی‌انواع‌ربات‌،نویسی‌هوش‌مصنوعی‌برنامه

‌
 رئوس مطالب:

های‌هوشمند‌و‌‌ها‌و‌عامل‌کارگیری،‌معرفی‌ربات‌های‌به‌مروری‌بر‌مفاهیم‌اصلی‌هوش‌مصنوعی،‌کاربردها‌و‌حوزه -1
 افزاری.‌ی‌و‌نرمافزار‌سختهای‌‌های‌محیط‌وظیفه‌عامل‌،‌معرفی‌ویژگیها‌آنمعماری‌کلی‌

‌انواع‌روش -2 ‌روش‌مروری‌بر ‌هوش‌مصنوعی، ‌در ‌روش‌های‌حل‌مسئله ‌ناآگاهانه، ‌و های‌‌های‌جستجوی‌آگاهانه
 های‌یادگیری‌ماشین.‌مبتنی‌بر‌دانش‌و‌استنتاج،‌روش

‌سیستم -3 ‌معرفی‌قدم‌مهندسی‌دانش‌و ‌مه‌های‌خبره، ‌برنامههای‌اصلی‌در های‌خبره،‌‌نویسی‌سیستم‌ندسی‌دانش،
 در‌سیستم‌خبره.‌ها‌آنها،‌منطق‌فازی‌و‌کاربرد‌‌منطق‌گزاره‌ازجملههای‌گوناگون‌‌معرفی‌منطق

‌‌مقدمه -4 ‌ابزار ‌‌CLIPSای‌بر ‌عبارتمتغو ‌توابع، ‌واقعیت‌یرها، ‌و ‌‌ها ‌در ‌استنتاج ‌موتور ‌آن، ‌در ‌روش‌‌CLIPSها و
‌یسی‌سیستم‌خبره.نو‌برنامهو‌نسخه‌فازی‌آن،‌منطق‌فازی‌و‌‌JESS،‌آشنایی‌با‌جلو‌روبهاستنتاج‌

ی‌عملی.ها‌پروژهی‌عصبی‌در‌ها‌شبکهسازی‌و‌آموزش‌‌یادهپ،‌نحوه‌کاربردهاشبکه‌عصبی،‌مفاهیم‌و‌ -5
‌روش -6 ‌بر ‌ربات‌مروری ‌هوشمند ‌کنترل ‌به‌های ‌متحرک، ‌آموزش‌سیستم‌های ‌در ‌تقویتی ‌یادگیری های‌‌کارگیری

 ها.‌ها‌به‌کمک‌این‌روش‌سازی‌پارامتر‌در‌کنترلر‌ربات‌ملی‌و‌بهینههای‌تکا‌یتمالگوررباتیک،‌

‌
 روش ارزیابي: 

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. S. Russell, and P. Norving, Artificial Intelligence: a Modern Approach, 3

rd
 Edition, 

Prentice-Hall, 2010. 

2. J. Durkin, Expert Systems: Design and Development, 2
nd

 Edition, Prentice-Hall, 1994. 

3. D. Koller, Probabilistic Graphical Models: Principles and Techniques, MIT Press, 2009. 

4. J. Giarratano, and G. Riley, Expert Systems: Principles and Programming, 4
th

 Edition, 

Course Technology, 2004. 

5. P. Jackson, Introduction to Expert Systems, Addison-Wesley, 1990. 

6. S. Sutten, and G. Barto, Reinforcement Learning: an Introduction (Adaptive Computation 

and Machine Learning), MIT Press, 1998. 

7. S. Haykin, Neural Network and Leanrning Machines, McMaster University, Canada Pub, 

2018. 

8. L. Chen, Fuzzy Sets, Fuzzy Logic and Fuzzy Control, CRC Press, 2000. 

9. C. S. Krishnamoorthy, and S. Rajeev, Artificial Intelligence and Expert Systems for 

Engineers, CRC Press, 2018. 

10. R. Akerkar, Introduction to Artificial Intelligence, PHI Learning Pvt. Ltd., 2014. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یقعم یادگیری

(Deep Learning) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

ی‌عصب‌یها‌شبکهآموزش‌‌یها‌کیتکنمختلف‌و‌‌یها‌مدل‌ق،یعم‌یریادگی‌نظری‌یمبانهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌.برای‌یادگیری‌عمیق‌است

 
 رئوس مطالب:

‌.قیعم‌یریادگی‌خچهیو‌تار‌گاهیبر‌جا‌یا‌مقدمه -1
‌ی.عصب‌یها‌بر‌شبکه‌یا‌مقدمه -2
 .Stochastic Gradient Descentو‌‌ Mini-batch SGDی:عصب‌یها‌در‌شبکه‌سازی‌ینهبه -3

‌ع‌یها‌آموزش‌شبکه -4 ‌ ‌Regularization and Dropoutه،یاول‌یمقدارده‌،یساز‌فعال‌توابعصبی: ‌یساز‌نرمال،
‌ا‌دسته ‌خط‌تمیالگور ،(Batch Normalization)ی ‌ ،(Back Propagation)‌پرفشار ی،‌روزرسان‌بهقواعد

Ensembles, Data Augmentation.‌
‌.‌Fully Connectedو ‌Pooling ‌،Convolutionهای‌یهلای‌عصبی‌کانولوشنی:‌ها‌شبکه -5
‌:قیعم‌یریادگی‌یافزارها‌نرم -6

Caffe, Torch, Theano, TensorFlow, Keras, Py Torch, etc. 

‌ی:ولوشننکا‌یعصب‌یها‌شبکه‌های‌یمعمار -7
AlexNet, VGG, GoogleNet, ResNet, etc. 

‌ی:بازگشت‌یعصب‌یها‌شبکه -8
RNN, LSTM, GRU, image captioning and Attention, soll attention. 

‌:(Segmentation)ی‌و‌پخش‌بند (Detection) صیدر‌تشخ‌قیعم‌یریادگی -9
R-CNN, Fast R-CNN, Faster R-CNN. 

‌.قیعم‌یها‌شبکه‌یو‌اجرا‌یمصورساز -10
‌:(Generative Models)‌مولد‌یها‌مدل -11

PixelRNN/CNN, Autoencoders, Generative Adversarial Networks (GAN). 

‌یادگیری‌تقویتی‌عمیق: -12
Policy gradients, hard attention, Q-Learning, Actor-Critic. 

‌.کیدر‌مکاترون‌یعمل‌یکاربردها -13
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. L. Goodfellow, Y. Bencia, and A. Courville, Deep Learning, MIT Press, 2016.  

2. H. H. Aghdarn, and E. J. Heravl, Guide to Convolutional Neural Networks, Springer 

Science & Business Media, 2017. 

3. N. Buduma, and N. Locascio, Fundamentals of Deep Learning: Designing Next-

Generation Machine Intelligence Algorithms, O'Reilly Media, 2017.  

4. J. Patterson, and A. Gibson, Deep Learning: A Practitioner's Approach, O'Reilly Media, 

2017.  

5. P. Kim, MATLAB Deep Learning: With Machine Learning, Neural Networks and 

Artificial Intelligence, 1
st
 Edition, Apres, 2017. 

 
‌ 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ینماش یادگیری

(Machine Learning) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

بحث‌خواهد‌‌یاصل‌یکردهایکار‌رو‌نیا‌یاست.‌برا‌نیماش‌یریادگیمقدمه‌جامع‌بر‌‌کیدرس‌فراهم‌آوردن‌‌نیهدف‌ا
‌.شوند‌میمطرح‌‌نیماش‌یریادگی‌هیپا‌یو‌کاربردها‌ها‌تکنیکشد‌و‌اصول،‌

 
 رئوس مطالب:

‌قدمه.م -1
‌ی.زیب‌یریادگی -2
‌.مثال‌هیبر‌پا‌یریادگی -3
‌.هیفرض‌یابیارز -4
‌.انتشار‌خطا‌به‌عقب‌تمیالگور -5
‌.انیببردار‌پشت‌نیماش -6
‌‌.کستیجو‌لا‌یخط‌ونیرگرس -7
‌تی.باسمحا‌یریادگی‌هینظر -8
‌.بندها‌دسته‌بیترک -9
‌.مدل‌اختلاط -10
‌‌.بر‌خط‌یریادگی -11
‌‌ی.نظارت‌مهین‌یریادگی -12
‌.فعال‌یریادگی -13
‌‌سبی.رچبچند‌‌یریادگی -14
‌.کامل‌ریغ‌یها‌از‌داده‌یریادگی -15
 .کیکاربردها‌در‌مکاترون -16

‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌مستمرارزشیابی‌

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 :اصلي منابع

1. M. Mohri, A. Rostamizadeh, and A. Talwalkar, Foundations of Machine Learning, MIT 

Press, 2012.  

2. T. M. Mitchell, Machine Learning, McGraw-Hill, 1997.  

3. C. M. Bishop, Pattern Recognition and Machine Learning, Springer Science & Business 

Media, 2006. 

4. S. Marsland, Machine Learning: an Algorithmic Perspective, Chapman and Hall/CRC, 

2014. 

5. C. Sammut, and G. I. Webb, Encyclopedia of Machine Learning and Data Mining, 

Springer Science & Business Media, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 آیروالاستیسیته

(Aeroelasticity) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌اولیه،‌مفاهیم‌پیشرفته،‌قوانین‌اساسی‌و‌کاربردی‌آیروالاستیسیته‌در‌مکانیک‌و‌هینظر‌فراگیریهدف‌از‌این‌درس‌
 است.هوافضا‌

‌
 رئوس مطالب:

 مقدمه،‌تعریف‌آیروالاستیسیته‌و‌تاریخچه،‌مباحث‌ارتعاشات‌مرتبط‌با‌آیروالاستیسیته. -1

‌اثرات‌سطوح‌کنترلی‌ -2 ایلران،‌واگرایی‌برای‌بال‌‌ازجملهآیروالاستیسیته‌استاتیکی،‌واگرایی‌برای‌یک‌مقطع‌نمونه،
 های‌مرکب.‌مستقیم‌و‌پیچیده،‌روش‌جمع‌مودها،‌بال

‌لاگرانژ،‌مدل -3 ‌معادلات ‌ناپایدار، ‌آیرودینامیک ‌پایدار، ‌شبه ‌آیرودینامیک ‌پایدار، ‌آیرودینامیک ‌آیرودینامیکی، های
 و‌شکل‌مودها،‌سختی‌کششی،‌سختی‌خمشی،‌سختی‌پیچشی.‌ها‌فرکانس

ینامیکی،‌توصیف‌فیزیکی‌فلاتر،‌معادلات‌لاگرانژ،‌آنالیز‌پایداری‌و‌فلاتر‌برای‌یک‌مقطع‌نمونه،‌آیروالاستیسیته‌د -4
 ی،‌آیرودینامیک‌ناپایدار.دوبعدی‌ها‌سازهبعدی،‌روش‌آنالیز‌مودال،‌فلاتر‌‌های‌یکیر‌باد،‌فلاتر‌سازهتأث

‌مدل -5 ‌مدروش ‌روش ‌استاتیکی، ‌اصلاح ‌روش ‌یافته، ‌مرتبه ‌کاهش ‌آیرودینامیک ‌آیروالاستیسیته‌لسازی سازی
 .P-K،‌روش‌‌Kکاهش‌مرتبه‌یافته،‌روش‌

6- ‌‌ ‌‌مؤثرعوامل ‌هواپیماهای ‌پایداری ‌آیروالاستیسیته، ‌زمانی،‌پذ‌انعطافدر ‌دامنه ‌در ‌آیروالاستیسیته ‌معادلات یر،
 معادلات‌آیروالاستیسیته‌در‌دامنه‌فرکانسی،‌معادلات‌آیروالاستیسیته‌در‌دامنه‌لاپلاسی.

 آیروالاستیسیته.‌مسائلی‌کاربردی‌برای‌افزارها‌نرمی‌بعضی‌هواپیماهای‌موجود،‌معرفی‌حل‌چند‌مثال‌برا -7

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
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 اصلي: منابع
1. E. H.‌ Dowell, E. F.‌  Crawley, H. C.  Curtiss Jr.,  D. A.  Peters,  R. H.  Scanlan, and F 

Sisto, A Modern Course in Aeroelasticity, 3
rd

  Edition, Kluwer Academic Publishers, 

2004. 

2. D. H. Hodges, and G. Alvin Pierce, Introduction to Structural Dynamics and 

Aeroelasticity, 2
nd

 Edition, Cambridge University Press, 2011. 

3. W. Flügge, An Introduction to the Theory of Aeroelasticity, Dover Publications, 1969. 

4. G. Dimitriadis, Introduction to Nonlinear Aeroelasticity, John Wiley & Sons, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 آیرودینامیک پیشرفته

(Advanced Aerodynamics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 
 هدف درس:

و‌تحلیل‌هندسه‌جسم‌در‌‌‌یهتجزمحاسبه‌نیروها‌و‌گشتاورهای‌آیرودینامیکی‌روی‌اجسام‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌است.های‌تراکم‌پذیر‌و‌تراکم‌ناپذیر‌جریان

‌ 
 رئوس مطالب:

ی‌معادلات‌بند‌طبقههای‌تراکم‌ناپذیر‌و‌تراکم‌پذیر،‌های‌لزج‌و‌غیر‌لزج،‌معادلات‌کلی‌جریانمعادلات‌کلی‌جریان -1
 آل،‌شرط‌جریان‌آزاد.های‌ایدهآل،‌شرایط‌مرزی‌جریانتراکم‌ناپذیر‌و‌تراکم‌پذیر،‌جریان‌گاز‌ایده

 مقادیر‌ویژه‌و‌بردارهای‌ویژه.‌‌استوکس‌در‌مختصات‌دکارتی‌و‌عمومی،‌-شکل‌ماتریسی‌معادلات‌ناویر‌ -2

-های‌حل‌جریان‌تراکم‌پذیر‌روی‌بال،‌بالامواج‌انبساطی،‌روش‌امواج،‌روش‌مشخصه،‌معادلات‌و‌روش‌نظریه -3

 ی‌فراصوتی.بعد‌سههای‌

‌پسای‌مینیمم،‌جریان‌تراکم‌ -4 ‌اجسام‌بهینه‌با جریان‌تراکم‌پذیر‌فراصوتی‌و‌ابرصوتی‌روی‌اجسام‌تقارن‌محوری،
 اری‌همگرا‌و‌واگرا.پذیر‌داخل‌مج

 مرزی.‌یهلاهای‌تراکم‌پذیر‌فراصوتی‌روی‌اجسام،‌تداخل‌امواج‌و‌اثرات‌لزجت‌در‌جریان -5

‌ایده -6 ‌جریان ‌برای‌حل ‌مختلط ‌توابع‌روش‌متغیرهای ‌از ‌استفاده ‌با ‌برآ ‌نیروی ‌تعیین ‌و ‌فشار ‌توزیع ‌محاسبه آل،
ژکوفسکی،‌جریان‌روی‌انواع‌مقاطع‌بال‌های‌ساده،‌نگاشت‌شوارتس‌کریستوفل،‌نگاشت‌پتانسیل‌مختلط،‌نگاشت

 ها،‌تحلیل‌جریان‌پیچیده.با‌استفاده‌از‌نگاشت

 های‌تراکم‌پذیر،‌مطالب‌منتخب‌و‌مباحث‌ویژه‌در‌آیرودینامیک.های‌حل‌عددی‌جریانای‌بر‌روشمقدمه -7

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 :منابع اصلي
1. C. Hirsch, Numerical Computation of Internal and External Flows: The Fundamentals of 

Computational Fluid Dynamics, 2
nd

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2007. 

2. E. L. Houghton, P. W. Carpenter, S. Collicott, and D. Valentine, Aerodynamics for 

Engineering Students, 6
th

 Edition, Butterworth-Heinemann, 2012. 

3. J. Anderson, Hypersonic and High Temperature Gas Dynamics, 2
nd

 Edition, AIAA, 

2006. 

4. J. J. Bertin, Aerodynamics for Engineers, 4
th

 Edition, Prentice Hall, 2001. 

5. K. Karamcheti, Principles of Ideal-Fluid Aerodynamics, 2
nd

 Edition, Krieger Pub. Co., 

1980. 

6. J. J. Chattot, and M. M. Hafez, Theoretical and Applied Aerodynamics, Springer, 2015. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Charles%20Hirsch
http://www.amazon.com/John-David-Anderson/e/B001IQXAR0/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/John-J.-Bertin/e/B001HPEM8I/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=K.%20Karamcheti
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یماهاو کنترل فضاپ ینامیکد

(Spacecraft Dynamics and Control) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

در‌مدار‌است.‌مباحث‌پایه‌مربوط‌به‌‌قرارگرفتهفراگیری‌مفاهیم‌اولیه‌تعیین‌و‌کنترل‌وضعیت‌ماهواره‌هدف‌از‌این‌درس‌
‌شود.‌های‌گرادیان‌جاذبه،‌چرخان‌و‌سه‌درجه‌آزادی‌بررسی‌می‌کنترل‌ماهواره

‌
 رئوس مطالب:

‌کل -1 ‌مرور ‌و ‌آشنایمقدمه ‌مکان‌یی: ‌د‌یمدار‌یکبا ‌جسم‌ینامیک‌وضعیت،و های‌مختصات،‌‌سیستم‌ی،مسائل‌دو
 .یمدار‌های‌یآشفتگ‌ی،مدار‌یمانورها

‌یلری،او‌های‌یهدوران،‌زاو‌یسمرجع،‌ماتر‌یها‌با‌استفاده‌از‌چارچوب‌ینماتیکیس‌یدگاهد‌یف:‌توصینماتیکیس‌دیدگاه -2
‌محورها ‌د‌یبس،گ‌یپارامترها‌ها،‌یونکواترن‌یلری،او‌یپارامترها‌یلری،او‌یژهو‌یدوران ‌یفرانسیلمعادلات

 .ینماتیکس

‌برا‌یدوران‌دینامیک -3 ‌حرکت ‌معادلات ‌صلب: ‌مومنت‌یها‌ماهواره‌یجسم ‌زاووصلب، ‌او‌ای،‌یهم ‌یلری،معادلات
 .یاصل‌یو‌محورها‌ینرسیا‌یگشتاورها

‌حرکت‌بدون‌گشتاور‌‌حرکت -4 ‌آزاد: ‌حرکت‌کلجسم‌صلب‌نامتق‌یکگشتاور ‌پا‌یارن، حرکت‌‌یداریبدون‌گشتاور،
 .یاصل‌یبدون‌گشتاور‌حول‌محورها

‌بدنه‌مقیدگشتاور‌جسم‌مق‌حرکت -5 ‌چرخش‌جسم‌نامتقارن‌با‌گشتاور‌ثابت‌با جسم‌صلب‌نامتقارن‌با‌گشتاور‌‌ید،:
‌یرخطیغ‌یلتحل‌ی،فرع‌یا‌یاصل‌یگشتاور‌ثابت‌حول‌محورها‌یرخطیغ‌یلنقاط‌تعادل،‌تحل‌یخط‌یداریثابت،‌پا

 .یانیگشتاور‌ثابت‌حول‌محور‌م

‌ینراسپ‌یک‌غیرفعال‌یرایی،‌مچرخانماهواره‌‌ی،خط‌یداریپا‌یل:‌معادلات‌حرکت،‌تحلای‌یرهصلب‌در‌مدار‌دا‌جسم -6
 .ییدوتا

‌پا‌دیدگاه -7 ‌و ‌پایداریکنترل ‌زمان‌GGجاذبه‌یانگراد‌یداری: ‌رفتار ‌پا‌‌GGیداریپا‌ی، با‌‌‌GGیداریخالص،
کنترل‌با‌‌یون،کواترن‌خوراند‌پس(،‌کنترل‌حرکت‌آرام‌یکنترل‌در‌فضا‌)مانورها‌یدگاهد‌ی،یسفعال‌مغناط‌یراگرهایم

پالس،‌‌یلرانش‌و‌تعدنیروی‌از‌‌فاده،‌کنترل‌با‌استCMGاستفاده‌از‌چرخ‌واکنش‌/‌گشتاور،‌کنترل‌با‌استفاده‌از‌
 .یسیمغناط‌عملگرکنترل‌با‌استفاده‌از‌

‌معرفیین‌وضعیتتع‌دیدگاه -8 ‌وضعیت‌یینتع‌یبرا‌یازموردن‌های‌یریگ‌اندازه‌یفتوص‌تعیین‌وضعیت،‌یحسگرها‌ی:
 (.Triad‌،q-Method‌،QUEST)‌یاساس‌وضعیت‌یینتع‌های‌یتمالگور‌یما،فضاپ‌یک
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‌طراحیشرفتهپ‌موضوعات -9 ‌ماهواره‌وضعیت‌یینتع‌یرسیستم)ز‌‌ADCSی: ‌کنترل(، ‌اثرات‌‌یها‌و متصل،
 .یریپذ‌انعطاف

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌رارزشیابی‌مستم

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌‌
 منابع اصلي:

1. B. Wie, Space Vehicle Dynamics and Control, American Institute of Aeronautics and 

Astronautics, 2002.  

2. M. J. Sidi, Spacecraft Dynamics and Control: a Practical Engineering Approach, 

Cambridge University Press, 1997. 

3. J. R. Wertz, Spacecraft Attitude Determination and Control, Springer Science & 

Business Media, 2012. 

4. M. H. Kaplan, Modern Spacecraft Dynamics and Control, 1
st
 Edition, John Wiley & 

Sons, 1976. 

