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  مساله: انيب ۹

با همه گير شدن ويروس کرونا ، اهميت ضدعفونی و استريل کردن اماکن پر رفت و آمد ، بخصوص مراکز درمانی و 

 زاادارات مورد توجه قرار گرفته است ، و در اين ميان ضدعفونی کننده های الكلی از محبوبيت زيادی برخوردار هستند ، 

 ضد است شده عنوان مطالعه اين در که همانطور دارد؛ يبعج سازگاری يک از خبر رويه بی مصرف اين ديگر، سوی

 نون،تاک اما. گيرند می قرار استفاده مورد بيمارستان بهداشت در که است سال ها ده الكل بر مبتنی های کننده عفونی

 هر. دهستن مقابله حال در ها باکتری. اند داده نشان نيز را دست شوی و شست عوامل اين بر غلبه علائم ها باکتری انواع

 اه باکتری به شما ديگر، جای هر يا خانه در يا باشد بيمارستان در خواه کنيم، تكرار بارها و بارها را روش يک که کجا

 کنند سازگار را خود تا دهيد می فرصت

سويه های انتروکوکوس  ۶۱۹۸منتشر شده، نشان می دهدکه از سال  (Pidot, et al, 2018) يک مطالعه جديد که توسط

فاسيوم، يک باکتری بيماری زای مرتبط با مراقبت های بهداشتی، ظهور کرده اند که ده برابر تحمل بيشتری نسبت به 

  دارند.  های ضدعفونی کننده دست الكل

يوع ها شطبق اين مطالعه، باکتری های انتروکوك که جزئی طبيعی از باکتری های روده انسان هستند، در بيمارستان 

بيشتری پيدا می کنند و می توانند باعث عفونت هايی شوند که درمان آنها بسيار مشكل است. يكی از گروه های 

انتروکوك که ايجاد مشكلات جدی می کند دسته ای از آن هاست که مقاومت کننده به آنتی بيوتيک وانكومايسين 

 (Pidot, et al, 2018) هستند.

 (یهنروعلوم انسان انيدانشجو ژهيپژوهش)و یوچارچوب نظر یمبان ۶
 

 )درصورت وجود(قيتحق یفرض ها ۹
 

 پيشينه پژوهش 4

 UV-Cاشعه 

ست. ا ما طيمنبع اشعه ماورا بنفش در مح نيتر یقو ديخورش ذکر شده است کهکاسينی و همكاران در مقاله ی 

مختلف  یاز رنگها ی( است. همانطور که نور مرئUV، گرما و اشعه ماورا بنفش ) یشامل نور مرئ یديانتشارات خورش

 ميتقس UVCو  UVA  ،UVBبه سه منطقه  زين UVتابش  فيشود ، ط یکمان آشكار م نيشده و در رنگ ليتشك

کربن  دياکس یو د ژنيتوسط ازن ، بخار آب ، اکس UVB شتريو ب UVCاز جو ، تمام  ديشود. با عبور نور خورش یم

 یبر رو UVC رياز تأث عيداده وس گاهيپا کي شود. ینم لتريتوسط جو ف یتوجهقابل  زانيبه م UVAشوند.  یجذب م

ها گرفته تا قارچ ها و هاگ ها وجود دارد. اصطلاح استاندارد دوز موثر  روسيها و و یمختلف ، از باکتر یها سميارگان

شود. دوز موثر به  یم فيتعر نيمع تجمعي از ٪۱۱ یساز رفعاليغ یبرا ازيمورد ن UVCاستفاده شده به عنوان نور 

 به دوز E. coliشود. به عنوان مثال ،  یم في( تعر2m/Wsزمان / منطقه تحت تابش )×  UVCعنوان قدرت 
2m/Ws۹۱ استاندارد مانند  یکه قارچ ها یدارد در حال ازينAspergillus niger  2به دوزm/Ws۹۹۶۱ دارند. ازين 
)2020 ,et al ,Casini( 
 

