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New.1       پويانمايي و سينماتيك  

. را در متلب نمايش دهيد؟ انجام اين كار چندان دشوار نيست        پويانمايي يك دستگاه يا مدل آن         ايد  آيا تاكنون خواسته  

براي چنين كاري بهنر است نخست مختصات   . اي از نمودارهاست   درپي دنباله  پي ارز با نمايش  پويانمايي يك حركت هم   

نمايش    درپي   آنها را پي forمحاسبه كرده، سپس به ياري حلقة   خواهيم نمايش دهيم،   نقاط همة نمودارهايي را كه مي 

 .افتد در اين راه به سينماتيك دستگاه نياز مي      . دهيم

 
اي     از كتاب شگردهاي عددي را، كه پويانمايي و نمودار خم كاپلر يك مكانيزم چهارميله             43 صفحة 2.19.1نمونة   •

 .).را ببينيد و اجرا كنيد a4barlnk و CuplrPntهاي    برنامهيا  (است، ببينيد 

. خمهاي همدماي يك صفحة مستطيلي آمده است       پويانمايي   اب شگردهاي عددي،     كت146 صفحة 1.5.6در نمونة   •

 .، اما بيانگر ويژگيهاي زمانچرخ هستند    دنبه سينماتيك ارتباطي ندار    اين گونه پويانماييها  
 

 .ايم نشان داده   2Rاي از يك آدموارة       در نگارة زير مدلهاي ساده       ـNew.1.1نمونه 

 
 

ناوابسته  براي مشخص كردن مكان مؤثر نهايي بايد دو شناسة          پس . اه دو شمار آزادي دارد    اين دستگ  ، دانيد  كه مي  چنان 

 . معلوم باشد 2θ و  1θچون  

گمان كنيد مبدأ دستگاه مختصات را بر      .  را بدانيم B و  O  ،Aبراي كشيدن شكل آدمواره در هر لحظه، بايد مختصات نقاط          

Oپس . ايم شانده  ن: 
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 :ايم به كار برده  Kin2Rين دستورها را در تابع    ا
function [x,y,xA,yA]=Kin2R(teta1,teta2,L1,L2) 
xA=L1*cos(teta1); 
yA=L1*sin(teta1); 
x =xA+L2*cos(teta1+teta2); 
y =yA+L2*sin(teta1+teta2); 
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را براي نمايش پويانمايي اين آدمواره       LineAnimate به صورت توابعي از زمان، برنامة    2θ و 1θبا گمان معلوم بودن    

 :ايم نوشته
function LineAnimate(t,q,L1,L2) 
[xB,yB,xA,yA]=Kin2R(q(:,1),q(:,2),L1,L2); 
X=[0;xA(:);xB(:)]; 
Y=[0;yA(:);yB(:)]; 
framesize=[min(X),max(X),min(Y),max(Y)]; 
n=length(t); 
dt=[0;diff(t)]; 
for k=1:n 
    plot([0,xA(k),xB(k)],[0,yA(k),yB(k)],'.-',... 
         xB(1:k),yB(1:k),'r:') 
    axis('equal','off',framesize) 
    set(gcf,'DoubleBuffer','on') 
    pause(dt(k)); 
    drawnow 
    shg 
end 
 

 ون با گمان  اكن
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 :ميا را نوشته TestLineAnimateاين كار دستخط    براي . آزماييم  تابع پيشين را مي  
% TestLineAnimate 
clear, close all 
t=linspace(0,2.5,200)'; 
q10=-18*pi/180; 
q20= 36*pi/180; 
teta1=q10+sin(t)-t; 
teta2=q20+sin(t)-t; 
q=[teta1,teta2]; 
lineanimate(t,q,0.5,1.5) 
 

 :اين برنامه را اجرا كنيد 
>> TestLineAnimate 
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 .دهد  نگارة بالا مسير حركت آدمواره را پس از ايستادن پويانمايي نشان مي            
 

 
set, gcf, 
drawnow 

 
 

 مختصات همة نقاط لازم را براي نمايش اين لينكها       ، بايد گفته نمايش ندهيد  پيش لينكها را با خطوط سادة    خواهيد  اگر مي

 .تعريف كنيد  
 

 .گفته به صورت نمايش داده شده در نگارة زير باشند        گمان كنيد لينكهاي آدموارة پيش      ـNew.1.2نمونه 

 
 