5. V. A. Chobotov, Spacecraft Attitude Dynamics and Control, Orbit Book Co., 1991. 

6. W. T. Thomson, Introduction to Space Dynamics, Dover Publications Inc., 1986. 

7. P. C. Hughes, Spacecraft Attitude Dynamics, Courier Corporation, 2012. 

8. A. E. Bryson, Control of Spacecraft and Aircraft, Princeton University Press, 1994. 

9. W. Hu, Fundamental Spacecraft Dynamics and Control, John Wiley & Sons, 2015.  

10. L. Mazzini, Flexible Spacecraft Dynamics, Control and Guidance, Springer Rome, 2015. 

‌  
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 مکانيکگروه مهندسي 

 1 یو ناوبر یتهدا

(Guidance and Navigation I) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

با‌‌یناوبر‌های‌یستمانواع‌س‌یو‌طراح‌یلتحل‌یبرا‌یازموردن‌یضرور‌یها‌اطلاعات‌و‌مهارت‌یهدف‌از‌این‌درس‌معرف
‌.باشد‌یم‌یتهدا‌یها‌از‌روش‌یا‌مقدمه‌یانها‌و‌ب‌آن‌یقو‌تلف‌یا‌و‌ماهواره‌ینرسیا‌یبر‌‌ناوبر‌یدتأک
‌

 رئوس مطالب:

‌.یو‌ناوبر‌یتهدا‌یمو‌مفاه‌یفمقدمه:‌تعار -1
‌.پرواز‌یونو‌اتوماس‌یناوبر‌یزاتگرها‌و‌تجه‌حس‌یشگرها،انواع‌نما‌ی:‌معرفاویونیک -2
‌انواع‌روشناوبری -3 ‌اصول‌ناوبریرهو‌غ‌یوییراد‌ینرسی،)ا‌یناوبر‌یها‌: مختصات‌و‌‌یها‌انواع‌دستگاه‌ینرسی،ا‌ی(،

‌ناوبر‌های‌یسماتر ‌معادلات ‌تأث‌یدارپا‌یزم‌یناوبر‌ی،انتقال، ‌بدنه، ‌به ‌متصل ‌وب‌ینزم‌یرو ‌یگرها‌حس‌یضوی
‌.ینرسیا

‌ناوبریا‌ماهواره‌ناوبری -4 ‌بر ‌اصول‌حاکم ‌موردن‌یینتع‌ی،: ‌ماهواره ‌ش‌یخطا‌،ازیحداقل‌تعداد ‌اثر‌‌یفتزمان، داپلر،
‌ی.ا‌ماهواره‌یاوبرن‌یساز‌مدل‌و‌تروپوسفر

‌معادلات‌مکانینرسیا‌ناوبری -5 ‌موقع‌یزاسیون: ‌و‌خطا‌یخطاها‌یلتحل‌یه،و‌زاو‌یتسرعت، ‌‌یستمی‌وس‌یحسگرها
‌ی.حالت‌خط‌یمعادلات‌گسترش‌خطا‌به‌فرم‌فضا

 Looselyبیان‌معادلات‌تلفیق‌و‌اثرات‌ترکیب‌داده‌حسگرها،‌ی،ا‌:‌تلفیق‌ناوبری‌اینرسی‌و‌ناوبری‌ماهوارهتلفیق -6

Coupled،‌Tightly Coupledی.حالت‌اتفاق‌یستخراج‌معادلات‌به‌فرم‌فضاو‌ا‌‌
‌فیلتر‌کالمن‌و‌کاربرد‌آن‌در‌ناوبری‌تلفیقی،‌تخمینهبه‌تخمین -7 بر‌اساس‌‌یتسرعت‌و‌موقع‌ی،ا‌هیزاو‌یتوضع‌ین:

‌یقی.تلف‌یستماطلاعات‌س
‌ی.صورت‌عمل‌به‌یا‌ماهواره‌ینرسیا‌یناوبر‌یستمس‌یکو‌حل‌‌یساز‌هیشب -8
استخراج‌‌یت،هدا‌یستمس‌یگرها‌انواع‌حس‌یت،هدا‌یرهایمس‌یت،هدا‌های‌یستمانواع‌س‌یم،و‌مفاه‌یف:‌تعارهدایت -9

 .یا‌نقطه‌سه‌یتهدا‌یناستخراج‌قوان‌ی‌وا‌دونقطه‌یتهدا‌ینقوان
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 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌ندارد‌‌بازدید:
‌

 منابع اصلي:
1. P. Zarchan, Tactical and Strategic Missile Guidance, 4

th
 Edition, AIAA Education Series, 

2002.  

2. G. M. Siouris, Missile Guidance and Control Systems, Springer Science & Business 

Media, 2004. 

3. D. H. Titterton, and J. L. Weston, Strapdown Inertial Navigation Technology, 2
nd

 Edition, 

AIAA Education Series, 2004. 

4. R. M. Rogers, Applied Mathematics in Integrated Navigation Systems, 2
nd

 Edition, AIAA 

Education Series, 2003. 

5. A. Noureldin, and T. B. Karamat, Fundamentals of Inertial Navigation: Satellite Based 

Positioning and their Integration, Springer Science & Business Media, 2013. 

6. K. P. Valavanis, and J. Vachtsevanos, Handbook of Unmanned Aerial Vehicle, Springer 

Science & Business Media, 2015. 

7. R. Yanushevsky, Modern Missile Guidance, CRC Press, 2018. 

‌  
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 2 یو ناوبر یتهدا

(Guidance and Navigation II) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ست.های‌نوین‌در‌هدایت‌و‌ناوبری‌وسایل‌پرنده‌هوافضایی‌ا‌هدف‌این‌درس‌بیان‌روش
‌

 رئوس مطالب:

‌و‌کنترل.‌یناوبر‌یت،گانه‌هدا‌در‌سه‌یتهدا‌یگاهپرنده‌و‌جا‌یلوسا‌یتحاکم‌بر‌هدا‌یفتعار -1
‌یتهدا‌یها‌روش‌یبند‌به‌فرم‌حلقه‌بسته،‌دسته‌یتقانون‌هدا‌یت،حاکم‌بر‌هدا‌یقواعد‌هندس‌ی،ا‌دونقطه‌هدایت -2

و‌مشتقات‌آن،‌عوامل‌خطا‌در‌‌یتناسب‌یتهدا‌ی،مواز‌یتهدا‌یب،تعق‌یتهدا‌یم،مستق‌یتهدا‌ید،بر‌خط‌د‌یمبتن
حلقه‌‌یتقانون‌هدا‌یهدف،‌بررس‌رمانو‌یخطا‌یستم،س‌ینامیکد‌یشکست‌موج،‌خطا‌یخطا‌ی،ا‌دونقطه‌یتهدا

نوین‌هدایت‌)هدایت‌‌یها‌روش‌ینه،به‌یتهدا‌یت،حلقه‌هدا‌یداریپا‌یدر‌حضور‌عوامل‌خطا،‌بررس‌یبسته‌تناسب
‌(.IGCترکیبی‌با‌کنترل‌

‌ی،ا‌نقطه‌سه‌یتهدا‌یاجرا‌یها‌روش‌ید،روش‌خط‌د‌ی،و‌بردار‌یا‌معادلات‌به‌فرم‌صفحه‌یانب‌ی،ا‌نقطه‌سه‌هدایت -3
BR‌،CLOSبه‌فرم‌حلقه‌بسته.‌یت،‌قانون‌هدا‌

و‌‌یزیهب‌یها‌یمسیر،‌منحن‌یوسایل‌پرنده‌از‌نقاط‌راه،‌روش‌جستجو‌در‌گراف،‌روش‌ورونویی،‌هموارساز‌هدایت -4
‌یوبینس.د

‌.(Behavioral)‌یرفتار‌یشآرا‌پیرو،‌-رهبر‌‌یش،‌آرارمتمرکزیمتمرکز‌و‌غ‌یپرواز‌گروهی،‌پرواز‌گروه‌هدایت -5
‌.Q‌،GEMلامبرت،‌‌یتهدا‌یها‌موشک‌بالستیک‌در‌فاز‌فعال،‌روش‌هدایت -6
‌و‌یاجسام‌پرنده‌فضایی‌بازگشت‌هدایت -7 (،‌Foot Printدسترس‌)‌حرکت،‌محدوده‌قابل‌یرمس‌یها‌یژگیبه‌اتمسفر،

 .کوچک‌یبا‌نسبت‌برآ‌به‌پسا‌یاجسام‌بازگشت‌یتهدا

 
 ابي:روش ارزی

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:
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 منابع اصلي:
1. P. Zarchan, Tactical and Strategic Missile Guidance, 4

th
 Edition, AIAA Education Series, 

2002.  

2. G. M. Siouris, Missile Guidance and Control Systems, Springer Science & Business 

Media, 2004. 

3. D. H. Titterton, and J. L. Weston, Strapdown Inertial Navigation Technology, 2
nd

 Edition, 

AIAA Education Series, 2004. 

4. R. M. Rogers, Applied Mathematics in Integrated Navigation Systems, 2
nd

 Edition, AIAA 

Education Series, 2003. 

5. A. Noureldin, and T. B. Karamat, Fundamentals of Inertial Navigation: Satellite Based 

Positioning and their Integration, Springer Science & Business Media, 2013. 

6. K. P. Valavanis, and J. Vachtsevanos, Handbook of Unmanned Aerial Vehicle, Springer 

Science & Business Media, 2015. 

7. R. Yanushevsky, Modern Missile Guidance, CRC Press, 2018. 

8. F. J. Regan, and S. M. Anandarkishnan, Dynamics of Atmospheric Re-Entry, AIAA 

Education Series, 1995. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یشرفتهپ یسينو برنامه

(Advanced Programming) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

ی‌ءگرا‌یش‌دهیسطح‌بالا‌بر‌اساس‌ا‌یسینو‌برنامه‌یریادگی،‌یسینو‌برنامهدر‌‌شرفتیمباحث‌پهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 .است

 
 رئوس مطالب:

‌ (Structured Programming). یافته‌ساخت‌یسینو‌بر‌برنامه‌یمرور -1
‌تعر (Object) ء‌یش -2 ‌تشخ‌فیو ‌‌ایاش‌صیآن، ‌ارتباط‌آن‌کیدر ‌و ‌‌مسئله ‌با ‌طراح‌گر،یکدیها  ءگرا‌یش‌یمفهوم

(Object Oriented)یافته‌ساخت‌یسینو‌آن‌با‌برنامه‌سهیو‌مقا‌.‌
‌معرف‌خچهیتار -3 ‌ءگرا‌یش‌یسینو‌برنامه‌یا‌زبانه‌یو ‌انتخاب ‌انیب‌یبرا (‌Javaای‌ C++ مناسب‌)معمولاً‌زبان‌یک،

‌.میمفاه
‌یاعضا‌های‌یتمحدود‌ء،‌یش‌و‌سکلاس،‌ارتباط‌کلا‌یاعضا‌،آن‌سازی‌یادهپ‌یو‌چگونگ (Class) کلاس‌یمعرف -4

‌کلاس ‌آرگومان (Constructor) سازنده‌مفهوم، ‌مخرب‌فرض،‌یشپ‌یها‌و ‌از ‌(Destructor)‌استفاده ‌باتسان ،
‌.ها‌در‌ارتباط‌با‌کلاس‌تر‌یشرفتهپ‌میاز‌توابع،‌مفاه‌ایبه‌توابع‌و‌بازگرداندن‌اش‌ایارسال‌اش‌گر،یکدی‌ا‌بهیاش

‌ (Operator Overloading).عملگرها‌یسربار‌گذار -5
‌چگونگ (Inheritance) تثورا -6 ‌مجاز‌یو ‌توابع ‌آن، ‌از ‌استفاده  ،(Virtual Functions)ی

‌ (Template). ،‌مفهوم‌قالب (Polymorphism)یچندبخش
‌‌یانجر -7 ‌(Streams)ها ‌ (Files)ها‌یلفا، ‌بستن‌فا، ‌کردن‌و ‌نوشتن‌فا‌ها،‌یلباز و‌‌یورود‌تنی،م‌های‌یلخواندن‌و

‌فا‌یدسترس‌های‌یوهش‌،ینریبا‌های‌یلفا‌،یخروج ‌استانداردها‌یلبه ‌قالب ‌کتابخانه ،‌(Standard Template 

Library)‌،ناثاست‌تیریمد .(Exception Handling) ‌
‌داده‌یا‌مقدمه -8 ‌ساختمان ‌مرتب‌های‌یتمالگور ،(Data Structures)‌ها‌بر ‌و  Searching and)‌یساز‌جستجو

Sorting Algorithms). 

‌.(Graphical User Interface, GUI)کاربر‌‌یکیواسط‌گراف -9
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 :روش ارزیابي

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
 اصلي: منابع

1. R. Jhorsonbaugh, and M. Kalin, Object-Oriented Programming in C++, 2
nd

 Edition, 

Prentice-Hall, 1999. 
2. H. Schildt, C++: The Complete Reference, 4

th
 Edition, McGraw-Hill, 2002. 

3. H. Deitel, and P. Deitel, Java: How to Program, 9
th

 Edition, Prentice-Hall, 2011. 
4. H. Deitel, and P. Deitel, C++: How to Program, 8

th
 Edition, Prentice-Hall, 2013. 

5. J. Bentley, Programming Pearls, Addison-Wesley Professional, 2016. 

6. H. Schildt, Java: the Complete Reference, McGraw-Hill Education Group, 2014. 

7. M. Gregoire, Professional C++, John Wiley & Sons, 2021. 

8. M. Stevanovic, Advanced C and C++ Compiling, Apress, 2014. 

‌  



 

199 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 گیری پیشرفته های اندازهروش

(Advanced Measurements Methods) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

گیری‌متغیرهای‌فیزیکی‌نظیر‌سرعت،‌‌های‌اندازهها‌و‌روشو‌تحلیل‌انواع‌سیستم‌‌یهتجزهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌است.ها‌فشار،‌دما،‌چگالی،‌قدرت،‌تنش،‌کرنش،‌جزء‌گاز‌و‌خواص‌گاز‌و‌ثبت‌داده

‌
 رئوس مطالب:

‌و‌اغتشاشات‌در‌دستگاهبررسی‌سیگنال‌ -1 ‌سیست‌های‌اندازهها ‌اندازهمگیری، ‌راه‌دور، ‌لیزر،‌‌های‌سنجش‌از گیری‌با
 گیری‌ارتفاع‌موشک‌و‌ماهواره.‌برداری،‌اندازه‌گیری‌با‌عکس‌اندازه

‌فرمول -2 ‌سیستمقوانین‌و ‌و ‌گازها ‌مایعات،‌‌ها‌آنی‌ریگ‌اندازههای‌های‌محاسبه‌خصوصیات‌مایعات‌و ‌ارتفاع نظیر
 .PHگیری‌ما‌و‌خصوصیات‌حرارتی‌ماده،‌اندازهفشار،‌سرعت،‌دما،‌چگالی،‌رطوبت‌نسبی،‌میزان‌انتقال‌گر

‌فرمول -3 ‌فتوالاستیسیته‌در‌قوانین‌و ‌سرعت،‌ضخامت‌ورق، ‌کرنش، های‌محاسبه‌خصوصیات‌جامدات‌نظیر‌تنش،
 مقاومت‌مصالح.

‌فرمول -4 ‌سیستم‌-های‌مکانیکی‌های‌محاسبه‌خصوصیات‌سیستمقوانین‌و شامل‌‌ها‌آنی‌ریگ‌اندازههای‌برقی‌و
 ی‌سلف‌و‌خازن.ریگ‌اندازهمقاومت‌ماده،‌مقاومت‌زمین،‌ولت،‌آمپر،‌

‌فرمول -5 ‌خصوصیات‌آلایندهقوانین‌و ‌های‌محاسبه ‌و ‌غلظت‌آلاینده‌ها‌آنی‌ریگ‌اندازهها ‌گازها، ‌تجزیه های‌نظیر
 ها.ی،‌خصوصیات‌شیمیایی‌سوختسنج‌فیطگازی،‌تجزیه‌گازها،‌

ها،‌ثبت‌گیری‌تابع‌تبدیل‌سیستم‌گیری‌خودکار،‌اندازه‌های‌اندازهگیری،‌سیستم‌های‌اندازهکاربرد‌کامپیوتر‌در‌سیستم -6
 ها.و‌نمایش‌داده

 گیری،‌نانو‌حسگرها.‌مباحث‌ویژه‌در‌اندازه -7

 
 روش ارزیابي:

‌ 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. Md. Zahurul Haq, Applied Measurement Systems, InTech, 2012 

2. D. Skoog, F. J. Hooler, and S. R. Crouch, Principles of Instrumental Analysis, 6
th

 Edition, 

Brooks Cole, 2006. 

3. J. P. Bentley, Principles of  Measurement Systems, 4
th

 Edition, Prentice Hall, 2005. 

4. E. O. Doebelin, Measurement Systems: Application and Design, 5
th

 Edition, McGraw-

Hill, 2003. 

5. J. J. Carr, Elements of Electronic Instrumentation & Measurements, 3
rd

 Edition, Pearson 

Education, 2003. 
6. A. K. Sawhney, Electrical and Electronic Measurements Instumentation,  

17
th

 Edition, Dhanpat Rai &‌‌  Sons, 2002. 

7. R. S. Figliola, and D. E. Beasley, Theory and Design for Mechanical Measurements, 

John Wiley & Sons, 2020. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Ernest%20Doebelin
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یشرفتهپ یساز نهیبه های روش

(Advanced Optimization Methods) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
 -تعداد واحد عملي: 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌کنترل‌بهینه‌و‌یساز‌نهیبه‌های‌روشهدف‌این‌درس‌ارائه‌ ‌غیرخطیی‌ساز‌نهیبهحل‌عددی‌برای‌مسائل‌‌های‌روش،
‌باشد.‌تا‌از‌دید‌مهندسی‌کاربردی‌شده‌میتنظ‌یا‌گونه‌بهدر‌این‌واحد‌درسی‌‌شده‌ارائهاست.‌مطالب‌

‌‌
 رئوس مطالب:

 سازی.‌ینهمسائل‌به‌یبند‌و‌دسته‌سازی‌ینهمختلف‌مسائل‌به‌یها‌مقدمه:‌ارائه‌مدل -1

‌برنامهسسیمپلک‌شرو‌:خطی‌یزیر‌برنامه -2 ‌دوگان ‌حساسیت‌،خطی‌یزیر‌، ‌برای‌حل‌‌روش‌و‌آنالیز های‌عددی
 .خطی‌یزیر‌مسائل‌برنامه

‌یبیان‌شرایط‌لازم‌و‌کاف‌،مقید‌و‌مقید‌غیر‌سازی‌ینهمحدب،‌مسائل‌به‌سازی‌ینهمسائل‌به:‌غیرخطی‌یزیر‌برنامه -3
های‌حل‌عددی‌‌روش‌،شکاف‌دوگانگی‌رخطی،تاکر،‌دوگان‌مسائل‌غی‌کان،‌کارول‌جان‌و‌،بهینگی‌به‌فرم‌فوینوز

‌برنامه‌یساز‌برنامه‌،غیرخطی‌سازی‌ینهبرای‌مسائل‌به ‌سازی‌ینهبه‌،متغیر‌صحیح‌یزیر‌هندسی‌مقید‌و‌غیر‌مقید،
 .پیوسته‌-‌زمان‌یزیر‌برنامه‌و‌چند‌تابع‌هدف

شرایط‌لازم‌و‌کافی‌برای‌مسائل‌‌،لاگرانژ‌-‌مسائل‌حساب‌تغییرات‌و‌معادلات‌اویلر‌:حساب‌تغییرات‌و‌کنترل‌بهینه -4
 .بهینه‌کنترل‌و‌سازی‌ینهمسائل‌به‌های‌غیر‌هموار‌کنترل‌بهینه‌و‌آشنایی‌با‌روش

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

‌
‌ندارد‌‌بازدید:

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. S. S. Rao, Engineering Optimization: Theory and Practice, John Wiley & Sons, 2019. 

2. M. S. Bazaraa, H. D. Sherali, and J. Hanif, Nonlinear Programmimg: Theory and 

Algorithms, John Wiley & Sons, 2006. 

3. A. Ravindran, K. M. Ragsdell, and G. V. Reklaitis, Engineering Optimization, John 

Wiley & Sons, 2006. 

4. M. S. Bazaraa, J. J. Hanif, and H. D. Sherali, Linear Programming and Network Flows, 

John Wiley & Sons, 2010. 