 ربات ضدعفونی کننده برای اصلاح دامطراحی 

ربات ضد  ستمياصلاح دام ، س یبرا يیگندزدا يیکارا تيبه منظور امنه است که دآم ،در مقاله ی فنگ و همكاران 

 کي،  کياتومات هينقل لهيوس کيربات شامل  نيقرار گرفت. ا قيهوشمند مورد تحق یکننده و حالت ضد عفون یعفون

واحد کنترل کننده بود و از عملكرد خودکار و از راه دور  کيواحد نظارت و  کيکننده ،  یواحد پاشش ضد عفون

ط توانست در امتداد خ یخزنده به عنوان حامل ربات مورد استفاده قرار گرفت و م هينقل لهيوس کيکرد.  یم یبانيپشت

 یبرا عيگاز ما یحرکت کند. سمپاش با ساختار مخلوط اضاف نيزم یبر رو RFIDآهن ربا و برچسب مشخص شده با 

نشان داد ،  شيآزما جهيشد. همانطور که نت شي، عملكرد آن آزما تيشد و در نها ديتولبالا و دوربرد  انيبا جر یاسپر

، قطر متوسط  قهيدر دق تريل یليم ۹۶۱۱و  قهيدر دق تريل یليم ۸۱۱،  قهيدر دق تريل یليم 4۱۱ عيکه با شار ما یهنگام

و ميانگين  كرومتريم ۱۱/۶۹۹و  كرومتريم ۱۱/۹۹4،  كرومتريم ۶7/4۰ بترتي به ، متر ۹/۲ فاصله حداکثر در قطرات
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نقطه در سانتی مترمربع  ۹۸۲نقطه در سانتی مترمربع و  ۹۱۹امتياز در سانتی مترمربع ،  ۹۱۲تراکم رسوبی به ترتيب 

 )et al, 2020)Feng , بود که با نياز به ضد عفونی کردن کاملاً راضی شد.

 

 استفاده بدون تماس از اشعه ماورا بنفش برای جلوگيری از ويروس کرونا توسط ربات ها
کننده سطح ماورا بنفش بدون  ی، از ضد عفون یمارياز ب یريشگيپ یبرا، ذکر شده است که در مقاله کواچ و همكاران 

 کيتماس نزد یانتقال قطرات تنفس قينه تنها از طر COVID-19 رايشود ز ی( توسط ربات استفاده مUVتماس )

جان  یسطوح ب یتوانند رو یکرونا م یها روسي. وابدي یگسترش م گريبه شخص د یسطوح آلوده از فرد قيبلكه از طر

ند نور ماورا بنفش )مان یبمانند و ثابت شده است که دستگاه ها یروزها باق یبرا - کيپلاست اي شهياز جمله فلز ، ش -

PX-UVجي، که به بس یدست یضد عفون یثر است. به جاوها م مارستانيدر ب اديسطوح با لمس ز ی( در کاهش آلودگ 

اه کنترل از ر ايخودکار  یضد عفون یدهد ، ربات ها یم شينظافت را افزا کارکنان ابتلا شدندارد و خطر  ازيکار ن یروين

 (Kovach, et al, 2020). ثر شوندوو م عيمقرون به صرفه ، سر یتوانند منجر به ضد عفون یدور م

 

 ا، جديدترين ابزار مقابله با کرونبنفشاتوليد کننده اشعه ماور ربات های
کاهش  یها برا طيسطوح و مح یبدون تماس برا یعفون روش ضد کي را اشعه ماورا بنفشمقاله يانگ و همكاران در 

 ويروس کرونا معرفی نمود.  وعيش

-UVبر ربات از اشعه  یمنبع متحرك مبتن کيداده شده توسط  ليتحو یانرژ مقدار یرياندازه گ یبرا یدانيم یابيارز

C و نتيجه آن اين است که منابع ثابت اشعه ماورا بنفش در   انجام شد یداخل طيمح کيمختلف در  یدر مكان ها

مقابل ربات ، قادر به انجام ضدعفونی کامل محيط نيستند ، زيرا فاصله ی آنها نسبت به هر جسم در محيط متغير است 

  و مقدار ثابت و کافی اشعه به تمامی اجسام نميرسد.