 :ايم اين لينكها را تعريف كرده    Link2و  Link1در تابعهاي    
function [xt,yt,m]=Link1(L) 
[x1,y1]=circle(5,0,0); 
[x2,y2]=circle(2,0,0); 
[x3,y3]=circle(6,L,0); 
[x4,y4]=circle(3.5,L,0); 
t1=(90:5:270)*pi/180; 
t2=(-90:5:90)*pi/180; 
x5=[6.5+1.5*cos(t1),(L-7.5)+1.5*cos(t2),6.5]'; 
y5=[1.5*sin(t1),1.5*sin(t2),1.5]'; 
x6=[sqrt(5^2-3.5^2),L-sqrt(6^2-3.5^2)]'; 
y6=[3.5,3.5]'; 
x7=x6; 
y7=-y6; 
xt=[];yt=[]; 
for k=1:7 
    x=eval(['x',num2str(k)]); 
    y=eval(['y',num2str(k)]); 
    m(k)=length(x); 
    xt=[xt;x]; 
    yt=[yt;y]; 
end 
 
function [xt,yt,m]=Link2(L) 
[x1,y1]=circle(6,0,0); 
[x2,y2]=circle(3.5,0,0); 
x3=[L-7,L-7,L+7,L+7,L-3,L-3,L+7,L+7,L-7,L-7]'; 
y3=[0,5,5,2,2,-2,-2,-5,-5,0]'; 
x42=L-8.1494; 
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y42=3.2204; 
d=6^4*x42^2-(x42^2+y42^2)*(6^2-y42^2)*6^2; 
x41=(6^2-sqrt(d))/(x42^2+y42^2); 
AB=sqrt((x42^2+y42^2)); 
alfa1=atan(y42/x42); 
alfa2=acos(6/AB); 
alfa=alfa1+alfa2; 
x41=6*cos(alfa); 
y41=6*sin(alfa); 
x4=[x41,x42]'; 
y4=[y41,y42]'; 
x5=x4; 
y5=-y4; 
x06=L-8;y06=4.2092; 
alfa6=atan(0.1494/0.9888); 
t6=(-pi/2-alfa6:(pi/2+alfa6)/10:0)'; 
x6=x06+1*cos(t6); 
y6=y06+1*sin(t6); 
x7=x6; 
y7=-y6; 
xt=[];yt=[]; 
for k=1:7 
    x=eval(['x',num2str(k)]); 
    y=eval(['y',num2str(k)]); 
    m(k)=length(x); 
    xt=[xt;x]; 
    yt=[yt;y]; 
end 
 

 :ايم  را براي تشكيل نقاط گسستة دايره نوشته    Circleدر اين تابعها، تابع     
function [x,y]=circle(R,x0,y0) 
t=(0:pi/10:2*pi)'; 
x=x0+R*cos(t); 
y=y0+R*sin(t); 
 

 :ايم انتقال و دوران نوشته   را براي transferتابع  
function [xnew,ynew]=transfer(x,y,m,a,b,teta) 
xnew=a+x*cos(teta)-y*sin(teta); 
ynew=b+y*cos(teta)+x*sin(teta); 
p=length(m); 
for i=1:p 
    if i==1 
        L=1; 
        R=m(1); 
    else 
        L=1+sum(m(1:i-1)); 
        R=sum(m(1:i)); 
    end 
    x=xnew(L:R); 
    y=ynew(L:R); 
    if i==2 
        fill(x,y,'b') 
    else 
        plot(x,y,'k') 
    end 
    hold on 
    axis off 
end 
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v=[-20,60,-10,50]; 
axis equal 
axis(v) 
title('Animation of 2R Robot Manipolator') 

 
را   TestArmAnimateاين كار دستخط   براي . دهيم  پويانمايي آدمواره را نمايش مي     اكنون به ياري تابعهاي بالا    

 :ميا نوشته
% TestArmAnimate 
clear 
close all 
L1=24; 
L2=27; 
[x1,y1,m1]=link1(L1); 
[x2,y2,m2]=link2(L2); 
figure('numbertitle','off','name','Mosafer M.') 
for j=1:20 
    teta1=(25+5*j)*pi/180; 
    teta2=(-2+2*j)*pi/180; 
    transfer(x1,y1,m1,0,0,teta1); 
    transfer(x2,y2,m2,L1*cos(teta1),L1*sin(teta1),teta2); 
    shg 
    if j==1 
        text(15,0,'Press any key for animation.','color','red','FontSize',13) 
        set(gcf,'DoubleBuffer','on') 
        pause 
    end 
    drawnow 
    shg     
    hold off 
end 
 

 : را اجرا كنيدTestArmAnimateاكنون برنامة  
>> TestArmAnimate 
 

 
 