5. P. Pedregal, Introduction to Optimization, Springer Science & Business Media, 2006. 

6. M. Jeter, Mathematical Programming: an Introduction to Optimization, Routledge, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ویژه در مهندسي مکانیکمباحث 

(Selected Topics in Engineering Mechanics) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

مورد‌نیاز‌جهت‌های‌‌تکنیکهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌مباحث‌ویژه‌و‌جدید‌در‌مهندسی‌مکانیک‌و‌هم‌چنین‌کاربرد‌
‌انجام‌امور‌تحقیقاتی‌است.‌

‌
 رئوس مطالب:

استاد‌ارائه‌کننده‌با‌توجه‌به‌تخصص‌خود،‌مباحث‌و‌رئوس‌مطالب‌را‌به‌گروه‌پیشنهاد‌داده‌که‌پس‌از‌بحث،‌بررسی‌و‌
‌درس‌قابل‌ارائه‌خواهد‌بود.‌‌تایید‌در‌گروه،

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

-‌-‌-‌-‌

‌
 شود.‌متناسب‌با‌نظر‌استاد‌راهنما‌در‌نظر‌گرفته‌می

 

 ندارد بازدید:
‌

 منابع اصلي:

 شود.‌متناسب‌با‌نظر‌استاد‌راهنما‌ارائه‌می

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اکسرژی

(Exergy) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌واحد عملي: تعداد

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌ارائه‌روش های‌قانونمند‌جهت‌بررسی‌کمی‌و‌کیفی‌اکسرژی‌در‌تجهیزات‌مکانیکی‌و‌آشنایی‌با‌هدف‌از
 باشد.های‌اکسرژی‌میروش

‌
 رئوس مطالب:

1- ‌ ‌در ‌آن ‌کاربرد ‌جایگاه ‌اکسرژی، ‌آنالیز ‌مثالتاریخچه ‌بر‌تجهیزات‌مکانیکی، ‌حاکم ‌تعاریف‌اصول های‌فیزیکی،
 درجه‌حرارت‌و‌اکسرژی‌حرارتی.‌-مفاهیم‌قانون‌دوم‌ترمودینامیک،‌نمودارهای‌انتروپی‌،اکسرژی

آنتروپی،‌اکسرژی‌سیستم‌بسته،‌اکسرژی‌حجم‌‌-کیفیت‌انرژی،‌قوانین‌اول‌و‌دوم‌ترمودینامیک،‌نمودارهای‌دما‌ -2
 کنترل.

 از‌آنتالپی،‌فرمول‌دما،‌فرمول‌فشار،‌فرمول‌اختلاط‌و‌تفکیک،‌راندمان‌قانون‌دوم‌ترمودینامیک.‌تغییر‌اکسرژی -3

‌و‌‌کننده‌مصرفآنالیز‌اکسرژی‌ -4 ‌آنالیز‌اکسرژی‌مبدلتولانرژی‌)تجهیزات‌انتقال‌سیال( ‌)توربین(، های‌‌یدکننده‌کار
 ها‌و‌واحدهای‌صنعتی.‌گاهها،‌پالایشهای‌حرارتی،‌سردخانهها،‌نیروگاهها،‌پمپ‌حرارتی‌و‌کوره

 ها،‌تراز‌اکسرژی‌واکنشگرها.ها،‌مفاهیم‌واکنشواکنش -5

اجتناب‌از‌عوامل‌بدیهی،‌‌یرقابلغاجتناب‌در‌واکنشگرها،‌تلفات‌‌یرقابلغاجتناب،‌تلفات‌‌یرقابلغو‌‌اجتناب‌قابلتلفات‌ -6
 ای.تلفات‌لازم‌برای‌محدود‌کردن‌هزینه‌سرمایه

‌با‌صرف‌هزینه‌تجهیزات‌مهندسی‌و‌جلوگیری‌از‌هدررفتاجتناب‌در‌‌یرقابلغهای‌‌هدررفت -7 گذاری‌‌یهسرماهای‌‌ها
 سازی‌انرژی.‌ینهبهمحدود،‌کاربرد‌اکسرژی‌و‌اقتصاد‌در‌

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌اردند‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. I. Dincer, and M. A. Rosen, Exergy: Energy, Environment and Sustainable Development, 

1
st
 Edition, Newns, 2012. 

2. M. Moran, and H. Shapiro, Fundamentals of Engineering Thermodynamics,  

6
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2007. 
3. M. Potter, and C. Somerton, Schaum's Outline of Thermodynamics for Engineers,  

2
nd

 Edition, McGraw-Hill, 2006. 

4. R. Sontage, C. Borgnakke, and G. Van Wylen, Fundamentals of Thermodynamics,  

6
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2003. 
5. T. J. Kotas, The Exergy Method of Thermal Plant Analysis, Krieger Pub Co, 1995. 

6. J. Holman, Thermodynamics, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill, 1980. 
7. T. Taner, Application of Exergy, BoD–Books on Demand, 2018. 

8. M. Aziz, Exergy and Its Application: Toward Green Energy Production and Sustainable 

Environment, BoD–Books on Demand, 2019. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Ibrahim%20Dincer
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Marc%20A.%20Rosen
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_1?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Michael%20J.%20Moran
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_3?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Howard%20N.%20Shapiro
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_1?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Merle%20Potter
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_3?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Ph.D.%2CCraig%20Somerton
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 انتقال حرارت تابشي

(Radiative Heat Transfer) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

تشریح‌اصول‌انتقال‌حرارت‌تابشی‌در‌سطوح‌و‌درون‌گازها‌و‌روش‌محاسبه‌انتقال‌حرارت‌تابشی‌هدف‌از‌این‌درس‌
‌است.بین‌اجسام‌و‌گازها‌

‌
 رئوس مطالب:

‌اصول‌انتقال‌حرارت‌تابشی -1 امواج‌الکترومغناطیس‌و‌انتشار‌آن،‌خواص‌جسم‌سیاه،‌خواص‌جذب‌سطوح،‌‌نظریه،
 قانون‌کرشف.

 جسم‌غیر‌سیاه،‌انعکاس،‌مکانیزم‌فیزیکی‌جذب‌و‌انتشار‌اجسام.خواص‌تابشی‌سطوح‌واقعی،‌انتشار‌ -2

‌تبادل‌تابش‌در‌محفظه -3 های‌بسته‌با‌تبادل‌انتقال‌حرارت‌تابشی‌بین‌سطوح،‌ضریب‌شکل‌برای‌سطوح‌پخشنده،
ای،‌تابش‌بین‌سطوح‌غیر‌خاکستری،‌روش‌مونت‌سطوح‌سیاه‌و‌خاکستری،‌تشابه‌الکتریکی،‌تابش‌بین‌سطوح‌آینه

 ای.ش‌انتگرالی،‌روش‌ردیابی‌در‌سطوح‌آیینهکارلو،‌رو

 انتقال‌حرارت‌ترکیبی‌تابشی،‌جابجایی‌و‌رسانایی. -4

‌های‌خورشیدی‌تخت‌و‌سهموی.های‌خورشیدی،‌جمع‌کنندهمبانی‌جمع‌کننده -5
‌گاز‌ -6 ‌یک‌گاز، ‌انتشار ‌جذب‌و‌پخش‌و ‌تضعیف‌شدت‌انرژی، ‌خواص‌اپتیکی‌گاز، ‌گازها، انتقال‌حرارت‌تابشی‌در

 های‌تقریبی‌حل‌معادله.دما،‌روش‌دما‌و‌غیرهم‌ابش‌در‌گازهای‌همخاکستری،‌ت

محاسبه‌ضرایب‌متوسط‌جذب‌و‌انتقال‌اجسام‌طیفی،‌طول‌متوسط‌شعاع‌اشعه‌از‌یک‌گاز‌به‌تمام‌یا‌قسمتی‌از‌مرز‌ -7
 ها.جسم،‌انتقال‌حرارت‌تابشی‌بین‌گاز‌و‌مرز‌جامد‌گاز،‌انتقال‌حرارت‌تابشی‌در‌کوره

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌یابی‌مستمرارزش

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. R. Siegle, and J. Howell, Thermal Radiation Heat Transfer, 4

th
 Edition, Taylor & 

Francis, 2002. 

2. M. Modest, Radiative Heat Transfer, 3
rd

 Edition, Academic Press, 2013. 

3. R. Mahan, Radiation Heat Transfer, John Wiley & Sons, 2002. 

4. M. F. Modest, and D. C. Haworth, Radiative Heat Transfer In Turbulent Combustion 

Systems: Theory and Applications, Springer, 2016. 

5. E. M. Sparrow, Radiation Heat Transfer, Routledge, 2018. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 یدوفازرت اانتقال حر

(Two Phase Heat Transfer) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌انتقال‌حرارت‌هینظرهدف‌از ‌مفاهیم‌پیشرفته‌و‌قوانین‌اساسی‌و‌کاربردی‌در ‌یدوفازهای‌اولیه،
‌است.

‌
 رئوس مطالب:

‌قوانین‌ترمودینامیکیدوفازهای‌جریان -1 ‌پدیده، ‌رژیم، های‌جریان‌های‌تماسی‌و‌معادلات‌تعادل‌بین‌مایع‌و‌گاز،
 های‌دوفازی.ی،‌اغتشاش‌در‌جریاندوفاز

های‌مدور‌ی،‌محاسبه‌ضریب‌انتقال‌حرارت‌دوفازی‌در‌لولهدوفازی،‌افت‌فشار‌در‌جریان‌دوفازی‌جریان‌ساز‌مدل -2
‌های‌مختلف‌جریان،‌مباحث‌مرتبط‌با‌مجاری‌با‌ابعاد‌میکرو.در‌رژیم

 ای.‌جوشش،‌جوشش‌استخری،‌اصول‌تشکیل‌حباب،‌انتقال‌حرارت‌در‌جوشش‌هسته -3

 های‌اجباری.های‌جوشش‌در‌جریانای،‌رژیمای‌و‌جوشش‌لایهروابط‌حاکم‌بر‌جوشش‌هسته -4

در‌جوشش‌اشباع،‌مباحث‌مربوط‌به‌ناپایداری‌ی‌آن،‌روابط‌حاکم‌دوفازمباحث‌هیدرودینامیکی‌در‌جوشش‌و‌جریان‌ -5
 ی.دوفازجریان‌

های‌افقی،‌قائم‌و‌مورب،‌روابط‌در‌لوله‌دما‌همتقطیر،‌مباحث‌مقدماتی‌تقطیر،‌مقاومت‌حرارتی‌در‌تقطیر،‌تقطیر‌آرام‌ -6
 ی‌برای‌تقطیر.دوفازهای‌حاکم‌در‌جریان‌مغشوش،‌رژیم

‌ر‌مجاری‌همراه‌با‌تقطیر،‌تقطیر‌در‌مجاری‌میکرو.روابط‌تقطیر‌برای‌بخار‌کاملاً‌اشباع،‌افت‌فشار‌د -7
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌نداردبازدید: 
‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. J. Collier, and J. Thome, Convective Boiling and Condensation, 3
rd

 Edition, Oxford 

University Press, 1996. 

2. S. M. Ghiasiaan, Two-Phase Flow, Boiling, and Condensation, In Conventional and 

Miniature Systems, Cambridge University Press, 2014. 

3. M. Hishii, and T. Habiki, Thermo-Fluid Dynamics of Two-Phase Flow, Springer, 2005. 

4. O. Shoham, Mechanistic Modeling of Gas-Liquid Two-phase Flow in Pipes, Society of 

Petroleum, 2006. 

5. L. S. Tong, and Y. S. Tang, Boiling Heat Transfer and Two-Phase Flow, 2
nd

 Edition, 

CRC Press, 1997. 

6. S. K. Saha, H. Ranjan, M. S. Emani, and A. K. Bharti, Two-Phase Heat Transfer 

Enhancement, Springer, 2019. 

‌  



 

210 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 انتقال حرارت رسانایي 

(Conduction Heat Transfer) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

های‌مختلف‌ای‌و‌کروی‌توسط‌روشمختصات‌کارتزین،‌استوانهمسائل‌رسانایی‌حرارتی‌در‌فراگیری‌هدف‌از‌این‌درس‌
‌های‌عددی‌است.‌حل‌معادلات‌شامل‌جدا‌سازی‌متغیرها،‌تبدیلات‌انتگرالی‌و‌لاپلاس‌و‌تکنیک

‌
 رئوس مطالب:

 های‌انتقال‌حرارت،‌قانون‌بقا‌انرژی،‌قانون‌هدایت‌حرارتی‌فوریه.‌مبانی‌انتقال‌حرارت،‌روش -1

‌بولتزمن.‌–معادله‌عمومی‌هدایت‌حرارت،‌شرایط‌اولیه‌و‌مرزی،‌قانون‌سرمایش‌نیوتن،‌قانون‌تشابه‌استفان‌ -2
های‌هدایت‌حرارتی‌دائم‌و‌یک‌بعدی،‌هدایت‌حرارتی‌دائم‌بدون‌و‌با‌منبع‌گرما‌در‌دیواره‌مسطح‌و‌مرکب،‌دیواره -3

‌ضریب‌هدایت‌به‌دما،‌سطوح‌گسترش‌یافته.ای‌مرکب‌و‌کروی،‌مقاومت‌تماسی،‌اثر‌پوشش،‌وابستگی‌استوانه
ای‌و‌کروی،‌حل‌معادلات‌به‌روش‌جدا‌های‌دکارتی،‌استوانههدایت‌حرارتی‌دو‌و‌سه‌بعدی‌دائم،‌مسائل‌در‌دستگاه -4

‌های‌فوریه،‌لژاندر،‌فوریه،‌بسل.ای‌لژاندر،‌سریسازی‌متغیرها،‌ناهمگنی‌در‌معادلات‌و‌شرایط‌مرزی،‌چند‌جمله
های‌یک‌بعدی‌غیر‌دائم‌شامل‌سرمایش‌یا‌گرمایش‌های‌ظرفیت‌انباشته،‌سیستمدائم،‌سیستم‌هدایت‌حرارتی‌غیر -5

‌صفحه‌با‌طول‌زیاد،‌استوانه‌بلند‌و‌یک‌جسم‌کروی،‌حل‌مسائل‌دو‌یا‌سه‌بعدی‌به‌روش‌جدا‌سازی‌متغیرها.
ود،‌تبدیلات‌فوریه‌در‌روش‌حل‌معادله‌هدایت‌حرارتی‌با‌تبدیلات‌انتگرالی،‌انتگرال‌دوهامل،‌تبدیلات‌فوریه‌محد -6

‌ای‌و‌کروی.های‌دکارتی،‌استوانهنهایت،‌مسائل‌دائم‌و‌غیر‌دائم‌دو‌یا‌سه‌بعدی‌در‌مختصاتمحدوده‌نیمه‌بی
های‌حل‌با‌تبدیل‌لاپلاس،‌تعریف‌و‌خواص‌تبدیل‌لاپلاس،‌معکوس‌تبدیل‌لاپلاس،‌تبدیلات‌لاپلاس‌و‌روش -7

 نهایت،‌استوانه‌توپر‌و‌کره‌توپر.بی‌مسائل‌هدایت‌حرارتی‌شامل‌دیوار‌مسطح،‌جسم‌نیمه

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. V. S. Arpaci, Conduction Heat Transfer, Pearson Custom Pub., 1991. 

2. G. Nellis, and S. Klein, Heat Transfer, Cambridge University Press, 2012. 

3. F. Incorpera, and D. Dewitt, Introduction to Heat Transfer, 5
th

 Edition, John Wiley & 

Sons, 2007. 

4. D. Poulikakos, Conduction Heat Transfer, Prentice Hall, 1994. 
5. M. N. Ozisik, Heat Conductio", 2

nd
 Edition, John Wiley & Sons, 1993. 

6. F. Kreith, and R. M. Manglik, Principles of Heat Transfer, Cengage Learning, 2016. 

7. C. H. Forsberg, Heat Transfer Principles and Applications, Elsevier, 2020. 

‌  

http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_1?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Gregory%20Nellis
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_3?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Sanford%20Klein
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=M.%20Necati%20Ozisik
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 انرژی خورشیدی پیشرفته

(Advanced Solar Energy) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌عملي:تعداد واحد 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌خورشیدی‌و‌کاربردهای‌آن‌در‌‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌اصول‌دستیابی‌به‌انرژی‌خورشیدی،‌طراحی‌سیستم
‌صنعت‌است.

‌
 رئوس مطالب:

گیری‌تابش‌‌مفاهیم‌تابش‌و‌وسایل‌اندازهوضعیت‌انرژی‌در‌جهان‌و‌ایران‌و‌تاریخچه‌استفاده‌از‌انرژی‌خورشیدی،‌ -1
 خورشیدی.

‌سیستم -2 ‌سیستمطراحی ‌خورشیدی، ‌سیستمهای ‌خورشیدی، ‌شیمی ‌کنندههای ‌جمع ‌فتوبیولوژی، های‌های
 های‌فتوولتائیک.های‌گرما‌خورشیدی،‌بررسی‌اصول‌سیستمای،‌سیستمهای‌لولهخورشیدی،‌جمع‌کننده

‌سیستم -3 ‌اجزای ‌طراحی ‌خورشیدی، ‌گرما ‌های ‌سیستمها‌کن‌گرم‌آبطراحی ‌خورشیدی، ‌گرمایی،‌ی ‌ذخیره های
 ها،‌روشنایی‌معابر.گرمایش‌خورشیدی‌انفعالی‌و‌فعال،‌گرمایش‌و‌سرمایش‌ساختمان

 ی‌و‌ذخیره‌انرژی‌خورشیدی.آور‌جمعهای‌طراحی‌سیستم -4

ها،‌‌رشیدی،‌گلخانههای‌خورشیدی،‌موتور‌بخار‌خورشیدی،‌موتور‌هوای‌گرم‌خوهای‌تولید‌قدرت‌و‌نیروگاهسیستم -5
 خورشیدی.‌سردکنندههای‌سیستم

‌سیستم -6 ‌پمپ‌کن‌خشکهای ‌نیروگاهخورشیدی، ‌خورشیدی، ‌حرارتی ‌برجهای ‌تخت، ‌خورشیدی ‌نیرو،‌های های
 های‌خورشیدی‌با‌جمع‌کننده‌سهموی.‌نیروگاه

‌سیستم -7 ‌انرژی‌خورشیدی‌در ‌از ‌زمان‌همهای‌تولید‌استفاده ‌نیروگاهپروژه، ‌و ‌ایران‌و‌‌های‌انرژیها خورشیدی‌در
 جهان.

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 
‌اردندبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. S. Kalogirou, Solar Energy Engineering - Processes and Systems, 2
nd

 Edition, Elsevier 

Academic Press, 2014. 

2. M. Boxwell, Solar Electricity Handbook: A Simple, Practical Guide to Solar Energy -

Designing and Installing Photovoltaic Solar Electric Systems, 2
nd

 Edition, Code Green 

Publishing, 2009. 

3. M. A. Green, Third Generation Photovoltaics: Advanced Solar Energy Conversion, 

Springer, 2005. 

4. D. Y. Goswami, F. Kreith, and J. F. Kreider, Principles of Solar Engineering, CRC Press, 

2000. 

5. J. A. Duffie, and W. A. Beckman, Solar Engineering of Thermal Processes, John Wilye 

& Sons, New York, 1980. 

6. G. N. Tiwari, and L. Sahota, Advanced Solar-Distillation Systems: Basic Principles, 

Thermal Modeling and its Application, Springer, 2017. 

7. G. D. Rai, Solar Energy Handbook, Mercury Learning and Information, 2021. 

‌  

http://www.amazon.com/Michael-Boxwell/e/B002KMREMI/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/Martin-A.-Green/e/B001H6UHBI/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.109things.com/item/Principles-Solar-Engineering/1560327146
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های تجدید پذیرانرژی

(Renewable Energy)

‌‌3نظری:تعداد واحد 
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌‌طراحی‌سیستم‌یر،پذ‌تجدید‌های‌انرژی‌انواع‌منابع‌انرژی‌بینی‌شپیهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌اصول‌ارزیابی‌و‌
 ها‌است.‌انرژی‌تجدید‌پذیر‌و‌کاربردهای‌آن

‌
 رئوس مطالب:

‌برمقدمه -1 ‌انرژی‌ای ‌ویژگیپذ‌یدتجدهای ‌انواع، ‌محدودیتیر، ‌مهم، ‌فرصتهای ‌و ‌تسریع‌ها ‌در ‌موجود های
 .های‌تجدید‌پذیراستفاده‌از‌انرژی‌درازمدتیری،‌دور‌نمای‌کارگ‌به

‌اندازه -2 ‌وسایل ‌خورشیدی، ‌تابش ‌مفاهیم ‌خورشیدی، ‌سیستمانرژی ‌خورشیدی، ‌تابش ‌خورشیدی،‌گیری های
 های‌گرما‌خورشیدی.های‌خورشیدی،‌طراحی‌انواع‌سیستمحی‌انواع‌جمع‌کنندههای‌فتوولتائیک،‌طرا‌سیستم

های‌بادی‌زیست،‌طراحی‌اجزای‌توربین‌یطمحانرژی‌باد،‌مزایا‌و‌معایب،‌جایگاه‌انرژی‌باد‌در‌جهان‌و‌ایران،‌باد‌و‌ -3
 های‌بزرگ،‌متوسط‌و‌کوچک(‌از‌نوع‌محور‌افقی‌و‌محور‌عمودی.)توربین

‌سوختی، -4 ‌پیل ‌و ‌الکتروشیمیایی،‌‌هیدروژن ‌سینتیک ‌و ‌ترمودینامیک ‌عملکرد، ‌طریقه ‌کاربردها، ‌معایب، ‌و مزایا
 های‌تولید،‌ذخیره‌و‌انتقال‌هیدروژن،‌ایمنی‌هیدروژن.های‌انتقال‌در‌پیل،‌روشساختمان‌پیل،‌پدیده

5- ‌ ‌‌ینزمانرژی ‌مشخصات ‌ایران، ‌و ‌جهان ‌در ‌جایگاه ‌چاه‌ینزمگرمایی، ‌نیشناسی، ‌تزریق، ‌و ‌تولیدی روگاه‌های
 گرمایی.‌ینزمهای‌انرژی‌بر‌مبنای‌انرژی‌طراحی‌سیستم،‌گرمایی،‌کاربردهای‌غیر‌نیروگاهی‌ینزم

های‌گرمایی‌زیستی،‌سیستمت‌و‌مهار‌انرژی‌یریمد،‌مزایا‌و‌معایب،‌مواد‌زیستی،‌منابع،‌ومسیا‌بی‌توده‌یستزانرژی‌ -6
 توده.‌یستزو‌قدرت‌بر‌مبنای‌انرژی‌

‌ها.های‌موجی‌و‌جزر‌و‌مدی،‌طراحی‌نیروگاهمزایا‌و‌معایب،‌انرژی‌موج،‌نیروگاهانرژی‌امواج‌و‌دریاها،‌ -7
‌

 روش ارزیابي:

‌ 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 
‌اردند بازدید:



 

215 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. F. Barbir, PEM Fuel Cells: Theory and Practice, Elsevier Academic Press, 2013. 