 . دتابش در تمام سطوح فراهم کن یکرد تا دوز کاف نهيبه طيمح کيژئومتر اتيتوان با توجه به خصوص یمنبع تابش را م

 , et al, 2020)Yang( 
 

 (UV)به جای لامپ های مرسوم فرابنفش  LEDضرورت جايگزينی لامپ های کم مصرف 
فرابنفش به طور طبيعی درنور خورشيد وجود دارد. در واقع در ، ذکر شده است که در مقاله اسكندريان و همكاران 

طبيعت انجام عمل ضدعفونی و کنترل رشد ميكروارگانيسم ها به همين طريق انجام می شود. تحقيقات نوين در مورد 

وا و هرفتار ميكروارگانيزم ها در مقابل پرتو فرابنفش، منتج به ايجاد سيستم های نوين ضدعفونی برای مواد مايع، 

ها لامپ های نوری هستند که به آسانی در مدار های الكترونيكی قرار می گيرند،  LED .همچنين سطوح اجسام گرديد

اما بر خلاف لامپ های معمولی آنها فيلامانی که بسوزد ندارند و به ويژه اينكه گرم نمی شوند و با حرکت الكترونها در 

د مزايايی چون طول عمر بيشتر، دمای کارکرد پايينتر، فعالسازی سريعتر و ماده نيمه هادی نور ميدهند. لامپهای جدي

 جريان راه اندازی کمتر در مقايسه با ساير روشها را دارا می باشند. در مطالعه حاضر به بررسی نسل جديد اين لامپهای

LED و ضرورت جايگزينی اين لامپها با لامپهای تصفيه آب جهت استفاده در صنعتUV  خته شده استپردا. 

 (۹۹۱۹ ،اسكندريان و همكاران)

 

 در شرايط بحرانی کرونا C-UVطراحی دستگاه ضدعفونی کننده يخچال های خانگی و بيمارستانی توسط اشعه 

به صورت  C -UVضدعفونی کننده داخل يخچال توسط اشعه ی دستگاهذکر شده است که  در مقاله ورشوی و همكاران

لامپی متحرك است که توانايی چرخش به دور محيط مربع با توجه به ميانگين محيط سقف انواع يخچال ها و حرکت 

 در طول آنتوسط ريل هايی برای تابش به تمام قسمت های يخچال و عدم تمرکز در يک نقطه را دارد، زيرا تابش زياد

UV  بر مواد غذايی به جای تاثير مثبت و از بين بردن باکتری و ويروس نتيجه ی عكس خواهد داد اين لامپ متحرك

دارد و می تواند داخل يخچال نعبيه شود و لامپ در وسط باکس قرار خواهد گرفت تا   UVتوانايی تبديل به باکس

و   UVه باشيم، برد تايمر برای کنترل زمان تابشفضايی جدا برای ضد عفونی داخل يخچال برای ميوه و خوراکی داشت

قفل شدن باکس هنگام ضدعفونی نيز در نظر گرفته می شود. در حال حاضر از مواد شيميايی و پاك کننده ها برای ضد 
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 . عفونی کردن سطوح داخلی يخچال و قسمت های مختلف بيمارستان استفاده می شود که خود دارای معايب زياديست

 (۹۹۱۱ ،ورشوی و همكاران)

 

 طراحی و توليد دستگاه ضدعفونی کننده هوا با تلفيق فناوری نانو و پلاسمای سرد
با يكی از بهترين روش های پيشگيری از بيماری عفونی ، ذکر شده است که در مقاله خلج و همكاران 

از مناطق آلوده به مناطق تميز، به  ويروس ؛ جلوگيری ازشيوع Covid)-(19کرونای جديد ويروس مانند ويروس منشاء

از طريق تصفيه و  ويروس ويژه در مراکز بهداشتی، کلينيک ها و بيمارستان ها است. اين مهم با از بينبردن يا کاهش