 .دبيني ميگفته به دست آمده است،     در نگارة بالا آغاز و پايان حركت آدمواره را كه از اجراي پويانمايي پيش             
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 .تر بنويسيد  براي پويانمايي دستگاههاي پيچيده     هايي يد برنامه توان به همين شيوه مي 
 

 .نشان داده شده است   1200 در نگارة زير تصوير شناور ابوذر       ـNew.1.3نمونه 

 
 

پويانمايي اين شناور در      اي براي    نوشتن برنامه  . شود و نصب سكو در فراساحل استفاده مي      گذاري   از اين شناور براي لوله  

 :توانيد آنرا اجرا كنيد   مي  اما. آوريم  ها آنها را در اينجا نمي   به علت جاگير بودن برنامه    . حالت نصب سكو شدني است    
>> ShipAnimate 
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 .دهد ، كه لحظة آغاز پويانمايي را نشان مي         دست آمده است  به  ShipAnimateنگارة پيش از اجراي   

وروديهاي اين پويانمايي واقعي نيست؛ براي آنكه تمام حركات اين مدل را به طور محسوس ببينيد، چنين وروديهايي را                      

 چه طور؟ شما  ! شوم در چنين شرايطي بر روي چنين شناوري كار كنم      هيچ وقت حاضر نمي   من . ايم  در نظر گرفته

 .لينكهاي زير ببينيد  از در هركدام توانيد   را مي 1200دستورهاي مربوط به سينماتيك ابوذر     
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/SIMAB_1200_3D_Animation.pdf  
 
http://www.geocities.com/mmnrecipes/SIMAB_1200_3D_Animation.pdf 
 
http://blog.360.yahoo.com/blog-k4Xy2w88fr8PtajVmHXxkmKM 
 

 .از لينك زير برداريد   ) جز آنهايي كه در كتاب هست    (هاي بيان شده در اين متن را       برنامه
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/Animation.zip  

 
 .توانيد برداريد  مي هاي كتاب شگردهاي عددي را از هركدام لينكهاي زير       برنامه

http://mmnrecipes.blogspot.com  
 
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html  
 
http://www.geocities.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html  

 
 

 
 .اند؛ تغيير آنها براي ساختن تابعهايي فراگير آسان است        اي نوشته شده   هاي ويژه  ا براي داده ه رنامهب •

فرمت اين نوشته مانند فرمت كتاب شگردهاي عددي است، اما اين بخش در ويرايش يكم كتاب نيست؛ شايد به               •

 .فه شودويرايش دوم اضا 

 . مكانيك است  كوچك مهندسي     هاي  اي از پروژه  كتاب شگردهاي عددي، مجموعه     •
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
مسافر مهدي                 

)نويسندة كتاب شگردهاي عددي     (  
     mmnrecipes@yahoo.com  

http://www.sharemation.com/mmnrecipes/SIMAB_1200_3D_Animation.pdf
http://www.geocities.com/mmnrecipes/SIMAB_1200_3D_Animation.pdf
http://blog.360.yahoo.com/blog-k4Xy2w88fr8PtajVmHXxkmKM
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/Animation.zip
http://mmnrecipes.blogspot.com
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html
http://www.geocities.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html
mmnrecipes@yahoo.com


 عددي شگردهاي
 )ويرايش اول، چاپ دوم                 (

 

 چكيده دستورهاي سودمند متلب �

 دستگاههاي معادلات جبري �

 بردارهاي ويژه مقادير ويژه و �

 مشتق و انتگرال �

 دستگاههاي معادلات ديفرانسيل �

 مقدارمرزي مسائل �

 ها برازش تابع به داده �

 سازي نهيبه �

 
 

 
 چاپ اول

 
 مسائل مهندسي •

 MATLABريزي با  برنامه •

  الگوريتم ژنتيك •
 
 

 با   مهندسي مکانيک   مسائلي است که دانشجويان     مسائل،   اکثر  ؛ مثالهاي کتاب مسائل مهندسي است    

رايگان     هاي آنها  حل شده است و برنامه    متلب افزار  مثالها با استفاده از نرم   ة هم. کنند مي آنها برخورد  

 .د توان دانلود کر   بوده و از لينکهاي زير مي   
 
http://mmnrecipes.blogspot.com  
 
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html  
 
http://www.geocities.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html  

 
 

http://mmnrecipes.blogspot.com
http://www.sharemation.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html
http://www.geocities.com/mmnrecipes/Numerical_Recipes.html