2. R. P. Hayre, S. W. Cha, W. Colella, and F. B. Prinz, Fuel Cell Fundamentals, John Wiley 

& Sons, New York, 2006. 

3. S. Kalogirou, Solar Energy Engineering - Processes and Systems, Elsevier, 2009. 

4. M. M. El-Wakil, Power Plant Technology, McGraw-Hill, 2005. 

5. G. Boyle, Renewable Energy, 2
nd

 Edition, OUP Oxford, 2004. 

6. B. Sorensen , Renewable Energy, Academic Press, 2000. 

7. J. Twidell, and T. Weir, Renewable Energy Resources, Routledge, 2015. 

8. J. Hossain, and A. Mahmud, Renewable Energy Integration: Challenges and Solutions, 

Springer Science & Business Media, 2014. 

9. G. D. Rai, Solar Energy Handbook, Mercury Learning and Information, 2021. 

10. M. R. Patel, and O. Beik, Wind and Solar Power Systems: Design, Analysis, and 

Operation, CRC Press, 3
rd

 Edition, 2021. 

11. D. Elliott, Renewable Energy, 1
st
 Edition, Polity, 2020. 

 

‌  

http://www.amazon.co.uk/Godfrey-Boyle/e/B001IOFC78/ref=ntt_athr_dp_pel_1
https://www.amazon.com/Mukund-R-Patel/e/B001JSDEP0/ref=dp_byline_cont_ebooks_1
https://www.amazon.com/s/ref=dp_byline_sr_ebooks_2?ie=UTF8&field-author=Omid+Beik&text=Omid+Beik&sort=relevancerank&search-alias=digital-text
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های انتقال در محیط متخلخلپدیده

(Transport Phenomena in Porous Media) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌انتقال‌جرم‌و‌انتقال‌حرارت‌در‌محیط‌متخلخل‌و‌معادلات‌فراگیری‌هدف‌از‌این‌درس‌ مسائل‌مختلف‌حرکت‌سیال،
 است.‌ها‌آنحاکم‌بر‌

‌
 رئوس مطالب:

 متخلخل.های‌انتقال‌در‌یک‌محیط‌بسته‌اساسی‌جریان‌سیال‌در‌یک‌محیط‌متخلخل،‌پدیده‌نظریه -1

 یر‌فاکتورهایی‌مانند‌دما‌بر‌نفوذپذیری‌محیط‌متخلخل.تأثنفوذپذیری‌محیط‌متخلخل،‌ -2

جریان‌سیال‌در‌محیط‌متخلخل،‌معادلات‌کلی‌جریان،‌معادلات‌ماکروسکوپیک‌حرکت‌از‌میان‌محیط‌متخلخل،‌ -3
 ‌معادله‌دارسی،‌معادلات‌غیر‌دارسی.

 در‌محیط‌متخلخل.‌یچند‌فاز‌یالجریان‌س -4

 رت‌در‌محیط‌متخلخل،‌هدایت‌حرارتی‌در‌محیط‌متخلخل،‌معادلات‌هدایت‌حرارتی.انتقال‌حرا -5

 انتقال‌حرارت‌جابجایی‌اجباری‌در‌محیط‌متخلخل‌و‌معادلات‌حاکم‌بر‌آن. -6

-ای‌افقی‌متخلخل،‌انتقال‌حرارت‌گذرا‌در‌محیط‌متخلخل‌)جریانانتقال‌حرارت‌جابجایی‌طبیعی‌در‌مجرای‌دایره -7

 های‌خارجی(.‌

‌مباحث‌ویژه -8 ‌جریان‌تأث، ‌دارسی‌در ‌اثرات‌غیر ‌انتقال‌حرارت، ‌و ‌جریان‌سیال ‌همگنی‌محیط‌متخلخل‌بر ‌غیر یر
‌.متخلخل‌یطدرون‌مح‌یالس‌یانحل‌معادلات‌حاکم‌بر‌جر‌یبرا‌یعدد‌یها‌روشجابجایی‌اجباری،‌

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:

 
 

 



 

217 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. B. I. Derek, and I. Pop, Transport Phenomena in Porous Media, Elsevier, 1998. 

2. F. A. L. Dullian, Porous Media: Fluid Transport and Pore Structure,‌ Academic Press, 

2007. 

3. F. Civan, Porous Media Transport Phenomena, John Wiley & Sons, 2011. 

4. D. A. Nield, and A. Bejan, Convection in Porous Media, Springer, 2006. 
5. J. Bear, Dynamics of Fluids in Porous Media, Dover Publications, 1988. 

6. G. Dagan, U. Hornung, and P. Knabner, Mathematical Modeling for Flow and Transport 

Through Porous Media, Springer, 1992. 

7. J. Bear, and M. Y. Corapcioglu, Advances in Transport Phenomena in Porous Media, 

Springer Science & Business Media, 2019. 

8. M. K. Das, P. P. Mukherjee, and K. Muralidhar, Modeling Transport Phenomena in 

Porous Media with Applications, Springer, 2017. 

‌  

http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22D.A.+Nield%22
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Adrian+Bejan%22
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=M.%20Necati%20Ozisik
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 پردازش موازی

(Parallel Processing)

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

 

 هدف درس: 

‌درس‌آشنا ‌این ‌ماش‌ییهدف‌از ‌ساختار ‌چگونگ‌یپردازش‌مواز‌های‌ینبا ‌ماش‌ینا‌یبرا‌یسینو‌برنامه‌یو ‌ها‌یننوع
‌آشنا‌به ‌افزایش‌سرعت‌پردازش‌محاسبات‌است. ‌زبان‌یهپا‌یسینو‌برنامه‌یمبا‌مفاه‌ییمنظور ‌‌Fortranیاو‌‌‌Cیها‌در
 .شود‌یم‌یهدرس‌توص‌یناخذ‌ا‌یبرا
‌

 رئوس مطالب:

‌پردازنده‌آشنایی‌موازی،‌پردازش‌بر‌یا‌مقدمه -1 ‌ساختار ‌آشنا‌یها‌با ‌پردازنده‌ییمدرن‌و‌مفهوم‌هرم‌حافظه، ‌یها‌با
‌.یا‌و‌چند‌رشته‌یا‌چندهسته

‌س‌آشنایی -2 ‌معرف‌عامل‌یستمبا ‌معرف‌یلینوکس‌و ‌پرکاربرد، ‌طر‌یلرهاکامپا‌یدستورات ‌آن‌یقهو ‌از ‌در‌‌استفاده ها
‌.ینوکسل

‌آشنا‌یالسر‌یکدها‌سازی‌ینهبه‌یها‌روش -3 ‌‌ییو ‌مفهوم ‌بهProfilingبا ‌در‌‌یدسترس‌سازی‌ینه، ‌اطلاعات به
‌لحاظ.‌ینساده‌از‌ا‌یکدها‌یسهمقا‌یارهایمع‌یمختلف‌حافظه‌و‌معرف‌یها‌بخش

‌های‌ینحافظه‌مشترک‌و‌ماش‌های‌ینماش‌های‌یژگیو‌یفپردازش‌موازی،‌توص‌های‌ینبا‌انواع‌مختلف‌ماش‌آشنایی -4
‌.شده‌یعبا‌حافظه‌توز

‌مقSpeedupمفهوم‌‌ی،محاسبات‌یکدها‌سازی‌یمواز‌اصول -5 ‌مواز‌پذیری‌یاس، و‌‌یقو‌پذیری‌یاسمق‌سازی،‌یدر
‌کار.‌‌یعمرتبط،‌مفهوم‌توازن‌در‌توز‌ینو‌قوان‌یفضع

‌یلو‌تبد‌Open-MPدستورات‌پرکاربرد‌‌ی،‌معرفOpen-MPحافظه‌مشترک‌با‌‌یوترهایکامپ‌یبرا‌یسینو‌برنامه -6
‌.Open-MPبا‌استفاده‌از‌‌یکد‌مواز‌یکبه‌‌یالکد‌سر‌یک

‌توز‌یوترهایکامپ‌یبرا‌یسینو‌برنامه -7 ‌‌شده‌یعحافظه ‌معرفMPIبا ‌‌ی، ‌تبد‌MPIدستورات‌پرکاربرد کد‌‌یک‌یلو
‌.MPIبا‌استفاده‌از‌‌یکد‌مواز‌یکبه‌‌یالسر

‌.MPIو‌‌Open-MPبا‌‌یبریده‌سازی‌یمواز -8
‌پردازنده‌سازی‌یمواز -9 ‌از ‌استفاده ‌مفاه‌ییآشنا‌یکی،گراف‌یها‌با ‌مد‌یمبا ‌پرکاربرد ‌دستورات ‌برنامهو ‌یسینو‌ل

CUDA.‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:

 
 اصلي: منابع

1. G. Hager, and G. Wellein, Introduction to High Performance Computing for Scientists 

and Engineers, CRC Press, 2010.  

2. P. Pacheco, An Introduction to Parallel Programming, Elsevier, 2011. 

3. A. Grama, G. Karypis, V. Kumar, and A. Gupta, Introduction to Parallel Computing, 

Pearson Education, 2003. 

4. B. Schmidt, J. Gonzalez-Dominguez, C. Hundt, and M. Schlarb, Parallel Programming: 

Concepts and Practice, Morgan Kaufmann, 2017. 

5. M. J. Quinn, Parallel Programming in C with MPI and OpenMP, 1
st
 Edition, McGraw-

Hill, 2003.  

6. B. Parhami, Introduction to Parallel Processing: Algorithms and Architectures, Springer, 

2013.  

7. D. I. Moldovan, Parallel Processing from Applications to Systems, Elsevier, 2014. 

8. M. Sasikumar, D. Shikhare, and R. P. Prakash, Introduction to Parallel Processing, PHI 

Learning Pvt. Ltd., 2014. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ترمودینامیک پیشرفته

(Advanced Thermodynamics) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

های‌ها‌و‌سیستمدر‌تحلیل‌عملکرد‌سیکل‌ها‌آنیری‌کارگ‌بهعمیق‌قوانین‌ترمودینامیک‌و‌فراگیری‌هدف‌از‌این‌درس‌
 است.های‌چندگانه‌تولید‌انرژی‌و‌ماده‌و‌تحلیل‌خواص‌ترمودینامیکی‌مواد‌و‌سیستم

‌
 رئوس مطالب:

 ی.آنتروپیری‌و‌تولید‌ناپذ‌بازگشتی‌)اکسرژی(،‌کار‌دهمقدمه،‌مروری‌بر‌روابط‌پایه‌ترمودینامیکی،‌قابلیت‌ -1

 ی‌در‌انتقال‌حرارت.کار‌دهیری‌و‌انتقال‌ناپذ‌برگشتتحلیل‌اکسرژی‌سیستم‌بسته،‌راندمان‌قانون‌دوم،‌ -2

یرهای‌داخلی‌و‌خارجی‌در‌عملکرد‌ناپذ‌برگشتهای‌تولید‌قدرت،‌سرما‌و‌گرما‌و‌بررسی‌اثر‌تحلیل‌اکسرژی‌سیکل -3
 سیکل.

 سازی‌میزان‌تولید‌آنتروپی.‌ینهکمبررسی‌شرایط‌کاری‌بهینه‌برای‌سیکل‌تولید‌قدرت‌بر‌اساس‌ -4

قیمانده،‌خواص‌حال‌ی،‌انرژی‌داخلی‌و‌آنتالپی،‌روابط‌خواص‌باآنتروپروابط‌خواص‌ترمودینامیکی،‌روابط‌کلی‌تغییر‌ -5
 اشباع.

‌تولید‌توان‌از‌واکنشهای‌شیمیایی،‌تحلیل‌انرژی‌و‌اکسرژی‌واکنشواکنش -6 های‌شیمیایی،‌تحلیل‌های‌احتراقی،
 ها.ثابت‌تعادلی‌واکنش

 ی‌شیمیایی‌در‌کاربردهای‌مختلف،‌اکسرژی‌سوخت.ها‌واکنشتحلیل‌اکسرژی‌ -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌اییآزمون‌نه‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌نداردبازدید: 
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. M. Moran, and H. Shapiro, Fundamentals of Engineering Thermodynamics,  

9
th

 Edition, John Wiley & Sons, 2018. 

2. A. Bejan, Advanced Engineering Thermodynamics, 4
th

 Edition, John Wiley & Sons, 

2016. 

3. K. Wark, Advanced Thermodynamics for Engineers, McGraw-Hill, 1995. 

4. T. J. Kotas, The Exergy Method of Thermal Plant Analysis, Paragon Publishing, 2012. 

5. I. Dincer, A. Midilli, and H. Kucuk, Progress in Exergy, Energy, and the Environment, 

Springer, 2014. 

6. N. Sato, Chemical Energy and Exergy, Elsevier, 2004. 

7. M. Tabatabaian, and R. K. Rajput, Advanced Thermodynamics: Fundamentals, 

Mathematics, Applications, Mercury Learning & Information, 2017. 

‌  

http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_1?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Michael%20J.%20Moran
http://www.amazon.com/exec/obidos/search-handle-url/ref=ntt_athr_dp_sr_3?%5Fencoding=UTF8&search-type=ss&index=books&field-author=Howard%20N.%20Shapiro
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Michael+J.+Moran%22
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های پیشرانشترمودینامیک و مکانیک سیستم

(Thermodynamics and Mechanics of Propulsion) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌تمرین: حل

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌هاها‌و‌توربوفنها،‌توربوپراپها،‌توربوجتها،‌رم‌جتعملکرد‌و‌طرز‌کار‌موتورهای‌موشکهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
 است.

 
 رئوس مطالب:

 رانش‌و‌بازده.آل،‌جریان‌شبه‌یک‌بعدی،‌محاسبه‌نیروی‌دینامیک‌و‌ترمودینامیک‌گازهای‌ایده -1

ها‌و‌های‌فروصوت‌و‌فراصوت،‌آئرودینامیک‌رم‌جتها‌و‌طراحی‌آنها‌در‌جریانها‌و‌نازلکننده‌آیرودینامیک‌پخش -2
 پالس‌جت.

 موتورهای‌هواپیماهای‌ملخی،‌موتورهای‌پیستونی،‌آنالیز‌ملخ‌هواپیما. -3

 ها.طراحی‌آنها‌و‌کمپرورهای‌شعاعی‌و‌محوری‌و‌آنالیز‌ترمودینامیکی‌و‌مکانیکی‌توربین -4

موتورهای‌هواپیماهای‌جت،‌توربوجت،‌توربوفن،‌،‌های‌احتراقها‌و‌بررسی‌محفظهاحتراق‌در‌موتور‌هواپیما‌و‌راکت -5
 ها.توربو‌پراپ‌و‌عملکرد‌آن

‌روش -6 ‌و ‌موتور ‌در ‌صدا ‌واقعی، ‌موتورهای ‌موشکآنالیز ‌موتور ‌آن، ‌از ‌جلوگیری ‌مایع،‌های ‌و های‌سوخت‌جامد
 احتراق‌سوخت‌جامد.موتورهای‌سوخت‌جامد،‌

‌تاثیر‌میزان‌اکسیژن‌ -7 ‌تاثیر‌نوع‌سوخت‌بر‌نرخ‌سوزش‌و‌محدوده‌پایداری، نرخ‌سوزش‌سوخت،‌محدوده‌پایداری،
 موجود‌در‌سوخت‌بر‌عملکرد‌موتور‌سوخت‌جامد،‌فرمول‌شیمیایی‌سوخت.

‌
 روش ارزیابي:

‌‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. R. Flack, Fundamentals of Jet Propulsion with Applications, Cambridge University 

Press, 2005.  

2. S. Farokhi, Aircraft Propulsion, 2
nd

 Edition, Wiley, 2014. 

3. M. L. Mathur, and R. P. Sharma, Gas Turbine, Jet and Rocket Propulsion, Standard 

Publishers & Distributors, 1999. 

4. P. G. Hill, and C. R. Peterson, Mechanics and Thermodynamics of Propulsion, 2
nd

 

Edition, Addison Wesley, 1992.  

5. G. Sutton, Rocket Propulsion Elements, 6
th

 Edition, John Wiley & Sons, 1992. 

6. H. Cohen, G. F. C. Rogers, and H. I. H. Saravanamuttoo, Gas Turbine Theory, Longman, 

1989. 

7. N. Cumpsty, and A. Heyes, Jet Propulsion, Cambridge University Press, 2015. 

8. A. F. El-Sayed, Aircraft Propulsion and Gas Turbine Engines, CRC Press, 2017. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 توربولانس

(Turbulence) 

 

‌‌3نظری: تعداد واحد
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌فراگیری‌ ‌جریان‌هدف‌از ‌بر ‌معادلات‌حاکم ‌جریان‌سیال‌مغشوش‌)توربولانس(، ‌بر ‌عوامل‌مؤثر اصول‌و
 است.‌های‌مغشوش‌های‌تحلیل،‌مدلسازی‌و‌حل‌جریانمغشوش‌و‌روش

‌
 رئوس مطالب:

ها،‌ساختار‌جریان‌آشفته،‌مکانیزم‌انتقال‌انرژی‌و‌آبشار‌انرژی،‌کاربردها،‌طبیعت،‌ویژگی،‌ای‌بر‌جریان‌آشفتهمقدمه -1
 های‌آشفته.ها،‌مفاهیم‌همگنی‌و‌پیوستگی‌در‌محیطها،‌مکانیزم‌تولید‌و‌اتلاف‌ادیتحلیل‌مقیاس

‌متوسط‌گیری‌ -2 ‌آماری، ‌تعاریف‌پایه ‌جریان‌آشفته، ‌تعریف‌تنشمعادلات‌حاکم‌بر ‌معادلات‌رینولدز، های‌رینولدز،
 رینولدز،‌معادله‌انرژی‌جنبشی‌آشفتگی،‌معادلات‌انتقال‌حرارت‌و‌جرم‌در‌جریان‌آشفته.

‌ای،‌مدلهای‌دو‌معادلهای،‌مدلهای‌یک‌معادلهای،‌مدلای‌و‌نیم‌معادلههای‌صفر‌معادلهمدلسازی‌آشفتگی،‌مدل -3
 ها.ها‌و‌نقاط‌ضعف‌و‌قوت‌مدلزرگ،‌شرایط‌مرزی،‌ویژگیهای‌بانتقال‌تنش‌رینولدز،‌مدل‌ادی

های‌آشفتگی،‌تعریف‌توابع‌دیوار،‌نحوه‌بدست‌آوردن‌توابع‌دیوار،‌تصحیحات‌نزدیک‌دیوار،‌اثرات‌تصحیحات‌مدل -4
 انحنای‌جریان،‌اثرات‌تراکم‌پذیری.

‌جتحل‌جریان -5 ‌جریان‌لایه‌اختلاط‌آشفته، ‌جریان‌دنباله‌مغشوش، ‌تقارن‌محوری‌‌های‌آشفته‌نمونه، دوبعدی‌و
 آشفته،‌جریان‌دوبعدی‌داخل‌کانال،‌لوله‌مدور‌و‌لایه‌مرزی‌آشفته.

‌جریان -6 ‌نظریهپایداری‌در ‌ثانهای‌آشفته، ‌و ‌اولیه ‌پایداری ‌نظریههای ‌معادلات‌نوسانی، ‌بررسی در‌‌‌Squireویه،
 پایداری‌غیرلزج‌و‌لزج.‌سامرفلد،‌نظریه‌-تحلیل‌پایداری،‌معادله‌اور‌

 رات‌پارامتریک‌بر‌ناپایداری،‌گذرش‌و‌مراحل‌آن،‌اثرات‌پارامتریک‌بر‌پدیده‌گذرش.تاثیر‌اث -7

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. J. O. Hinze, Turbulence, McGraw-Hill, 1975. 

2. H. Tennekes, and J. L. Lumley, A First Course in Turbulence, MIT Press, 1972. 
3. S. B. Pope, Turbulent Flows, Cambridge University Press, 2011. 

4. D. C. Wilcox, Turbulence Modeling for CFD, 3
rd

 Edition, DCW Industries, Inc., 2006. 
5. P. A. Davidson, Turbulence: An Introduction for Scientists and Engineer, OUP Oxford, 

2004. 

6. H. Schlichting, and K. Gersten, Boundary-Layer Theory, Springer, 2000. 

7. B. E. Launder, and D. B. Spalding, Lectures in Mathematical Models of Turbulence, 

Academic Press, 1979.  

8. P. Bradshaw, and W. A. Woods, An Introduction to Turbulence and its Measurement, 

Pergamon Press, 1971. 

9. H. Tennekes, and J. L. Lumley, A First Course in Turbulence, MIT Press, 2018. 

10. P. Davidson, Turbulence: An Introduction for Scientists and Engineers, Oxford 

University Press, 2015. 