صورت می گيرد. طبق تحقيقات انجامشده، ها  ويروس ضدعفونی هوای آلوده به باکتری ها و

در دسترس تجاری قادر  تصفيه هوا ميكرومتر است و دستگاه های ۱/۹کمتر از  کرونا ويروس مانند ويروس اندازه

استفاده کنند زيرا اين فيلترها تنها می توانند ذرات با اندازه بيش   HEPAها نيستند، حتی اگر از فيلتر ويروس بهحذف

از هوا دو گزينه وجود دارد: استفاده از فيلترهای خاص با قابليت فيلتر  ويروس را فيلتر کنند. برای حذف ميكرون۱/۹از 

با استفاده از فناوری های جديد مانند فناوری پلاسمای سرد.  ويروس ميكرون، يا از بين بردن مستقيم۱/۹کمتر از 

می  نانو و تلفيق آن با فناوری پلاسمای سرد فناوریموضوع تحقيق دستگاهيبرای ضدعفونی کردن هوا با استفاده از 

مرحله ای با استفاده از فيلترهای نانويی کربن فعال و هپا و فناوری پلاسما به  ۹باشد. نتايج نشان می دهد کهتصفيه 

 .رسد می ٪۱۱طور مؤثری برای غيرفعال کردنآلاينده های موجود در هوا کافی است و راندمان تصفيه تا 

 (.۹۹۱۱ ،خلج و همكاران)

 

رديابی مسير برای ربات های متحرك چند بخشی به منظور کاهش نيروی انسانی خدماتی در 

 بيمارستان ها در دوران کرونا
منجر به  کرونا زمان شيوع بيماریاستفاده از علم رباتيک در مدت  ، ذکر شده است کهدر مقاله دينانی و همكاران 

به دليل نداشتن ارتباط مستقيم خواهد شد. ديگر مزايای استفاده از  کرونا کاهش خطر ابتلای افراد سالم به بيماری

رباتها در محيط های بيمارستانی و محيط های آلوده و پرتردد از جمله فرودگاه ها و ساختمان های اداری و مكان های 

ينه افراد می باشد. به عنوان کاربرد ديگر اين ربات ها می توان به در اختيار قرار دادن مواد غذايی و مشخص برای قرنط

داروهای فرد بيمار نيز اشاره کرد که علاوه بر اين در محيط های بزرگتر هم؛ همچون محيط شهر و به منظور جلوگيری 

رای خريد مواد مورد نياز بهره گرفت. رباتهای چند بخشی با از خروج و تعامل فرد بيمار با ساير افراد می توان از آن ب

توجه به مزايايی نظير فضای کاری وسيعتر، قدرت مانور بالاتر دارای کاربرد فراوان و متنوعی در مدت زمان شيوع 

خاص، برای انجام ماموريت های  کرونا می باشند. همچنين رباتهای چند بخشی پس از همه گيری بيماری کرونا بيماری

يكی از زمينه های کاربردی و نيازمند بررسی برای محققان علم رباتيک ميباشد. در اين مقاله به طراحی کنترل کننده 

پرداخته خواهد شد. پس از بررسی معادلات  ربات چند بخشی به منظور رديابی مسير از پيش تعيين شده برای

ک می باشد، به طراحی کنترل کننده مناسب برای کنترل که جزء سيستم های غيرهولونومي ربات چند بخشی ديناميک

ربات بر روی مسيرهای از پيش تعيين شده پرداخته شده است. يكی از کنترل کننده های غيرخطی رايج برای هدايت 

ربات های متحرك، کنترل کننده خطی ساز فيدبک می باشد که با نگاشت سيستم غير خطی به فضای خطی به طراحی 

ه می پردازد. همچنين نتايج شبيه سازی ربات چند بخشی، قابليت و کارايی روش کنترلی ارائه شده به کنترل کنند

 .منظور رديابی مسير مشخص را نشان می دهد

 (۹4۱۱آقايی دينانی و همكاران، )

 اهميت  و ضرورت تحقيق ۰
مانند مراکز اداری ، بيمارستان ها ، کلينيک ها ، اهميت اين موضوع در خصوص ضدعفونی کردن اماکن پررفت و آمد 

 می باشد . ۹۱فروشگاه های زنجيره ای ، از ويروس کويد 

 می تواند تمامی سطوح آلوده را پاکسازی کند . UVاشعه 

در حالی که ضدعفونی هوا با  علاوه بر سطح اجسام ، پاکسازی هوای محيط نيز از اهميت بالايی برخوردار می باشد.

