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  تیتر مقالو ارائو دىنده 

 
 

Oral 
Presentation 

 Design and Kinematic Analysis of a 4-DOF Serial-Parallel Manipulator for Urban Bus Driving Simulator 1 امیر جابری

 On the Inverse Dynamic Problem of a 3-PRRR Parallel Manipulator, the Tripteron 2 مرتضی داوشمىذ

 3 ربات ّای هَازی صفحِ ای با استفادُ از آًالیس بازُ ای بسرگتریي دایرُ ی عاری از تکیٌگی در فضای کاری محمذ هادی فرزاوه

 4 ببااستفادُ از بْیٌِ سازی هحد RPR-3   بسرگتریي بیضی عاری از تکیٌگی برای یک هکاًیسم صفحِ ای سِ درجِ آزادی محسه احمذی مىسىی

 On the Approximated and Maximal Singularity-Free Workspace of 6-UPS Parallel Mechanisms Using امیر حسیه کریمی
Convex Optimization 

5 

 6 طراحی هفَْهی ٍ ساخت بالگرد بدٍى سرًشیي بهىام مشهذی

 
 

 

Poster  

 On the Inverse Dynamic Problem of a 3-PRRR Parallel Manipulator, the Tripteron 7 ایمان یحیی پىر

 Kinematics of a Spherical Parallel Mechanism with Identical Limb Structures Using the Linear سروواز چایبخش
Implicitization Algorithm and Euclidean Geometry 

8 

 

 3T1R 9   ّای یکساى ٍ الگَی حرکتی درجِ آزادی با پایِ 4تحلیل سیٌواتیک هستقین رباتْای هَازی  پیام ورشىی

 10 فضای کاری ٍ فضای هفصلی بازٍّای رباتیکی دٍ درجِ آزادی صفحِ ای با درًظر گرفتي هحدٍدیت هکاًیکی بَسیلِ آًالیس بازُ ایتحلیل  فاطمه اوصاری
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