‌  

http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Brian+Edward+Launder%22&source=gbs_metadata_r&cad=9
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Dudley+Brian+Spalding%22&source=gbs_metadata_r&cad=9
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 تولید شبکه محاسباتي

(Computational Mesh Generation) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌این‌درس‌فراگیری‌اصول‌تولید‌انواع‌شبکه‌محاسباتی‌ ‌انتقال‌حرارت‌‌منظور‌بههدف‌از حل‌عددی‌مسائل‌سیالات‌و
 است.

‌
 رئوس مطالب:

 های‌فیزیکی‌و‌محاسباتی.مقدمه،‌تاریخچه،‌مفاهیم‌اولیه،‌تبدیل‌میدان -1

 های‌با‌سازمان‌و‌بدون‌سازمان،‌تولید‌شبکه‌با‌سازمان،‌روابط‌تبدیلی‌دو‌شبکه،‌کاربردهای‌عددی.معرفی‌شبکه -2

 معادلات‌دیفرانسیل‌جزئی‌و‌روش‌متغیرهای‌مختلط.‌بندی‌شامل‌روش‌جبری،‌روشهای‌شبکهروش -3

 تولید‌شبکه‌بیضوی،‌معادلات‌لاپلاس‌و‌پواسون،‌شرایط‌مرزی،‌کنترل‌شبکه. -4

های‌تطبیقی‌های‌تولید‌شبکه‌متعامد،‌شبکههای‌تولید‌شبکه‌جبری،‌روشتولید‌شبکه‌سهموی‌و‌هذلولوی،‌روش -5
 ی.چندبعد

ی،‌مباحث‌ویژه،‌شبکه‌بدون‌مثلث‌سازهای‌های‌جستجو،‌روش‌یتمالگورشبکه‌بدون‌سازمان،‌اهمیت‌و‌مشکلات،‌ -6
 های‌کاربردی.سازمان‌روی‌سطوح،‌مثال

کاربردهای‌اصول‌تولید‌شبکه‌در‌،‌یجادشده‌در‌حل‌معادلات،‌انتقال‌مختصات‌به‌دامنه‌فیزیکیااستفاده‌از‌شبکه‌ -7
‌.افزارها‌نرم

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌اییآزمون‌نه‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
 

‌
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. H. Edelsbrunner, Geometry and Topology for Mesh Generation, Cambridge University 

Press, 2006. 

2. V. D. Liseikin, Grid Generation Methods, 3
rd

 Springer, 2017. 

3. K. A. Hoffmann, and S. T. Chiang, Computational Fluid Dynamics, 3
rd

 Edition, 

Engineering Education System, 1998. 

4. J. Tannehill, D. Anderson,‌ and R. Pletcher, Computational Fluid Mechanics and Heat 

Transfer, 2
nd

 Edition, Taylor & Francis, 1997. 

5. O. Zikanov, Essential Computational Fluid Dynamics, John Wiley & Sons, 2019.  

6. J. Tu, G. H. Yeoh, and C. Liu, Computational Fluid Dynamics: a Practical Approach, 

Butterworth-Heinemann, 2018. 

 

‌  

http://www.amazon.com/Herbert-Edelsbrunner/e/B001HP392I/ref=dp_byline_cont_book_1
http://www.amazon.com/s/ref=dp_byline_sr_book_1?ie=UTF8&field-author=Vladimir+D.+Liseikin&search-alias=books&text=Vladimir+D.+Liseikin&sort=relevancerank
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Klaus%20A.%20Hoffmann
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Steve%20T.%20Chiang
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=John%20Tannehill
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_3?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Dale%20Anderson
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Richard%20Pletcher
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 2 دینامیک سیالات محاسباتي

(Computational Fluid Dynamics II) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌1دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌ ‌درس‌فراگیری ‌این ‌از ‌بیان‌هدف ‌همچنین ‌و ‌مرزی ‌لایه ‌و ‌لزج ‌جریان ‌برای ‌سیال ‌جریان ‌اساسی ‌معادلات ‌حل
 های‌تولید‌شبکه‌است.‌روش

‌
 رئوس مطالب:

‌.1مقدمه،‌یادآوری‌مباحث‌اساسی‌از‌دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌ -1
‌روش‌مشخصهروش -2 ‌لزج، ‌روشهای‌عددی‌معادلات‌جریان‌غیر ‌خطی، ‌غیر ‌معادلات‌خطی‌و ‌دستگاه های‌ها،

‌شار‌و‌شرایط‌مرزی‌حل‌معادله‌اویلر.‌-های‌تفکیک‌اختلاف‌تفکیک‌شار،‌روش
 های‌کرانک‌نیکلسون،‌دفورت‌فرانکل،‌باکس.های‌عددی‌معادلات‌لایه‌مرزی،‌شکل‌کلی‌معادلات،‌روشروش -3

‌های‌جدایش.های‌معکوس،‌جریانهای‌مرزی،‌روشانتقال‌دستگاه‌مختصات‌برای‌لایه‌ -4
‌معادروش -5 ‌برای ‌عددی ‌های ‌ناویر ‌روش‌-لات ‌روشاستوکس، ‌وارمینگ، ‌بیم های‌ضمنی،‌های‌مک‌کورمک،

‌تابع‌جریان.‌-ورتیسیته‌
‌مباحث‌و‌کاربردهای‌پیشرفته. -6
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. J. Tannehill, D. Anderson, and R. Pletcher, Computational Fluid Mechanics and Heat 

Transfer, 2
nd

 Edition, Taylor & Francis, 1997. 

2. S. Patankar, Numerical Heat Transfer and Fluid Flow, 1
st
 Edition, Taylor & Francis, 

1989. 

3. H. W. Oh, Computational Fluid Dynamics, Engineering Education System, 2010.  

4. H. K. Versteeg, and W. Malalasekera, An Introduction to Computational Fluid Dynamics‌
–‌ the Finite Volume Method, Longma Group Ltd, 2007. 

5. T. J. Chung, Computational Fluid Dynamics, Cambridge University Press, 2002. 

6. K. A. Hoffmann, and S. T. Chiang, Computational Fluid Dynamics, 3
rd

 Edition, 

Engineering Education System, 1998. 

7. J. D. Mueller, Essentials of Computational Fluid Dynamics, CRC Press, 2015. 

8. A. Sharma, Introduction to Computational Fluid Dynamics: Development, Application 

and Analysis, John Wiley & Sons, 2016. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=John%20Tannehill
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_3?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Dale%20Anderson
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Richard%20Pletcher
http://www.google.com/url?sa=t&rct=j&q=an+introduction+to+computational+fluid+dynamics+versteeg+&source=web&cd=1&ved=0CB0QFjAA&url=http%3A%2F%2Fwww.scribd.com%2Fdoc%2F7504135%2FAn-Introduction-to-Computational-Fluid-Dynamics-Versteeg&ei=NXzTTsy7HciKhQe06fSvDQ&usg=AFQjCNF_CWAu9eQqkJUzM6il6vldUNm4lA
http://www.google.com/url?sa=t&rct=j&q=an+introduction+to+computational+fluid+dynamics+versteeg+&source=web&cd=1&ved=0CB0QFjAA&url=http%3A%2F%2Fwww.scribd.com%2Fdoc%2F7504135%2FAn-Introduction-to-Computational-Fluid-Dynamics-Versteeg&ei=NXzTTsy7HciKhQe06fSvDQ&usg=AFQjCNF_CWAu9eQqkJUzM6il6vldUNm4lA
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22T.+J.+Chung%22
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Klaus%20A.%20Hoffmann
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Steve%20T.%20Chiang
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 دینامیک گازهای پیشرفته

(Advanced Gas Dynamics) 

 

‌‌3اد واحد نظری:تعد
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌تراکم‌پذیر‌جهت‌طراحی‌خطوط‌لوله‌گاز،‌طراحی‌شیپوره‌و‌‌مباحث‌پیشرفته‌در‌جریانهدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌
‌است.های‌جت‌و‌سطوح‌آیرودینامیکی‌‌ها،‌موتور‌پخشنده‌موشک

‌
 رئوس مطالب:

 های‌زیر‌صوت‌و‌فراصوت،‌عدد‌ماخ.‌سرعت‌صوت،‌جریان،‌انتشار‌موج‌در‌محیط‌تراکم‌پذیر -1

‌ضربه‌موج‌ -2 ‌ضربه‌های ‌موج ‌تشکیل ‌عمودی، ‌ضربه‌ای ‌موج ‌حرکت ‌معادلات ‌عمودی، ‌موج‌ای ‌عمودی، های‌‌ای
 ای‌عمودی‌منعکس‌شده.‌های‌ضربه‌ای‌عمودی‌متحرک،‌موج‌ضربه

 جریان‌همراه‌با‌انتقال‌حرارت،‌معادلات‌حاکم،‌نمودار‌ریلی،‌انتقال‌حرارت‌در‌مجرای‌بدون‌اصطکاک.‌ -3

 ای‌مخروطی.‌های‌ضربه‌ای‌مایل،‌موج‌معادلات‌حرکت،‌انعکاسات‌موج‌ضربه،‌ای‌مایل‌های‌ضربهموج‌ -4

‌تراکم‌ -5 ‌ترمودینامیکی، ‌ملاحظات ‌مایر، ‌پرانتل ‌انبساط‌جریان ‌و ‌بادبزن‌‌ها ‌برای ‌جریان ‌معادلات ‌تدریجی، های
 انبساطی‌پرانتل‌مایر،‌جریان‌پرانتل‌مایر‌در‌یک‌تراکم‌آرام،‌حداکثر‌زاویه‌چرخش‌در‌جریان‌پرانتل‌مایر.

‌شکل‌انتگرالی‌ -6 ‌معادلات‌اساسی‌به ‌نظریه، ‌کرنش‌برشی، ‌دوران‌و ‌انعکاس‌امواج‌‌نرخ ‌حرکت‌امواج، ‌ کوروکو،
 ها.انبساطی‌و‌تراکمی،‌روش‌مشخصه

7- ‌ ‌کاربردها، ‌تونل‌باد‌‌-‌عملکرد‌شیپوره‌همگراجریان‌پتانسیل‌و‌آنالیز‌بالک‌خطی‌شده‌در‌جریان‌فراصوت، واگرا،
 ‌‌.موجدیفیوزر‌فراصوت‌‌،واگرا،‌لوله‌ضربه‌و‌جریان‌یک‌بعدی‌ناپایدار‌-‌فراصوت،‌دیفیوزر‌فراصوت‌همگرا

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:

1. V. Babu, Fundamentals of Gas Dynamics, 2
nd

 Edition, John Wiley & Sons, 2020. 

2. E. Rathakrishnan, Applied Gas Dynamics, 2
nd

 Edition, John Wiley & Sons, 2019. 

3. A.  Achterberg, Gas Dynamics, Springer, 2016. 

4. H. W. Liepmann, Elements of Gasdynamics, Dover Publications, 2013. 

5. M. A. Saad, Compressible Fluid Flow, 2
nd

 Edition, Pearson, 2020. 

6. E. Rathakrishnan, Gas Dynamics, PHI Learning, 2017. 

 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 ذرات معلق

(Aerosols) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌سازی‌یهشب‌یادگیری،‌‌یالنشست‌و‌بازپخش‌ذرات‌معلق‌در‌س‌یی،اصول‌حاکم‌بر‌جابجا‌یادگیریهدف‌از‌این‌درس‌
‌س‌یعدد ‌آشنا‌یالذرات‌معلق‌در ‌حوزه‌ییو ‌ز‌یصنعت‌یها‌با ‌آن‌نقش‌تع‌یستیو ‌ذرات‌معلق‌در دارند‌‌کننده‌یینکه
‌.باشد‌یم
 

 رئوس مطالب:

‌.کره‌یدرگ‌بر‌رو‌یروین‌ی‌وخزش‌یاناستوکس،‌جر‌یرلزج‌شامل‌معادلات‌ناو‌یالس‌یانبر‌جر‌یمرور -1
‌یفیوژن،د‌ی،حرکت‌براون‌یدرودینامیکی،ه‌یروهایذرات‌معلق‌شامل‌ن‌یالاتس‌یکدر‌مکان‌یهپا‌یمبا‌مفاه‌آشنایی -2

‌ن‌های‌یسممکان ‌ذرات، ‌غ‌یروهاینشست ‌ذرات ‌بر ‌والکترومغناط‌یروهاین‌ی،کرو‌یروارد ‌یروهاین‌یسی
‌.یسترموفورس

‌غیره.و‌‌یمیاییش‌یباندازه،‌غلظت،‌ترک‌یعذرات‌معلق‌از‌لحاظ‌اندازه‌و‌توز‌بندی‌تقسیم -3
‌.دوباره‌یقذرات‌و‌جدا‌شدن‌و‌تعل‌یدنهم‌چسب‌به -4
‌آرام.‌یانحرکت‌و‌نشست‌ذرات‌در‌جر‌یساز‌مدل‌یبرا‌یعدد‌های‌روش -5
‌.غلظت‌ذرات‌یریگ‌و‌اندازه‌یبردار‌نمونه‌یبرا‌یشگاهیآزما‌های‌روش -6
‌فیلتراسیون. -7
‌ی.تنفس‌یستممعلق‌در‌س‌ذرات -8
 ی.معلق‌اتمسفر‌ذرات -9

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌ندارد‌دارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 
 اصلي: منابع

1. S. K. Friedlander, Smoke, Dust And Haze: Fundamentals Of Aerosol Behavior, 2
nd

 

Edition, Oxford University Press, 2000. 

2. W. C. Hinds, Aerosol Technology: Properties, Behavior, And Measurement Of Airborne 

Particles, John Wiley & Sons, 1999.  

3. I. Colbeck, and M. Lazaridis, Aerosol Science Technology And Applications, John Wiley 

& Sons, 2014. 

4. J. Happel, and H. Brenner, Low Reynolds Number Hydrodynamics: With Special 

Applications To Particulate Media, Springer, 1983. 

5. J. Tu, K. Inthavong, and G. Ahmadi, Computational Fluid And Particle Dynamics In The 

Human Respiratory System, Springer, 2013. 

6. O. Boucher, Atmospheric Aerosols Properties And Climate Impacts, Springer, 2015. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 روش المان محدود در انتقال حرارت و سیالات

(Finite Element Method for Heat and Fluid Flow) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌حل‌معادلات‌اساسی‌جریان‌سیال‌و‌انتقال‌حرارت‌هدایتی‌و‌جابجایی‌به‌کمک‌روش‌المان‌
 .محدود‌است

‌
 رئوس مطالب:

‌شیوهمقدمه -1 ‌هدایت‌حرارتی،‌ای‌بر ‌معادله ‌حرارت، ‌انتقال ‌و ‌جریان‌سیال ‌بر ‌معادلات‌حاکم های‌انتقال‌حرارت،
 های‌گسسته‌شده‌پایه.شرایط‌مرزی،‌معرفی‌بعضی‌از‌سیستم

 تغییراتی.های‌وزنی،‌روش‌گالرکین‌و‌روش‌ماندهها،‌روش‌ریتز،‌روش‌باقیانواع‌المان،‌اصول‌اجزاء‌محدود -2

بعدی‌به‌روش‌المان‌محدود،‌دیوار‌همگن،‌دیوار‌تخت،‌دیوار‌با‌سطح‌‌حل‌معادلات‌انتقال‌حرارت‌هدایت‌دائم‌یک -3
 مقطع‌متغیر،‌دیولر‌با‌چشمه‌حرارتی،‌جریان‌در‌یک‌استوانه.

‌مسائل‌صفحهچندبعدحل‌معادلات‌انتقال‌حرارت‌هدایت‌دائم‌ -4 ‌الماندوبعدای‌ی‌به‌روش‌المان‌محدود، ای‌هی،
 ی،‌مسائل‌با‌تقارن‌محوری.بعد‌سهمثلثی‌و‌مستطیلی،‌مسائل‌

‌یک -5 ‌مسائل ‌کلی، ‌گرمایی ‌ظرفیت ‌سیستم ‌محدود، ‌المان ‌روش ‌به ‌گذرا ‌هدایت ‌حرارت ‌هدایت‌‌انتقال بعدی،
 ی،‌مسائل‌تغییر‌فاز.چندبعد

 یر‌استوکس.‌بعدی‌و‌دوبعدی،‌حل‌معادلات‌ناو‌حل‌معادلات‌جریان‌سیال‌به‌روش‌المان‌محدود،‌حل‌معادله‌یک -6

های‌حل‌انتقال‌حرارت‌جابجایی‌اجباری‌و‌آزاد،‌شرایط‌پایداری،‌گسسته‌سازی‌مکانی،‌محاسبه‌گام‌مکانی،‌روش -7
 جابجایی‌در‌محیط‌متخلخل.،‌دائم‌و‌گذرا،‌همگرایی‌شبکه،‌جریان‌آرام‌و‌مغشوش

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
 

 



 

235 

 

 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. J. N. Reddy, and D. K. Gartling, The Finite Element Method in Heat Transfer and Fluid 

Dynamics, 3
rd

 Edition, CRC Press, 2010. 

2. J. N. Reddy, An Introduction to the Finite Element Method, McGraw Hill, 2019. 

3. R. W. Lewis, P. Nithiarasu, and K. N. Seetharamu, Fundamentals of the Finite Element 

Method for Heat and Fluid Flow, John Wiley & Sons, 2004. 

4. G. Comini, Finite Element Analysis In Heat Transfer: Basic Formulation & Linear 

Problems, CRC Press, 2018. 

5. D. Kuzmin, and J. Hamalainen, Finite Element Methods for Computational Fluid 

Dynamics: A Practical Guide, SIAM, 2014. 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 سوخت و احتراق پیشرفته

(Advanced Fuel & Combustion) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌ ‌فراگیری ‌درس ‌این ‌از ‌‌جریانهدف ‌واکنشی ‌زمینه‌باهای ‌تعامل ‌سیالات،‌‌مطالعه ‌دینامیک ‌قبیل ‌از ‌مختلف های
 است.‌های‌انتقالی‌مولکولی‌فرایند‌و‌ترمودینامیک،‌سینتیک‌شیمیایی

‌
 رئوس مطالب:

 های‌اساسی.‌مقدمه،‌تعاریف‌و‌پدیده -1

‌احتراق -2 ‌فرایندهای ‌ترمودینامیک ،‌ ‌ترمودینامیک، ‌واکنشقوانین ‌تشکیل، ‌آدیاباتیک‌‌آنتالپی ‌دمای ‌احتراقی، های
 شعله،‌تابع‌گیبس‌و‌تعادل‌شیمیایی.

 ،‌تقریب‌حالت‌دائم.ن‌نیمه‌عمر،‌مکانیزم‌سینتیکهای‌مقدماتی،‌زماسینتیک‌شیمیایی،‌نرخ‌واکنش،‌واکنش -3

 مایع،‌تبخیر‌قطره.‌-‌انتقال‌جرم،‌قوانین‌انتقال‌جرم،‌بقا‌اجزا،‌مساله‌استفان،‌شرایط‌مرزی‌فصل‌مشترک‌بخار -4

‌رنکین‌ -5 ‌رابطه ‌معادلات‌حاکم، ‌احتراق، ‌موج ‌نقاط‌چپمن‌‌-انتشار  Chapman – Jougetژوگت‌)‌-هوگونیوت،

Points.موج‌دتونیشن،‌موج‌دفلگریشن،‌واکنش‌اشتعال‌،) 

 له.های‌عددی،‌ساختارهای‌شعتحلیل‌زلدوویچ‌برای‌انتشار‌شعله،‌سرعت‌شعله،‌حل،‌مخلوط‌آرامهای‌پیششعله -6

 های‌غیر‌پیش‌آمیخته‌جت‌آرام.های‌غیر‌پیش‌آمیخته‌جریان‌متقابل،‌شعلههای‌غیر‌پیش‌آمیخته‌آرام،‌شعلهشعله -7

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد
 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
 

‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. K. K. Kuo, Principles of Combustion, 2

nd
 Edition, Wiley-Interscience, 2005. 

2. I. Glassman, R. Yetter, and N. G. Glumac, Combustion, 5
th

 Edition, Academic Press, 

2014. 
3. S. Turns, An Introduction to Combustion: Concepts and Applications, 3

rd
 Edition, 

McGraw-Hill, 2011. 

4. F. A. Williams, Combustion Theory, 2
nd

 Edition, Taylor & Francis Limited, 2019. 

 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Kenneth%20Kuan-yun%20Kuo
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Stephen%20Turns
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Forman%20A.%20Williams
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های انرژیسیستم

(Energy Systems) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

های‌تبدیل‌انرژی‌و‌نیز‌روش‌ها‌آنبینی‌انواع‌انرژی‌و‌کاربردهای‌فراگیری‌اصول‌ارزیابی‌و‌پیشهدف‌از‌این‌درس‌

 .است
‌

 رئوس مطالب:

 های‌تبدیل‌انرژی.در‌بعضی‌سیستم‌ها‌آنهای‌فسیلی،‌قوانین‌بقا،‌بقا‌جرم،‌ممنتم،‌انرژی،‌کاربرهای‌منابع‌انرژی -1

 های‌مکانیکی‌و‌صنعتی.استفاده‌از‌انرژی‌در‌سیستم‌ -2

‌.ها‌و‌کارخانجات‌در‌ساختمان‌یکیو‌الکتر‌یلیفس‌یمصرف‌انرژ‌یها‌شاخص‌یمعرف -3
 .صنعتی‌و‌مکانیکی‌های استفاده‌از‌انرژی‌در‌سیستم -4

 یکی(،‌تولید‌انرژی‌الکتریکی.الکترومکانهای‌تولید‌انرژی‌گرمایی،‌تولید‌انرژی‌مکانیکی‌)چرخه‌قدرت‌و‌مبدل‌ -5

در‌کاربردهای‌صنعتی‌‌سازی‌انرژی‌یرهذخالکتریکی،‌‌-مکانیکی‌‌-سازی‌انرژی‌گرمایی‌‌یرهذخسازی‌انرژی،‌ذخیره -6
 و‌نیروگاهی.