ای از ای موثر برل متداول ضدعفونی به سختی ممكن بوده و يا عملی نباشند، اشعه ماورای بنفش به عنوان وسيلهوساي
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رود. در اين روش کل هوای موجود در فضا به کمک جريان طبيعی بين بردن ميكروارگانيسمهای معلق در هوا به کار می

يابد. بدين ترتيب از ر فضا به ميزان بسيار زيادی تقليل میاز مجاورت لامپها عبور نموده و تراکم ميكروبی موجود د

 .گرددکنند جلوگيری میانتقال بيماريها و عفونتهايی که از راه تنفسی سرايت می

 از جمله مزايای اين روش ميتوان به موارد زير اشاره کرد.

 رفع موثر آلودگی ميكروبی بدون آلودگی شيميايی

 مخزن تماسضدعفونی فوری بدون نياز به 

 ضدعفونی موثر ميكروارگانيسمهای مقاوم در برابر کلر و اوزون

 زای شيميايیعدم ايجاد ترکيبات جانبی مضر و بيماری

 عدم ايجاد طعم و بوی شيميايی

 شيميايی و فيزيكی عدم تغيير در کيفيت

 عدم ايجاد عوارض فوری و حساسيت

 عدم تخريب محيط زيست
 

 )تفاوت کار پيشنهادی با تحقيقات قبلی(جنبه نوآورانه تحقيق   ۲
در محيط ، از يک فيلتر جهت پاکسازی ويروس های معلق در هوا نيز استفاده  UVدر اين ربات ، علاوه بر تابش نور 

شده است ، اين فيلتر دارای يک فن است که هوا را به داخل محفظه هدايت ميكند و هوای الوده به ويروس با قرار 

 اشعه ، غير فعال می شوند .گرفتن در معرض 

 با اين قابليت علاوه بر پاکسازی سطوح ، می توان هوای محيط را نيز پاکسازی کرد.

 اهداف تحقيق  7
 هدف اصلی اين پژوهش ، ساخت يک ربات ضدعفونی کننده ، با هزينه ساخت کمتر ، نسبت به نمونه های خارجی است
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 ابعاد بدنه ربات : .۹

 ساخته شده است . pvcبوده و از ورقه های  25cmو ارتفاع  60cm، عرض   60cmبدنه ی ربات با طول 

 ابعاد  بخش ضدعفونی کننده : .۶

 100cmاين بخش که شامل دو بخش استوانه ی اصلی و بخش فيلتر پاکسازی هوا است ، به ترتيب دارای ابعاد با طول 

 استفاده شده است. pvcن از لوله آد. که برای ساخت می باش 20cmبوده و قطر هردو بخش  30cmو 

 چرخ ها : .۹

 چرخ استفاده شده که در دوسمت ربات نصب شده اند. 4در طراحی ربات از 

 سنسور ها :  .4

 سنسور فاصله سنج آلتراسونيک استفاده شده که در چهارطرف ربات قرار دارند. 4در اين ربات از 

 بخش کنترل : .۰

و کليد های فشاری می باشد که از طريق آنها می توان خاموش يا روشن کردن ، نحوه ی  LCDاين بخش شامل 

 حرکت ، سرعت حرکت و مقدار شارژ باتری ربات را مشاهده و تعيين نمود.

