
  بخش زدان يايرج فناورانه جايزه سومين  دردومكسب رتبه 

:عنوان محصول    

  پليمري نرم ربات از استفاده با شده ساخته حركتي توان ياب دستكش
 

   :تحصيلي مقطع
   دانشگاه فردوسي مشهد و دكتري كارشناسي ارشدگان كارشناسي،آموخت دانش

 )ردوسي مشهد دانشگاه فمهندسي پزشكي مهندسي مواد و هاي رشته(
   :نام گروه دانشجويي

  ، پدرام عزيزي حريريحجت زامياد، اميرحسين ابراهيميمحبوبه قاسم زاده،   

  :اساتيد راهنما 
  )استاديار گروه مهندسي مواد و متالورژي( دكتر سمانه صاحبيان سقي

  )دانشيار گروه برق و مهندسي پزشكي(  دكتر جواد صفائي 

 )استاد گروه مهندسي مواد و متالورژي( دكتر محسن حداد سبزوار 

  : محصول فناورانهطرح چكيده
 با محبوس نمودن هاي مصنوعيدر اين نسل از ماهيچه. هاي مصنوعي نرم استاتانول نسلي نوظهور از ماهيچه-عملگر كامپوزيتي سيليكون

 بدليل .شودبرداري ميصورت توأمان بهره به كونيلسي ادهالع فوقتغييرشكل و كم ي در دمااتانول فاز ريي تغيژگي از وكون،يلياتانول در س
العاده و همچنين امكان مديريت آسان نحوه تغيير شكل  پذيري فوق انگيز و كشش ، توليد نيروي شگفتكمبرخورداري از بافت نرم، قيمت 

لازم به ذكر است . توان استفاده كرد مياي از صنايع از جمله رباتيك، خودروسازي و پزشكي  كامپوزيت، از اين محصول در طيف گسترده

باتوجه به دانش بنيان بودن و نوظهور بودن اين محصول و قيمت ناچيز مواد اوليه در ساخت آن، اين محصول ارزش افزوده 

د كه قادر شبا  نانوكامپوزيتي هيبريدي زمينه سيليكوني مبتني بر مواد تغييرفازدهنده ميربات نرمر ضمحصول حا .بسيار زيادي دارد

ي   كليهسازي بهينه. ونده مورد استفاده قرار گيردش ها از جمله ربات باربردارنده، ربات خزنده، ربات خم است در طيف متنوعي از كاربري

سازي  هدف از بهينه. ده استشيميايي و ساختار فيزيكي انجام شيميايي، ساختار شپارامترهاي حرارتي، هندسه ساختاري، تركيب 

كاربري مورد توجه در اين كار، . ا در طراحي دستكش و گريپر توليد  نمونه اي چابك با حداكثر طول عمر مي باشدپارامتره

هاي دست را براي بيماران نيازمند به   مذكور بر روي يك دستكش است تا بتواند عملكرد خمش انگشت استفاده از ربات

  رائه دهدهاي دست، ا فيزيوتراپي و بازيابي توانايي خمش انگشت

نكته .  دوم به منظور بهبود رسانايي حرارتي از دو فاز رساناي حرارتي نانولوله كربني و گرافن در كنار يكديگر استفاده شدساخت رباتدر 

قابل تامل افزودن فاز روغني امتزاج پذير جهت كاهش صلبيت زمينه سيليكوني به سبب وجود فاز تقويت كننده است كه علاوه بر بهبود 
مي سبب خاصيت خود ترميم شوندگي در ساختار شده و ابعاد حفرات ايجاد شده در ساختار در طي سيكلهاي كاري در زمان استراحت نر

 ٣٠ قادر است با اعمال ولتاژي در محدوده ربات تحقيق،در اين . كاهش مي يابد كه يكي از گامهاي پيشرفت قابل تامل تحقيق حاضر است

  . ته و با قطع جريان، دوباره به حالت اوليه برگرددشدامطلوب را ي ش ثانيه عملكرد خم٤٠ مدت زماني در، شرماي گشپيدر طي فرايند ولت، 



 

  :طرح عكس
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
 
  

  

 