‌سیستمهای‌بهینهروش -7 ‌سیستمسازی‌مصرف‌انرژی‌در ‌سیستمها، ‌مکانیکی‌و‌های‌انرژی‌فسیلی، های‌گرمایی،
 الکتریکی.

گرمایی،‌هیدروژن‌و‌پیل‌سوختی،‌‌ینزمهای‌انرژی‌خورشیدی،‌انرژی‌باد،‌یر،‌سیستمپذ‌یدتجدهای‌انرژی‌سیستم -8
 گرمایی.‌ینزمتوده،‌باد‌و‌‌یستز

های‌اقتصادی‌و‌فنی،‌مبانی‌شناسی‌تهیه‌تراز‌انرژی‌سیستممبانی‌اقتصاد‌انرژی،‌مبانی‌اقتصادی‌و‌تعاریف،‌روش -9
 های‌محاسبات‌اقتصادی‌در‌انرژی،‌روش‌استاتیک‌و‌روش‌پویا.روش

 
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 اصلي: منابع
1. G. Boyle, Renewable Energy: Power for a Sustainable Future, 3

rd
 Edition,‌ OUP Oxford, 

2012. 

2. B. Sorensen, Renewable Energy: Physics, Engineering, Environmental Impacts, 

Economics and Planning, 5
th

 Edition, Academic Press, 2017. 

3. I. Dincer, M. Rosen, P. Ahmadi, Optimization of Energy Systems, John Wiley & Sons 

Ltd., 2017. 

4. S. Kalogirou, Solar Energy Engineering - Processes and Systems, Elsevier, 2009. 

5. I. Dincer, Comprehensive Energy Systems, Elsevier, 2018. 

6. H. Lund, Renewable Energy Systems: A Smart Energy Systems Approach to the Choice 

and Modeling of 100% Renewable Solutions, Academic Press, 2014. 

7. Z. Salameh, Renewable Energy System Design, Academic Press, 2014. 

 

 

‌  

http://www.amazon.co.uk/Godfrey-Boyle/e/B001IOFC78/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 طراحي توربوماشین پیشرفته

(Advanced Design of Turbomachines) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌هیدرولیکی‌و‌تراکم‌پمپها‌و‌فراگیری‌طراحی‌ترموهیدرولیکی‌و‌اجزای‌مکانیکی‌انواع‌توربین‌هدف‌از‌این‌درس
 است.ها‌ها‌و‌دمندهپذیر،‌کمپرسورها،‌فن

‌
 رئوس مطالب:

‌های‌گریز‌از‌مرکزطراحی‌توربوماشین -1 ‌روش‌قوس‌، ‌طراحی‌پروانه‌با ‌تعیین‌ابعاد‌اصلی‌پروانه، روش‌یک‌بعدی،
ساکن،‌طراحی‌محور‌و‌های‌دایره‌و‌روش‌نقطه‌به‌نقطه،‌روش‌طراحی‌گردابه‌آزاد،‌طراحی‌جمع‌کننده،‌طراحی‌پره

 های‌گریز‌از‌مرکز.متعلقات‌مربوطه،‌طراحی‌فن

‌تعیین‌ابعاد‌طراحی‌توربوماشین -2 ‌پروانه، ‌فرض‌جریان‌پتانسیل‌در ‌رسم‌خطوط‌جریان‌با ‌مرکز، ‌از ‌گریز های‌غیر
 ز.های‌غیر‌گریز‌از‌مرکاصلی‌پروانه،‌طراحی‌با‌استفاده‌از‌روش‌مثلث‌خطا،‌طراحی‌دیفیوزر‌برای‌توربوماشین

‌توربوماشین -3 ‌ایرفویلطراحی ‌مقاطع ‌بررسی ‌محوری، ‌جریان ‌پرههای ‌ردیف ‌بین ‌سیال ‌حرکت ‌و‌ها، ‌ساکن های
 بال،‌بررسی‌واماندگی‌و‌سرج.‌آیرودینامیکی‌با‌استفاده‌از‌نظریهمتحرک،‌کاربرد‌روش‌یک‌بعدی‌و‌روش‌

عادلات‌اساسی،‌تحلیل‌جریان‌غیر‌های‌محوری‌و‌گریز‌از‌مرکز،‌بیان‌مجریان‌دوبعدی‌و‌سه‌بعدی‌در‌توربوماشین -4
 های‌و‌کمپرسورهای‌موتور‌جت.ها،‌اصطکاک‌سیال،‌جریان‌در‌توربینلزج‌در‌پره

 های‌پلتن،‌فرانسیس،‌کاپلان‌و‌حبابی.های‌هیدرولیکی،‌طراحی‌توربینتوربین -5

های‌بادی‌محور‌ربینهای‌بادی،‌طراحی‌توای‌بر‌انرژی‌حاصل‌از‌باد،‌معرفی‌انواع‌توربینهای‌بادی،‌مقدمهتوربین -6
 های‌بادی‌محور‌عمودی.افقی،‌طراحی‌توربین

 ها.های‌توروبوماشینای‌بر‌دینامیک‌سیالات‌محاسباتی‌در‌طراحی‌پرهمقدمه -7

 
 روش ارزیابي: 

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. S. L. Dixon, Fluid Mechanics, Thermodynamics of Turbomachinery, 6

th
 Edition, 

ButterHeinem ST, 2010. 

2. D. G. Wilson, and T. Korakianitis, Design of High Efficiency Turbomachinery and Gas 

Turbines, 2
nd

 Edition, MIT Press, 2014. 

3. R. S. R. Gorla, and A. A. Khan, Turbomachinery: Design and Theory, 1
st
 Edition, CRC 

Press, 2003.  

4. J. H. Horlock, Axial Flow Compressors: Fluid Mechanics and Thermodynamics, 

Butterworths Scientific, 1990. 

5. G. F. Wislicenus, Fluid Mechanics of Turbomachinery, 2
nd

 Edition, Dover Publications, 

1965. 

6. S. Lazarkiewicz, and A.T. Troskolanski, Impeller Pumps, Pergamon Press, 1965. 

7. S. K. Saha, H. Ranjan, M. S. Emani, and A. K. Bharti, Two-Phase Heat Transfer 

Enhancement, Springer, 2019. 

8. M. M. Shah, Two-Phase Heat Transfer, John Wiley & Sons, 2021. 

‌  

http://www.amazon.com/J.-H.-Horlock/e/B001HPL614/ref=ntt_athr_dp_pel_1
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=George%20Friedrich%20Wislicenus
http://www.amazon.co.uk/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&search-alias=books-uk&field-author=S.%20Lazarkiewicz
http://www.amazon.co.uk/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&search-alias=books-uk&field-author=A.T.%20Troskolanski
http://openlibrary.org/publishers/Pergamon_Press
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 زیست کنترل آلودگي محیط

(Environmental Pollution Control) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌این‌درس‌ ‌تخریبی‌آلایندهفراگیری‌هدف‌از ‌طراحی‌سامانه‌یطمحهای‌‌اثر ‌مصارف‌منابع‌انرژی، های‌زیست‌ناشی‌از
‌است.‌کنترل‌آلودگی‌هوا‌و‌حذف‌گازهای‌آلاینده‌

‌
 رئوس مطالب:

‌انواع‌آلاینده‌مروری -1 ‌تأث‌بر‌آلودگی‌هوا، ‌استانداردهای‌موجود، ‌منابع‌تولید، ‌بر‌سلامت‌انسان‌و‌آلاینده‌یراتها،  ها

‌.های‌کنترل‌آلودگی‌هوا‌ها،‌معیارهای‌انتخاب‌سیستم‌آلاینده‌یبند‌دسته ،اقتصادی‌آلودگی‌هوا‌یراتتأث
‌اثرات‌ -2 ‌منابع‌‌یطمحبر‌‌ها‌آنآلودگی‌هوا، ‌استانداردها، گیری‌میزان‌آلودگی‌های‌اندازههوا،‌روش‌کننده‌آلودهزیست،

 هوا.‌های‌کنترل‌آلودگیهوا‌و‌روش

3- ‌ ‌اثرات‌ها‌کننده‌آلودهآلودگی‌آب، ‌اندازه‌ها‌آنی‌آب‌و ‌محیط، ‌روشبر گیری‌میزان‌های‌اندازهگیری‌آلودگی‌آب،
 های‌بزرگ،‌آلودگی‌صوتی،‌منابع‌صدا.های‌صنعتی‌در‌اطراف‌شهرآلودگی‌آب،‌آلودگی‌آب

ین‌و‌چرخه‌مواد‌در‌جو‌زمین،‌انتقال‌زیست،‌تراز‌تشعشعات‌و‌مواد‌گازی‌در‌جو‌زمین،‌تراز‌انرژی‌زم‌یطمحانرژی‌و‌‌ -4
 و‌انباشت‌مواد‌آلاینده‌در‌هنگام‌تولید.

 .ها‌پمپ ها‌و‌ها،‌دمنده‌انتخاب‌و‌قوانین‌مربوط‌به‌فنهای‌انتقال‌و‌تهویه‌مطبوع‌صنعتی،‌‌طراحی‌شبکه -5

 .های‌هوا‌کنترل‌منابع‌تولید‌آلاینده‌یها‌روشو‌‌های‌گازی‌های‌کنترل‌آلاینده‌سامانهاصول‌طراحی‌و‌انتخاب‌ -6

‌و -7 ‌طراحی ‌سیستم‌اصول ‌جامد‌انتخاب ‌ذرات ‌کنترل ‌های ‌پراکنش‌آلایندهساز‌مدل، ‌اتمسفر،‌‌‌ی ‌در ‌صنعتی های
 ها،‌تغییر‌ساختار‌تولید‌و‌مصرف‌انرژی.کنترل‌پخش‌مواد‌آلاینده‌در‌بخش‌انرژی،‌اصلاح‌سوخت

‌
 روش ارزیابي:

‌ 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي: 

1. D. Cooper, Air Pollution Control: A Design Approach, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill Book 

Co., 2002. 

2. F. Harris, Human–Environment Interactions, John Wiley & Sons, 2012. 

3. F. Agaraly, Environmental Pollution, Elsevier, 2005. 

4. L. Schrattenholzer, A. Miketa, K. Riahi, and R. A. Roehr, Achieving a Sustainable 

Global Energy System, Edward Elgar, 2004. 

5. F. Garzia, F. Fiamingo, and G. M. Veca, Energy Management using Genetic Algorithms, 

WIT Press, 2003. 

6. C. A. Brebbia, and I. Sakellaris, Energy and the Environment, WIT Press, 2003. 

7. Jr. W. Eckenfelder, Industrial Water Pollution Control, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill, 1999. 

8. W. Licht, Air Pollution Control Engineering, 2
nd

 Edition, CRC Press, 1988. 

9. E. E. Michaelides, Energy, the Environment, and Sustainability, CRC Press, 2018.  

10. K. Wark, C. F. Warner, and  W. T. Davis, Air Pollution: its Origin and Control, 

Addison-Wesley, 1998. 
 

‌  

http://w3.uniroma1.it/garzia/pubblicazioni/conferenze_internazionali/Energy%20management%20using%20genetic%20algorithms.pdf
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22C.+A.+Brebbia%22&source=gbs_metadata_r&cad=7
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22I.+Sakellaris%22&source=gbs_metadata_r&cad=7
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Jr.%2CW.%20Eckenfelder
http://www.amazon.com/William-Licht/e/B001KI60QY/ref=ntt_athr_dp_pel_1
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های مرزیلایه

(Boundary Layers) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌حل‌تحلیلی‌و‌مرزی‌ناشی‌از‌حرکت‌سیال‌لزج‌در‌مجاورت‌سطوح‌و‌روش‌یهلااین‌درس‌مطالعه‌تشکیل‌هدف‌از‌
‌است.‌ها‌آنعددی‌معادلات‌حاکم‌بر‌

‌
 رئوس مطالب:

‌مرزی‌روی‌سطوح.‌یهلایوتنی،‌تشکیل‌ن‌یرغاصول‌حرکت‌سیال‌لزج،‌تاریخچه،‌معرفی‌سیالات‌نیوتنی‌و‌ -1
‌طبقه -2 ‌جریان‌سیال، ‌بر ‌معادلات‌معادلات‌حاکم ‌ورتیسیته،‌بندی‌معادلات، ‌معادله ‌انرژی، ‌و ‌مومنتم ‌بقا ‌جرم، بقا

‌فرم ‌شرایط‌مرزی، ‌فرضیات‌‌-های‌ساده‌معادلات‌ناویر‌معادله‌تابع‌جریان، ‌معادلات‌اویلر، مرزی،‌‌یهلااستوکس،
 مرزی،‌انتخاب‌دستگاه‌مختصات،‌قوانین‌بقا‌در‌مختصات‌منحنی‌الخط‌متعامد.‌یهلامعادلات‌

ی،‌حل‌تشابهی،‌استخراج‌معادلات‌دیفرانسیلی‌معمولی،‌حل‌ساز‌بعد‌یبمرزی‌تراکم‌ناپذیر،‌معادلات‌حاکم‌و‌‌یهلا -3
مرزی‌‌یهلادر‌حل‌معادلات،‌‌Thwaitesانتگرالی،‌روش‌‌-ی،‌معادله‌مومنتم‌تشابه‌یرغهای‌مرزی‌بلازیوس،‌لایه
 های‌مرزی‌مرتبه‌دوم.رای‌لایهبسط‌مجانبی‌ب‌داخلی‌و‌خارجی،‌استفاده‌از‌نظریه‌مرتبه‌دوم،‌حل

‌معادلات‌‌یهلا -4 ‌روابط‌کروکو‌یهلامرزی‌تراکم‌پذیر، ‌انتقال‌معادلات‌‌-مرزی‌تراکم‌پذیر، مرزی‌تراکم‌‌یهلابوسمن،
 مرزی‌تراکم‌پذیر‌با‌گرادیان‌فشار.‌یهلامرزی‌حرارتی‌روی‌صفحه‌تخت،‌‌یهلاپذیر،‌

 های‌اختلاف‌محدود‌فشرده.روشمرزی،‌روش‌کلر‌باکس،‌‌یهلاهای‌حل‌عددی‌معادلات‌روش -5

‌حل -6 ‌تشابهی‌برای‌مسائل‌نمونه ‌جریان‌‌یهلاهای‌تحلیلی‌و ‌جریان‌گوشه،‌‌یهلامرزی، ‌تخت، مرزی‌روی‌صفحه
 های‌آزاد‌برشی،‌جریان‌سکون،‌جریان‌اکمن.جریان‌روی‌استوانه،‌جریان

7- ‌ ‌ویژگی‌یهلاجریان ‌آشفته، ‌مرزی ‌مغشوش، ‌به ‌آرام ‌از ‌انتقال ‌آشفته، ‌جریان ‌رینولدز،‌های ‌گیری ‌متوسط مفهوم
 مرزی‌صفحه‌تخت.‌یهلاهای‌نیمه‌تجربی‌جریان‌در‌لایه‌برشی،‌جت،‌دنباله،‌کانال‌دوبعدی‌و‌‌هینظر

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 
 منابع اصلي:

1. H. Schlichting, and K. Gersten, Boundary-Layer Theory, Springer, 2016. 

2. F. M. White, Viscous Fluid Flow, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill, 2013. 

3. R. L. Panton, Incompressible Flow, 4
th

  Edition, Wiley, 2013. 

4. T. Cebeci, and J. Cousteix, Modeling and Computation of Boundary-Layer Flow,  

2
nd

 Edition, Springer, 2005.

5. D. F. Rogers, Laminar Flow Analysis, Cambridge University Press, 1992.

6. F. S. Sherman, Viscous Flow, McGraw-Hill, 1990. 

7. L. Rosenhead, Laminar Boundary Layers, Dover Publication, 1988. 

8. T. Cebeci, and P. Bradshaw, Momentum Transfer in Boundary Layers, McGraw-Hill, 

1977. 

9. G. V. Lachmann, Boundary Layer And Flow Control: Its Principles And Application, 

Elsevier, 2014.

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=L.%20Rosenhead
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 های حرارتي پیشرفتهمبدل

(Advanced Heat Exchangers) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌پوسته،‌–‌لوله‌های‌مبدل‌شامل‌حرارتی‌های‌مبدل‌مختلف‌انواع‌طراحی‌و‌ها‌هدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌عملکرد‌مبدل
‌است.‌بخار‌یها‌مبدل‌و‌چگالنده‌فشرده،‌ای،‌صفحه

‌
 رئوس مطالب:

 ها‌و‌محاسبات‌طراحی.ها،‌معادلات‌اساسی،‌روش:‌آرایش‌مبدلهای‌حرارتی‌های‌پایه‌در‌طراحی‌مبدلروش -1

‌روابط‌انتقال‌حرارت‌روابط‌انتقال‌حرارت‌در‌مبدل -2 ‌روابط‌انتقال‌حرارت‌جابجایی‌اجباری‌)تک‌فاز(، های‌حرارتی،
 های‌حرارتی.ی،‌روابط‌افت‌فشار‌و‌تشکیل‌رسوب‌در‌مبدلدوفاز

‌انواع،‌اجزای‌اصلی،‌محاسبه‌ضریب‌انتقال‌حرارت‌سمت‌لوله‌و‌پوسته،‌تخمین‌‌-های‌لوله‌طراحی‌مبدل -3 پوسته،
 ها.محاسبات‌افت‌فشار‌سمت‌لوله‌و‌پوسته،‌ارتعاش‌لولهاندازه،‌تعیین‌شرایط‌عملکرد،‌

‌مبدل -4 ‌صفحهطراحی ‌حرارتی ‌های ‌و ‌ساختار ‌فشار،‌‌یژگیوای، ‌افت ‌و ‌گرما ‌انتقال ‌محاسبات ‌آرایش‌جریان، ها،
 گیری.های‌طراحی،‌خوردگی‌و‌جرم‌روش

،‌انتقال‌گرما‌و‌افت‌پره‌دارای‌ای‌و‌صفحههای‌لولههای‌حرارتی‌فشرده،‌افزایش‌انتقال‌گرما،‌مبدلطراحی‌مبدل -5
 .پره‌دارای‌ای‌و‌صفحههای‌لولهفشار‌در‌مبدل

‌لوله -6 ‌خارج ‌در ‌چگالش ‌عمودی، ‌سطوح ‌روی ‌بر ‌فیلمی ‌چگالش ‌چگالش، ‌انواع ‌چگالنده، ‌دسته‌طراحی ‌و ‌ها
 یی.چندجزهای‌های‌افقی،‌چگالش‌در‌سیستمها،‌چگالش‌در‌داخل‌لولهلوله

های‌بخار‌های‌طراحی،‌دیگها،‌روشبندی،‌توزیع‌دما،‌محدودیتبخار،‌دسته‌های‌حرارتیطراحی‌و‌عملکرد‌مبدل -7
 ها،‌تبخیر‌فیلم‌مایع،‌تبخیر‌آنی.‌یرکنندهتبخهای‌بخار‌با‌گازهای‌داغ‌خروجی،‌دار،‌دیگمشعل

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. D. Q. Kern, Heat Exchanger Design, Process Heat Transfer, McGraw-Hill International, 

1977. 

2. S. Kakac, H. Liu, and A. Pramuanjaroenkij, Heat Exchangers: Selection, Rating and 

Thermal Design, 3
rd

 Edition, CRC Press, 2012. 

3. R. K. Shah, and D. P. Sekulic, Fundamentals of Heat Exchanger Design, 1
st
 Edition, John 

Wiley & Sons, 2003 

4. T. Kuppan, Heat Exchanger Design Handbook, Marcel Dekker, 2000. 

5. O. Levenspiel, Engineering Flow And Heat Exchange, Springer, 2014. 

6. S. Kakac, H. Liu, and A. Pramuanjaroenkij, Heat Exchangers: Selection, Rating, and 

Thermal Design, CRC press, 2020. 

‌  

http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22R.+K.+Shah%22&source=gbs_metadata_r&cad=10
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Du%C5%A1an+P.+Sekuli%C4%87%22&source=gbs_metadata_r&cad=10
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22T.+Kuppan%22&source=gbs_metadata_r&cad=5
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 موتورهای احتراق داخلي پیشرفته

(Advanced Internal Combustion Engine) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

های‌عملکرد‌و‌طراحی‌موتورهای‌احتراق‌داخلی‌بنزینی،‌دیزلی‌و‌‌هدف‌از‌این‌درس‌تجزیه‌و‌تحلیل‌اساسی‌مشخصه
 .‌گاز‌سوز‌است

‌
 رئوس مطالب:

 محاسبات‌آن،‌تجزیه‌و‌تحلیل‌فرایندهای‌موتور.‌،‌سوخت‌وهای‌نظریچرخه،‌یاد‌آوری -1

‌سوپاپ -2 ‌در ‌جریان ‌حرکت‌پیستون، ‌با ‌موتور ‌جریان‌درون ‌موتورهای‌احتراق‌داخلی، ‌جریان‌سیال‌در ها،‌مطالعه
 جریان‌در‌مانیفلدها.

ارت‌و‌تجزیه‌و‌تحلیل‌احتراق‌در‌موتورهای‌احتراق‌داخلی‌مختلف،‌انتقال‌حرارت‌در‌داخل‌موتور،‌تحلیل‌انتقال‌حر -3
 های‌حرارتی‌در‌سرسیلندر‌و‌بدنه‌موتور،‌طراحی‌سیستم‌خنک‌کننده‌هوایی‌و‌آبی.تنش

‌بررسی‌انواع‌سوخت -4 ‌موتورهای‌احتراق‌داخلی، ‌موتورهای‌آلودگی‌در ‌در ‌آن‌ها ‌یک‌از ‌میزان‌آلایندگی‌هر ‌و ها
 مختلف.

لنگ‌و‌محفظه‌آن،‌پیستون،‌شاتون،‌دینامیک‌اجزای‌متحرک‌موتور،‌نیروهای‌وارد‌بر‌موتور‌نظیر‌بدنه‌موتور،‌میل‌ -5
 ها،‌بالانس‌موتور،‌بررسی‌مکانیزم‌سوپاپ.سوپاپ

 بررسی‌تجهیزات‌موتور،‌سیستم‌روغنکاری،‌سیستم‌خنک‌کننده،‌سیستم‌سوخت‌پاش. -6

‌روش -7 ‌انواع‌سکوی‌آزمایش، ‌ترمزی‌موتور،‌آزمایش‌موتورهای‌احتراق‌داخلی، ‌بازده های‌اندازه‌گیری‌اصطکاک،
 ها،‌موتورهای‌با‌پیل‌سوختی.گیری‌انتقال‌حرارت‌و‌آلایندهزده‌اندیکاتوری،‌اندازهبازده‌حجمی،‌با

‌
 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد
 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. J. B. Heywood, Internal Combustion Engine Fundamentals, McGraw-Hill, 2018. 

2. C. F. Taylor, The Internal Combustion Engine in Theory and Practice, 2
nd

 Edition, MIT 

Press, 1994.  

3. C. R. Ferguson, and A.T. Kirkpatrick, Internal Combustion Engines: Applied 

Thermosciences, 3
rd

 Edition, John Wiley & Sons, 2015.  

4. W. W. Pulkrabek, Engineering Fundamentals of the Internal Combustion Engine,  

2
nd

 Edition, Prentice Hall, 2004.  

5. J. B. Heywood, and E. Sher, The Two-Stroke Cycle Engine: Its Development,  peration 

and Design, Taylor and Francis, 1999. 

6. L. C. Lichty, Combustion Engines Processes, McGraw-Hill, 1988. 

 

‌  
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 نیروگاه آبي پیشرفته

(Advanced Hydraulic Power Plants) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌ ‌فراگیری ‌درس ‌این ‌از ‌طراحی‌‌روشهدف ‌و ‌انرژی ‌تجدیدپذیر ‌منبع ‌یک ‌عنوان ‌به ‌آب ‌انرژی ‌به ‌دستیابی ‌های
‌.های‌هیدرومکانیکی‌به‌منظور‌استفاده‌از‌این‌انرژی‌استماشین

‌
 رئوس مطالب:

 های‌آبی.تاریخچه‌و‌اهمیت‌انرژی‌آبی‌در‌تولید‌الکتریسیته،‌مزایا‌و‌معایب‌نیروگاه‌،‌مقدمه -1

آبی،‌پتانسل‌انرژی‌ذخیره‌شده،‌فشار‌و‌میزان‌دبی‌جریان‌آب،‌منابع‌آبی‌در‌جهان‌و‌منابع‌آبی،‌انرژی‌آبی،‌منابع‌ -2
 ایران،‌وضعیت‌فعلی‌تولدی‌انرژی‌آب‌در‌ایران‌و‌جهان.

 های‌آبی.بررسی‌هیدرولوژیکی‌و‌زمین‌شناسی‌جهت‌انتخاب‌محل‌نیروگاه -3

‌نیروگاه -4 ‌بندی ‌نیروگاهطبقه ‌آبی، ‌نیرو به نیاز بدون آبی هایهای سد،‌ پشت حوضچه با همراه آبی هایگاهحوضچه،
 کم.‌ ارتفاع با آبی متوسط،‌نیروگاه ارتفاع با آبی زیاد،‌نیروگاه ارتفاع با آبی بار،‌نیروگاه بیشینه های‌نیروگاه

‌توربینطراحی‌ماشین -5 ‌انواع ‌تاسیسات‌توربینهای‌هیدرومکانیکی، ‌آنها، ‌مقایسه ‌و ‌توربینها ‌طراحی های‌آبی‌‌ها،
 جریان‌محوری‌و‌جریان‌مختلط.‌جریان‌شعاعی،

‌نیروگاه -6 ‌طراحی ‌در ‌کاویتاسیون ‌نیروگاهپدیده ‌سرعت‌در ‌و ‌فشار ‌کنترل ‌تأسیسات‌برقی‌در‌های‌آبی، های‌آبی،
 های‌آبی.‌نیروگاه

 های‌انتقال.ها،‌انرژی‌شکن،‌لولهسدها،‌پایداری،‌اصول‌کلی‌طراحی،‌سرریزها،‌دریچه -7

 
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌رمت‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌نداردبازدید: 
‌
‌
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. S. L. Dixon, Fluid Mechanics, Thermodynamics of Turbomachinery, 6

th
 Edition, 

ButterHeinem ST, 2010. 

2. J. Sherman, Hydroelectric Power, Capstone Press, 2004. 

3. R. S. R. Gorla, and A. A. Khan, Turbomachinery: Design and Theory, 1
st
 Edition, CRC 

Press, 2003. 

4. K. Goldsmith, Future Prospect of Hydropower, Water Power and Dam Construction 

U.K. Reed Publishing Group, 1992.  

5. J. S. Gulliver, and R. E. A. Arndt, Hydropower Engineering Handbook, Mcgraw-Hill, 

1990. 

6. V. D. Murty, Turbomachinery: Concepts, Applications, and Design, CRC Press, 2018. 

7. E. Dick, Fundamentals of Turbomachines, Springer, 2015. 

 

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Joseph%20Sherman
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=John%20S.%20Gulliver
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Roger%20E.%20A.%20Arndt
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 هیدروآیرودینامیک

(Hydro-Aerodynamics) 

 

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌واحد عملي:تعداد 

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

سیالات‌در‌حال‌حرکت‌و‌مطالعه‌و‌بررسی‌جریان‌تراکم‌ناپذیر،‌محاسبه‌نیروها‌و‌گشتاورهای‌هدف‌از‌این‌درس‌بررسی‌
 است.‌ناشی‌از‌آن‌بر‌روی‌جسم‌پرنده‌

‌
 رئوس مطالب:

-های‌تراکم‌ناپذیر‌و‌تراکم‌پذیر،‌لایه‌مرزی،‌روشلزج،‌معادلات‌کلی‌جریان‌های‌لزج‌و‌غیرمعادلات‌کلی‌جریان -1

 های‌کلی‌حل‌معادلات‌جریان‌تراکم‌ناپذیر.

آل،‌شرط‌جریان‌آزاد،‌های‌ایدهآل،‌شرایط‌مرزی‌برای‌جریانمعادلات‌بقای‌جرم،‌ممنتم‌و‌انرژی‌برای‌جریان‌ایده -2
 لتز،‌شرایط‌مرزی.ورتیسیته‌و‌گردش،‌جریان‌غیر‌چرخشی،‌قضیه‌هلمهو

‌بعدی‌ایده -3 ‌کوتاجریان‌دو ‌قضیه ‌دایروی، ‌غیر ‌دایروی‌و ‌استوانه ‌سیرکولیشن‌در ‌جریان‌با ‌بال، -آل‌روی‌مقطع
 ایرفویل‌نازک.‌ها،‌نظریهولیشن،‌شرط‌کوتا‌در‌بالژگوفسکی‌و‌مسئله‌سیرک

های‌ساده‌و‌مختلط‌جریاناعداد‌مختلط،‌پتانسیل‌سرعت،‌توابع‌پتانسیل‌‌وش‌متغیرهای‌مختلط،‌یادآوری‌نظریهر -4
‌جریان‌روی‌استوانه،‌ترکیب‌آن ‌توابع‌پتانسیل‌مختلط، ‌از ‌استفاده ‌با ‌تعیین‌نیروی‌برآ ‌و ‌توزیع‌فشار ‌محاسبه ها،

 شوارتس‌کریستوفل،‌نگاشت‌ژکوفسکی.‌های‌ساده،‌نگاشتنگاشت

ل‌نازک‌دوبعدی‌ی‌بااختلال‌کوچک‌برا‌نظریهای‌تراکم‌ناپذیر،‌روش‌اختلال‌کوچک‌در‌حل‌جریان‌روش‌نظری -5
 اختلال‌کوچک‌برای‌اجسام‌باریک.‌و‌محدود،‌روش‌نظری

 روش‌عددی‌پانل. -6

‌حل‌عددی‌جریانهای‌حل‌عددی‌جریانروش -7 ‌ناپذیر، ‌حل‌عددی‌های‌تراکم ‌تراکم‌ناپذیر، ‌غیرلزج های‌لزج‌و
 های‌دائم‌و‌غیر‌دائم‌تراکم‌ناپذیر.جریان

 
 روش ارزیابي:

‌ 

‌پروژه‌مون‌نهاییآز‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌دارد

 

‌نداردبازدید: 
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

‌
 :منابع اصلي

1. K. Karamcheti, Principles of Ideal-Fluid Aerodynamics, 2
nd

 Edition, Krieger Pulication 

Company, 1980. 

2. R. L. Panton, Incompressible Flow, 4
th

 Edition, Wiley, 2013. 

3. L. Prandtl, and O. G. Tietjens, Fundamentals of Hydro and Aeromechanics, Dover 

Publications, 2011. 

4. J. Katz, and A. Plotkin, Low-Speed Aerodynamics, 2
nd

 Edition, Cambridge University 

Press, 2001. 

5. J. D. Anderson, Fundamentals of Aerodynamics, 3
rd

 Edition, McGraw-Hill, 2001. 

6. J. J. Chattot, and M. M. Hafez, Theoretical And Applied Aerodynamics, Springer, 2015. 

7. M. Kaushik, Theoretical And Experimental Aerodynamics, Springer, 2019. 

‌  

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=K.%20Karamcheti
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=Ludwig%20Prandtl
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_2?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=O.%20G.%20Tietjens
http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=John%20D.%20Anderson
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 کاری هیدرودینامیک روغن

(Lubrication Hydrodynamics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس: 

‌حل‌های‌روش‌و‌ها‌یاتاقان‌بر‌حاکم‌معادلات‌همراه‌به‌ها‌انواع‌یاتاقان‌یکار‌روغناصول‌‌یریهدف‌از‌این‌درس‌فراگ
 .‌تاس‌معادلات

‌
 رئوس مطالب:

‌انواع‌ -1 ‌روغن، ‌اهمیت‌روان‌کاراصطکاک‌آب‌و ‌مفاهیم‌و ‌اصطکاک‌جامد، ‌هیدرودینامیک‌روغنی، ‌نظریهکاری،
 یرقابل‌تراکم.غرینولدز،‌معادله‌رینولدز،‌هیدرودینامیک‌اشکال‌ساده،‌جریان‌سیال‌قابل‌تراکم‌و‌جریان‌

 های‌محدود.های‌کوتاه‌و‌طولانی،‌یاتاقانهای‌مدور،‌شکل‌و‌فشار‌فیلم‌روغن،‌یاتاقانهای‌گرد،‌یاتاقانیاتاقان -2

 ای‌و‌حل.معادله‌رینولدز‌در‌دستگاه‌استوانههای‌پایه،‌های‌محوری،‌انواع،‌مشخصات‌و‌فرمولیاتاقان -3

،‌فشار‌فیلم‌روغن،‌نیروی‌فیلم‌روغن،‌خطی‌سازی‌نیروی‌فیلم‌‌Oil Whipایداری‌محور‌چرخان،‌مفهوم‌و‌نظریهپ -4
 ها‌با‌چند‌یاتاقان.روغن،‌معادلات‌حرکت،‌حد‌پایداری،‌پایداری‌سیستم

 حل.های‌معادلات‌رینولدز،‌روش،‌های‌عددی‌حل‌معادلاتروش -5

‌افزایش‌دما‌ -6 ‌و ‌گرما ‌تولید ‌ترمودینامیک‌، ‌سرعت‌جریان،‌کار‌روغنمعادلات‌پایه ‌شرایط‌مرزی، ‌بالانس‌نیرو، ی،
 توزیع‌دما‌در‌یاتاقان،‌حل‌عددی.

‌تنشکار‌روغن -7 ‌و ‌مغشوش ‌جریان ‌معادلات ‌مغشوش، ‌مدلی ‌رینولدز، ‌های ‌و ‌جریان ی‌کار‌روغن‌نظریهسازی
 ط،‌توزیع‌سرعت‌مغشوش‌بین‌دو‌سطح،‌معادله‌رینولدز‌مغشوش.‌‌مغشوش‌با‌استفاده‌از‌مدل‌طول‌اختلا

 
 روش ارزیابي:

‌ 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
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 اصلي: منابع
1. B. Hamrock, Fundamentals of Fluid Film Lubrication, McGraw-Hill, 1994. 

2. J. Frene, D. Nicolas, and B. Degueurce, Hydrodynamic Lubrication: Bearings and Thrust 

Bearings, Elsevier, 2014. 

3. M. Khonsari, Applied Tribology - Bearing Design and Lubrication, 2
nd

 Edition, John 

Wiley & Sons, 2008. 

4. K. Ludema, Friction, Wear, Lubrication, A Text Book in Tribology, CRC Press, 1994. 

5. T. Stolarski, Tribology in Machine Design, 1
st
 Edition, Butterworth Heinemann, 2000. 

6. O. Pinkus, and B. Sternlicht, Theory of Hydrodynamic Lubrication, McGraw-Hill, 1961. 

7. D. Dowson, and G. R. Higginson, Elasto-Hydrodynamic Lubrication: International 

Series on Materials Science and Technology, Elsevier, 2014. 

8. D. Bonneau, A. Fatu, and D. Souchet, Mixed Lubrication In Hydrodynamic Bearings, 

London, and John Wiley & Sons, New York: Iste, 2014. 

 ‌  

http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Oscar+Pinkus%22
http://www.google.com/search?tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Beno+Sternlicht%22
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 هیدرولیک پیشرفته

(Advanced Hydraulics) 

‌

‌‌3تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌اختیاری‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌مجاری‌باز،‌یها‌کانال‌جریان‌حل‌و‌ها‌لولههدف‌از‌این‌درس‌فراگیری‌حل‌امواج‌سطحی‌کوتاه،‌بلند‌و‌امواج‌فشاری‌در‌
 .تاس‌دریا‌امواج‌و‌بسته
‌

 رئوس مطالب:

سطح‌مشترک‌دو‌‌معرفی‌موج‌در‌جریان‌با‌سطح‌آزاد،‌امواج‌کوتاه،‌امواج‌بلند،‌موج‌وزشی،‌امواج‌سیل،‌امواج‌در -1
 سیال.

‌تنش‌سطحی،‌ -2 ‌اثر ‌امواج‌سطحی، ‌انتشار ‌دامنه‌کوتاه، ‌امواج‌سطحی‌با ‌مسئله‌کلی‌موج‌سطحی، امواج‌سطحی،
 با‌شکل‌دلخواه،‌پتانسیل‌مختلط‌برای‌امواج‌متحرک،‌امواج‌ایستاده.‌عمق‌کمامواج‌

 ،‌رابطه‌مانینیگ.های‌باز،‌جریان‌یکنواخت‌در‌کانال،‌بهترین‌مقطع‌هیدرولیکیجریان‌در‌کانال -3

‌کانالزجریان‌ -4 ‌فوق‌بحرانی‌در ‌انواع‌پرش‌روبازهای‌یربحرانی‌و ‌منحنی‌آن، ‌مینیمم‌کردن‌انرژی‌مخصوص‌و ،
 هیدرولیکی‌و‌خواص‌آن،‌اثرات‌و‌کاربردهای‌پرش‌هیدرولیکی،‌منحنی‌نیروی‌مخصوص‌و‌سطح‌آب.

5- ‌ ‌تدریجی، ‌تعیین‌کیفی‌پرفیل‌جریان‌متبند‌طبقهجریان‌متغیر ‌استاندارد،‌ی‌جریان، ‌گام ‌مستقیم‌و ‌روش‌گام غیر،
 های‌طبیعی.تعیین‌محل‌پرش‌هیدرولیکی،‌مسائل‌دریاچه،‌کانال‌و‌دو‌دریاچه،‌جریان‌متغیر‌تدریجی‌در‌کانال

‌ای.های‌طبقههای‌غلظت‌و‌معرفی‌جریانمحاسبه‌منحنی‌سطح‌آزاد‌کانال‌با‌جریان‌آزاد،‌جریان‌ -6
‌.فشارشکنها،‌ها،‌کاویتاسیون‌در‌لولهلولهها،‌ضربه‌قوچ‌در‌امواج‌فشاری‌در‌لوله -7
‌

 روش ارزیابي:

 

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌ندارد‌دارد‌دارد‌ندارد

 

‌ندارد بازدید:
‌
‌
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 مکانيکگروه مهندسي 

 منابع اصلي:
1. V. T. Chow, Open Channel Hydrulics, McGraw-Hill, 2009. 

2. T. W. Strum, Open Channel Hydraulics, 2
nd

 Edition, McGraw-Hill, 2010. 

3. G. Currie, Fundamental Mechanics of Fluids, 3
rd 

Edition, Marcel Dekker Inc., 1993. 

4. R. H. French, Open Channel Hydrulic, McGraw-Hill, 1985. 

5. F. M. Henderson, Open Channel Flow, Prentice Hall, 1966. 

6. P. N. Modi, and S. M. Seth, Hydraulics and Fluid Mechanics Including Hydraulics 

Machines, Rajsons Publications Pvt. Ltd., 2019. 

7. I. Popescu, Computational Hydraulics, IWA Publishing, 2014. 

http://www.amazon.com/s/ref=ntt_athr_dp_sr_1?_encoding=UTF8&sort=relevancerank&search-alias=books&ie=UTF8&field-author=R.%20H.%20French
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 فني و مهندسيدانشکده 

 مکانيکگروه مهندسي 

 1سمینار 

(Seminar I)  

‌

‌‌1تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌ندارد‌:ازين شيپ‌الزامی‌–سمینار‌‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

فراگیری‌عملی‌نحوه‌جستجوی‌مطلب‌در‌منابع‌معتبر،‌مرور‌مقالات‌و‌سپس‌ارائه‌یک‌گزارش‌مدون‌هدف‌از‌این‌درس‌
‌شفاهی‌است.‌صورت‌بهاز‌مطالب‌مرور‌شده‌و‌ارائه‌آن‌

‌
 رئوس مطالب:

‌تبیین‌مراحل‌تحقیق‌شامل‌انتخاب‌موضوع،‌تکمیل‌تحقیق،‌گزارش‌و‌ارائه. -1
‌داده‌و‌منابع‌الکترونیکی.‌های‌یگاهجستجوی‌بهینه‌در‌اینترنت،‌پا -2
‌.مکانیکروش‌تحقیق‌در‌علوم‌مهندسی‌و‌ -3
‌.LATEXو‌‌Word MSمربوطه‌مانند‌‌یافزارها‌کار‌با‌نرم‌یسی،نو‌اصول‌گزارش -4
‌.Point Powerمربوطه‌مانند‌‌یافزارها‌ارائه،‌کار‌با‌نرم‌یساز‌اصول‌ارائه‌سمینار،‌نحوه‌آماده -5
‌ها‌و‌مجلات.‌رای‌کنفرانسو‌ارسال‌مقاله‌ب‌یسینو‌اصول‌و‌نکات‌مقاله -6
‌های‌حیاتی،‌نوشتن‌گزارش،‌مقاله‌و‌ارائه‌سمینار.‌اصول‌اخلاقی‌در‌انجام‌تحقیق،‌کار‌با‌داده -7
 .EndNoteمربوطه‌مانند‌‌یافزارها‌مدیریت‌اطلاعات‌علمی،‌کار‌با‌نرم -8

‌
 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌انیم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌ندارد‌ندارد‌دارد

‌
‌نداردبازدید: 

‌‌
 منابع اصلي:  

‌.1388،‌انتشارات‌ارمغان،‌اصول‌تدوین‌نوشتارهای‌علمیب.‌شادگار،‌و‌ع.‌عصاره،‌ .1
 ‌.1389،‌ویراست‌سوم،‌انتشارات‌جلوه،‌شیوه‌ارائه‌مطالب‌علمی‌و‌فنیس.‌م.‌ت.‌رانکوهی،‌ .2
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 2 سمینار

(Seminar II) 

‌

‌‌1تعداد واحد نظری:
‌-‌‌تعداد واحد عملي:

‌ندارد‌حل تمرین:

‌‌1ینارسم‌:ازين شيپ‌الزامی‌–سمینار‌‌نوع درس:

‌
 هدف درس:

‌.باشد‌یتوسط‌دانشجو‌و‌دفاع‌از‌آن‌م‌نامه‌یانپا‌یشنهادیهپ‌یساز‌هدف‌از‌این‌درس‌آماده
‌

 رئوس مطالب:

‌یشنهادیه،‌پ‌1ینارخود‌و‌با‌توجه‌به‌مطالب‌فراگرفته‌شده‌در‌درس‌سم‌یدر‌این‌درس‌دانشجویان‌زیر‌نظر‌استاد‌راهنما
خود،‌در‌حضور‌‌یآن‌به‌استاد‌راهنما‌یلخود‌با‌موضوع‌مشخص‌را‌آماده‌کرده‌و‌در‌انتها‌ضمن‌تحو‌نامه‌یانمربوط‌به‌پا

‌.کنند‌یارائه‌داده‌و‌از‌آن‌دفاع‌م‌یصورت‌شفاه‌را‌به‌یشنهادیهپ‌ده،وی‌و‌یک‌استاد‌داور‌که‌از‌سوی‌گروه‌تعیین‌گردی
‌

 روش ارزیابي:

‌

‌پروژه‌آزمون‌نهایی‌ترم‌نایم‌ارزشیابی‌مستمر

‌دارد‌ندارد‌ندارد‌دارد

‌
‌ندارد بازدید:

‌‌
 منابع اصلي:  

 شود.‌متناسب‌با‌نظر‌استاد‌راهنما‌ارائه‌می

‌  
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‌دروس تطبیقي های‌جدول

‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
‌
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 علت بازنگری برنامه درسي -1
 های‌یشرفتپ‌ینآمده‌و‌همچن‌دست‌به‌یاتروز‌نمودن‌سرفصل‌دروس‌با‌توجه‌به‌تجرب‌به‌ی،برنامه‌درس‌یهدف‌از‌بازنگر‌

‌مهندس‌یجادشدها ‌افزامکانیک‌یدر ‌تنوع‌دادن‌به‌درس‌ها‌یتوانمند‌یش، ‌ارائه‌دروس‌و ‌و‌همچن‌ارائه‌یها‌در ‌ینشده
 .‌باشد‌یم‌ی،مهندس‌تهرش‌ینا‌یبه‌برنامه‌درس‌یدجد‌یاضافه‌نمودن‌دروس‌کاربرد

 

 جداول‌تطب‌اعمال‌تغییرات‌ ‌در ‌بازنگر‌یقیشده ‌مهندس‌ینآخر‌یمطابق‌با بیست‌و‌مصوب‌‌مکانیک‌یسرفصل‌رشته
 است.‌21/4/94ششمین‌جلسه‌شورای‌دانشگاه‌مورخ‌

‌  
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 مکانيکگروه مهندسي 

 اصليدروس  يقيجدول تطب -2

 

‌دروس‌جدید‌دروس‌قدیم
کننده‌‌یاستاد‌بازنگر
‌درس

‌توضیحات
نام‌‌تعداد‌‌واحد‌نام‌درس

‌درس
‌تعداد‌واحد

‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌فرهاد‌حاجی‌ابوطالبی‌‌‌-‌-‌1‌3ریاضیات‌پیشرفته‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌محمد‌حیدری‌‌‌-‌-‌2‌3ریاضیات‌پیشرفته‌

‌شهرام‌هادیان‌‌‌-‌-‌1‌3مکاترونیک‌
ی‌منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌اصلی‌به‌روزرسان‌به

‌دروس‌اختیاری

‌حذف‌از‌سرفصل‌-‌‌‌-‌-‌2‌3مکاترونیک‌

‌محیط های‌‌مکانیک
‌1پیوسته‌

‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌3
ی‌منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌اصلی‌به‌روزرسان‌به

‌دروس‌تخصصی‌و‌اختیاری
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 يدروس تخصص يقيجدول تطب -3
‌

‌دروس‌جدید‌دروس‌قدیم
‌یاستاد‌بازنگر
‌کننده‌درس

‌توضیحات
‌تعداد‌واحد‌نام‌درس‌تعداد‌‌واحد‌نام‌درس

‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری‌

-‌‌‌

ارتعاشات‌
پیشرفته‌

‌های‌یستم)س
‌ممتد(

‌علیرضا‌آریایی‌-‌3
‌های‌یستمارتعاشات‌پیشرفته‌)ستغییر‌عنوان‌به‌

انتقال‌از‌دروس‌اختیاری‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به،‌ممتد(
‌به‌دروس‌تخصصی‌و‌اختیاری

‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌‌3الاستیسیته
انتقال‌از‌دروس‌تخصصی‌به‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به

‌دروس‌اختیاری

انتقال‌حرارت‌
‌جابجایی

‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3
انتقال‌از‌دروس‌اختیاری‌به‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به

‌دروس‌تخصصی‌و‌اختیاری

دینامیک‌
‌پیشرفته

‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌3
ی‌منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌تخصصی‌به‌روزرسان‌به

‌دروس‌اختیاری

دینامیک‌
سیالات‌

‌1محاسباتی‌
‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3

انتقال‌از‌دروس‌اختیاری‌به‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به
‌دروس‌تخصصی‌و‌اختیاری

رباتیک‌
‌پیشرفته

‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌3
ی‌منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌تخصصی‌به‌روزرسان‌به

‌دروس‌اختیاری

ی‌ها‌روش
اجزاء‌محدود‌

1‌
‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌3

منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌تخصصی‌به‌‌یروزرسان‌به
‌دروس‌اختیاری

شناسایی‌
‌سیستم‌ها

‌شهرام‌هادیان‌‌‌-‌-‌3
ی‌منابع‌روزرسان‌به‌،شناسایی‌سیستم‌تغییر‌عنوان‌به

‌یاریبه‌دروس‌اخت‌یانتقال‌از‌دروس‌تخصصو‌

کنترل‌
‌پیشرفته

‌مریم‌ملک‌زاده‌‌‌-‌-‌3
ی‌روزرسان‌به‌،‌1کنترل‌پیشرفتهتغییر‌عنوان‌به‌

منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌تخصصی‌به‌دروس‌
‌اختیاری

مکانیک‌
سیالات‌
‌پیشرفته

‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3
انتقال‌از‌دروس‌اختیاری‌به‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به

‌دروس‌تخصصی‌و‌اختیاری

-‌‌‌
مکانیک‌

ی‌ها‌طیمح
‌1پیوسته‌

‌کورش‌حسن‌پور‌-‌3
ی‌منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌اصلی‌به‌روزرسان‌به

‌تخصصیدروس‌
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 ی )گرایش طراحي کاربردی(اريدروس اخت يقيجدول تطب -4-1

 

‌دروس‌جدید‌دروس‌قدیم
کننده‌‌یاستاد‌بازنگر
‌درس

‌توضیحات
‌تعداد‌واحد‌نام‌درس‌تعداد‌‌واحد‌نام‌درس

‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌رسول‌مهشید‌‌‌-‌-‌‌3اتوماسیون‌در‌تولید

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حامد‌شهبازی‌‌‌-‌-‌‌3اتوماسیون‌صنعتی

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌‌3ارتعاشات‌اتفاقی

‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌‌3ارتعاشات‌پیشرفته

ارتعاشات‌پیشرفته‌تغییر‌عنوان‌به‌
ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به،‌ممتد(‌های‌یستم)س

انتقال‌از‌دروس‌اختیاری‌به‌دروس‌
‌تخصصی‌و‌اختیاری

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌‌3ارتعاشات‌غیرخطی

‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌‌3ینامیکالاستود‌‌‌-

‌مهرداد‌پورسینا‌-‌‌3الاستیسیته‌‌‌-
ی‌منابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌روزرسان‌به

‌تخصصی‌به‌دروس‌اختیاری

انرژی‌خورشیدی‌
‌پیشرفته

‌منابعی‌روزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌3

های‌تجدید‌‌انرژی
‌پذیر

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
‌یرمخربغ‌یها‌آزمون

‌یشرفتهپ
‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌3

‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌‌3یشرفتهپ‌کیآکوست‌‌‌-

-‌‌‌
‌یشرفتهآکوستیک‌پ

‌یمهندس
‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌3

آنالیز‌تانسوری‌و‌
‌کاربردها

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌3

آنالیز‌مودال‌در‌
‌های‌یستمس

‌مکانیکی
‌علیرضا‌آریایی‌-‌‌3آنالیز‌مودال‌-‌3

‌
‌منابع‌یروزرسان‌به‌و‌عنوان‌ییرتغ

‌
‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌‌3آیروالاستیسیته

‌اضافه‌شد‌حسین‌احمدی‌کیا‌-‌‌3آیرودینامیک‌پیشرفته‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌‌3یشرفتهپ‌نویسی‌برنامه‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌‌3ینماش‌یناییب‌‌‌-

-‌‌‌
و‌‌ها‌ینماش‌یشپا
‌یابی‌یبع

‌اضافه‌شد‌شهرام‌هادیان‌-‌3
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‌اضافه‌شد‌شهرام‌هادیان‌-‌‌3یرپردازش‌تصو‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌مسعود‌ضیایی‌راد‌-‌‌3پردازش‌موازی‌‌‌-

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌1‌3پلاستیسیته‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌2‌3پلاستیسیته‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌‌3تحلیل‌تجربی‌تنش

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌‌3ترموالاستیسیته

-‌‌‌
تولید‌شبکه‌
‌محاسباتی

‌اضافه‌شد‌ابراهیم‌افشاری‌-‌3

و‌‌ها‌ورقتئوری‌
‌ها‌پوسته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌3

ها‌و‌‌حساسه
‌کالیبراسیون

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌شهرام‌هادیان‌‌‌-‌-‌3

خزش،‌خستگی‌و‌
‌شکست

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
دینامیک‌غیرخطی‌و‌

‌آشوب
‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌3

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3پیشرفتهدینامیک‌‌‌‌-

-‌‌‌
تحلیلی‌دینامیک‌
‌پیشرفته

‌اضافه‌شد‌علیرضا‌آریایی‌-‌3

دینامیک‌سیالات‌
‌1محاسباتی‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
‌های‌یستمس‌ینامیکد

و‌‌یکیالکترومکان
‌یزوالکتریکیپ

‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌3

-‌‌‌
‌یمحاسبات‌ینامیکد
‌های‌یستمس

‌یچندجسم
‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌3

-‌‌‌
دینامیک‌و‌کنترل‌

‌فضاپیما
‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌3

‌اضافه‌شد‌شهرام‌هادیان‌-‌‌3نما‌انسان‌های‌ربات‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌‌3متحرک‌های‌ربات‌‌‌-

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌‌3رباتیک‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌محمد‌حیدری‌‌‌-‌-‌‌3ی‌موادمکانیکرفتار‌

‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌‌3ینامیکروتور‌د‌‌‌-

-‌‌‌
روش‌المان‌محدود‌
در‌انتقال‌حرارت‌و‌

‌سیالات
‌ابراهیم‌افشاری‌-‌3

‌
‌

‌اضافه‌شد
‌
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-‌‌‌
ی‌اجزاء‌ها‌روش

‌1محدود‌
‌حمید‌بهشتی‌-‌3

انتقال‌از‌از‌دروس‌‌منابع‌وی‌روزرسان‌به
‌تخصصی‌به‌دروس‌اختیاری

ی‌اجزاء‌ها‌روش
‌2محدود‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌فرهاد‌حاجی‌ابوطالبی‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
گیری‌‌های‌اندازه‌روش

‌پیشرفته
‌اضافه‌شد‌شهرام‌هادیان‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌‌3های‌انرژی‌روش

-‌‌‌
‌سازی‌ینهبه‌های‌روش

‌یشرفتهپ
‌اضافه‌شد‌نوربخش‌فولادی‌-‌3

-‌‌‌
های‌تغییرات‌در‌‌روش

‌مکانیک
‌اضافه‌شد‌حسین‌کریم‌پور‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌محمد‌حیدری‌‌‌-‌-‌2‌3ریاضیات‌پیشرفته‌

-‌‌‌
ها‌و‌مواد‌‌سازه

‌هوشمند
‌اضافه‌شد‌کیوان‌ترابی‌-‌3

ی‌ها‌ستمیس
‌درنگ‌یب

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حامد‌شهبازی‌‌‌-‌-‌3

های‌‌سیستم
‌دینامیکی

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
های‌کنترل‌سیستم
‌دیجیتال

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌3

-‌‌‌
‌کرویمهای‌‌سیستم

‌یکیالکترومکان
‌اضافه‌شد‌شهرام‌هادیان‌-‌3

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌‌3یعصب‌یها‌شبکه‌‌‌-

-‌‌‌
‌یعصب‌یها‌شبکه

‌یشرفتهپ
‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌3

سازی‌‌شبیه
‌کامپیوتری

‌حذف‌از‌سرفصل‌-‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
سازی‌و‌‌شبیه
در‌‌یساز‌مدل

‌بیومکاترونیک
‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌‌3ی‌فلزاتده‌شکل

‌حسین‌کریم‌پور‌-‌‌‌3شناسایی‌سیستم‌‌‌-
‌،شناسایی‌سیستم‌تغییر‌عنوان‌به

انتقال‌از‌دروس‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به
‌یاریبه‌دروس‌اخت‌یتخصص

طراحی‌اجزاء‌
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌3

طراحی‌به‌کمک‌
‌کامپیوتر‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌فرهاد‌حاجی‌ابوطالبی‌‌‌-‌-‌3
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 مکانيکگروه مهندسي 

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مهرداد‌پورسینا‌‌‌-‌-‌‌3طراحی‌بهینه

های‌‌طراحی‌مکانیزم
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌3

‌اضافه‌شد‌مهدی‌مرتضوی‌-‌‌3یاتفاق‌فرآیندهای‌‌‌-

-‌‌‌
کاربرد‌

‌میکروپروسسورها
‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌3

-‌‌‌
کنترل‌آلودگی‌

‌ستیز‌طیمح
‌اضافه‌شد‌حسین‌احمدی‌کیا‌-‌3

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3ینهکنترل‌به‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3بین‌یشپ‌کنترل‌‌‌-

‌ی‌منابعروزرسان‌بهتغییر‌عنوان‌و‌‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌1‌3کنترل‌پیشرفته‌‌-‌‌3کنترل‌پیشرفته

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌2‌3کنترل‌پیشرفته‌‌‌‌-

های‌کنترل‌‌سیستم
‌تطبیقی

‌ی‌منابعروزرسان‌بهتغییر‌عنوان‌و‌‌ملک‌زاده‌مریم‌-‌‌3یقیکنترل‌تطب‌-‌3

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3کنترل‌چند‌متغیره‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌پور‌یمکر‌ینحس‌-‌‌3رباتیککنترل‌در‌‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3کنترل‌صنعتی‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3یرخطیکنترل‌غ‌‌‌-

-‌‌‌
یرخطی‌کنترل‌غ
‌پیشرفته

‌اضافه‌شد‌پور‌یمکر‌ینحس‌-‌3

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌‌3یکنترل‌فاز‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌مریم‌ملک‌زاده‌-‌‌3کنترل‌مقاوم‌‌‌-

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مسعود‌ضیایی‌راد‌‌‌-‌-‌‌3های‌مرزی‌لایه

مباحث‌ویژه‌در‌
‌مهندسی‌مکانیک

‌بازنگری‌رئوس‌مطالب‌یراستاری‌وو‌-‌‌‌-‌-‌3

-‌‌‌
‌های‌یستمس‌مبانی

هوشمند‌در‌
‌و‌کنترل‌یساز‌مدل

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌3

مکانیک‌سیالات‌
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌شهرام‌هادیان‌‌‌-‌-‌1‌3مکاترونیک‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌فرهاد‌حاجی‌ابوطالبی‌‌‌-‌-‌‌3مکانیک‌آسیب

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌1‌3مکانیک‌ضربه‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌2‌3مکانیک‌ضربه‌

های‌‌مکانیک‌محیط
‌1پیوسته‌

‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌3
‌یمنابع‌و‌انتقال‌از‌دروس‌اصل‌یروزرسان‌به

‌تخصصی‌و‌اختیاریبه‌دروس‌

ی‌ها‌طیمحمکانیک‌
‌2پیوسته‌

‌منابعی‌روزرسان‌به‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌3
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 مکانيکگروه مهندسي 

مکانیک‌مواد‌مرکب‌
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌محمد‌حیدری‌‌‌-‌-‌3

‌اضافه‌شد‌مهدی‌مرتضوی‌-‌1‌3هدایت‌و‌ناوبری‌‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌مهدی‌مرتضوی‌-‌‌2‌3یو‌ناوبر‌هدایت‌‌‌-

-‌‌‌
هوش‌مصنوعی‌و‌

‌های‌خبره‌سیستم
‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌3

-‌‌‌
هیدرودینامیک‌

‌یکار‌روغن
‌اضافه‌شد‌ابراهیم‌افشاری‌-‌3

‌اضافه‌شد‌حسین‌احمدی‌کیا‌-‌‌3هیدرولیک‌پیشرفته‌‌‌-

هیدرولیک‌و‌
‌نیوماتیک‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌شهرام‌هادیان‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌کورش‌حسن‌پور‌‌‌-‌-‌‌3ویسکوالاستیسیته

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌‌3یقعم‌یادگیری‌‌‌-

‌اضافه‌شد‌حامد‌شهبازی‌-‌‌3ینماش‌یادگیری‌‌‌-

‌  
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 ی )گرایش تبدیل انرژی(اريدروس اخت يقيجدول تطب -4-2
‌

‌دروس‌جدید‌دروس‌قدیم
‌یاستاد‌بازنگر
‌کننده‌درس

‌توضیحات
‌تعداد‌واحد‌نام‌درس‌تعداد‌‌واحد‌نام‌درس

‌عملی‌نظری‌عملی‌نظری

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌‌3اکسرژی

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌‌3انتقال‌حرارت‌تابشی

‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3انتقال‌حرارت‌جابجایی
انتقال‌از‌دروس‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به

اختیاری‌به‌دروس‌تخصصی‌و‌
‌اختیاری

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌‌3انتقال‌حرارت‌دوفازی

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌‌3انتقال‌حرارت‌رسانایی

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌‌3انرژی‌خورشیدی‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌‌3های‌تجدید‌پذیر‌انرژی

‌اضافه‌شد‌حمید‌بهشتی‌-‌‌3آیروالاستیسیته‌-‌‌3-

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌‌3آیرودینامیک‌پیشرفته

های‌انتقال‌در‌محیط‌پدیده
‌متخلخل

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مسعود‌ضیایی‌راد‌‌‌-‌-‌‌3پردازش‌موازی

‌اضافه‌شد‌کورش‌حسن‌پور‌-‌‌3ترموالاستیسیته‌‌‌-

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌‌3ترمودینامیک‌پیشرفته

ترمودینامیک‌و‌مکانیک‌
‌های‌پیشرانش‌سیستم

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌مسعود‌ضیایی‌راد‌‌‌-‌-‌‌3توربولانس

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3تولید‌شبکه‌محاسباتی

دینامیک‌سیالات‌
‌1محاسباتی‌

‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3
انتقال‌از‌دروس‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به

اختیاری‌به‌دروس‌تخصصی‌و‌
‌اختیاری

دینامیک‌سیالات‌
‌2محاسباتی‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌‌3دینامیک‌گازهای‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌علیرضا‌آریایی‌‌‌-‌-‌‌3دینامیک‌پیشرفته

‌اضافه‌شد‌علیرضا‌دستان‌-‌‌3معلقذرات‌‌‌‌-

روش‌المان‌محدود‌در‌
‌انتقال‌حرارت‌و‌سیالات

‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3
‌ی‌منابعروزرسان‌به
‌
‌
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‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌1‌3ی‌اجزاء‌محدود‌ها‌روش

گیری‌‌های‌اندازه‌روش
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حمید‌بهشتی‌‌‌-‌-‌3

‌اضافه‌شد‌محمد‌حیدری‌-‌2‌3پیشرفته‌ریاضیات‌‌‌‌-

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3سوخت‌و‌احتراق‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌احسان‌بنی‌اسدی‌‌‌-‌-‌‌3های‌انرژیسیستم

-‌‌‌
طراحی‌اجزاء‌

‌پیشرفته
‌اضافه‌شد‌مهرداد‌پورسینا‌-‌3

-‌‌‌
طراحی‌به‌کمک‌
‌کامپیوتر‌پیشرفته

3‌-‌
حاجی‌فرهاد‌

‌ابوطالبی
‌اضافه‌شد

‌اضافه‌شد‌مهرداد‌پورسینا‌-‌‌3طراحی‌بهینه‌‌‌‌-

طراحی‌توربوماشین‌
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌3

کنترل‌آلودگی‌
‌ستیز‌طیمح

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌3

‌منابعی‌روزرسان‌به‌مسعود‌ضیایی‌راد‌‌‌-‌-‌‌3های‌مرزی‌لایه

مباحث‌ویژه‌در‌مهندسی‌
‌مکانیک

‌بازنگری‌رئوس‌مطالب‌یراستاری‌وو‌-‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3های‌حرارتی‌پیشرفته‌مبدل

‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3مکانیک‌سیالات‌پیشرفته
انتقال‌از‌دروس‌ی‌منابع‌و‌روزرسان‌به

اختیاری‌به‌دروس‌تخصصی‌و‌
‌اختیاری

-‌‌‌
‌های‌یطمکانیک‌مح

‌1پیوسته‌
‌اضافه‌شد‌کورش‌حسن‌پور‌-‌3

-‌‌‌
ی‌ها‌طیمحمکانیک‌
‌2پیوسته‌

‌اضافه‌شد‌کورش‌حسن‌پور‌-‌3

موتورهای‌احتراق‌داخلی‌
‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌3

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌‌3نیروگاه‌آبی‌پیشرفته

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3هیدروآیرودینامیک

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌ابراهیم‌افشاری‌‌‌-‌-‌‌3یکار‌روغنهیدرودینامیک‌

‌ی‌منابعروزرسان‌به‌حسین‌احمدی‌کیا‌‌‌-‌-‌‌3هیدرولیک‌پیشرفته

-‌‌‌
هیدرولیک‌و‌

‌نیوماتیک‌پیشرفته
‌اضافه‌شد‌شهرام‌هادیان‌-‌3

‌