 بخش فيلتر پاکسازی هوا : .۲

 تشكيل شده است . UVاين بخش از يک فيلتر هوا ، فن مكنده و لامپ 

 بخش داخلی ربات : .7

 شامل مدار پردازنده ی ربات ، باتری ها و موتور محرکه می باشد .اين بخش 
 

 

 سوالات تحقيق  ۸
  لامپUV  برای ضدعفونی سطوح مورد استفاده قرار می گيرد ، چه روشی برای حذف ويروس های معلق در

 هوا وجود دارد ؟

  الگوريتم حرکتی برای يک ربات ضدعفونی کننده به منظور افزايش سرعت می توان ارائه داد ؟چه 

  چه روشی به منظور کاهش انرژی مصرفی ربات می توان استفاده کرد ؟از 

 های تحقيق )در صورت وجود( فرضيه ۱
  می توان از يک فيلتر مكنده ی هوا و ضدعفونی سطح فيلتر با لامپUV  برای حذف ويروس های معلق در

 هوا استفاده کرد.

 .سريع ترين الگوريتم حرکتی ربات را می توان به شكل حرکت شطرنجی ارائه داد 

  برای کاهش مصرف ربات می توان لامپ هایUV  که مصرف زيادی دارند را با پالس اعمالی با فرکانس خاص

، روشن و خاموش کرد. بطوری که علاوه بر حفظ عملكرد در حذف ويروس مصرف توان کمتری را داشته 

 باشد.
 

 )هر بخش به تفكيک پاسخ داده شود(پژوهش یروش اجرا ۹۱

 صورت لزوم(:جامعه آماری،  تعداد نمونه و روش نمونه گيری )در  ۹-۹۱
 روش تحقيق )از نظر نوع و رويكرد( ۶-۹۱

روش انجام اين تحقيق از نوع آزمايشگاهی است که در طی آن يک ربات ضدعفونی کننده با استفاده از 

 ساخته خواهد شد . UVاشعه 

روش تحقيق به اين صورت است که ابتدا با استفاده از مقالات مرتبط انواع روش های ضدعفونی و تاثير 

مورد مطالعه قرار ميگيرد ، سپس با استفاده از نرم افزار پروتئوس نمونه ی اوليه ی ربات  UVشعه ا

 شبيه سازی می شود.
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 روش جمع آوری داده  ۹-۹۱

اين تحقيق روش جمع آوری اطلاعات بر اساس دو روش کنابخانه ای و آزمايشگاهی می باشد. روش در 

طرف ديگر اطلاعات حاصل از مجلات معتبر، کتاب، اساتيد علمی است. از ، کنابخانه ای مبتنی بر مقالات

 .اطلاعات آزمايشگاهی است روش جمع آوریتست و آزمايش دستگاه ها و مدارات طراحی شده 

 اطلاعات:روش تجزيه و تحليل  4-۹۱

 استفاده از برگه مشخصات 

 نرم افزار کدويژن 

 نرم افزار پروتئوس 

  SR04-HC راه اندازی ماژل آلتراسونيک

را با دقت  cm 4۱۱تا  ۶cmبوده که فادر است فاصله  آلتراسونيک يک فاصله سنج SR04 -HCماژول

 .ميلی متر بدون تماس با اجسام اندازه گيری کند۹

 ويژگی ها:

 ولت ۰ولتاژ کاری 

 40HZفرکانس 

 درجه ۹۰زاويه قابل اندازه گيری 

 10usسيگنال تريگر ورودی 

ميكروثانيه به پايه تريگر  ۹۱ابتدا بايد يک پالس به زمان  SR04 -HC  برای راه اندازی ماژول فاصله سنج

 .ميكنيم  echo اعمال کنيم. سپس شروع به دريافت پالس از پين

 ۹۲ميلی ثانيه می باشد.اگر پالس دريافتی در محدوده ی  ۹۸ و ميكروثانيه  ۹۱۱طول پالس دريافتی بين 

 .ندارد وجود مانعی ماژول مقابل در که است معنی بدين باشد بيشتر ميلی ثانيه و يا 

 

 
 

 را  شده محاسبه زمان بايد متر سانتی حسب بر پس از محاسبه زمان برای بدست آوردن فاصله تا شی 

 .تقسيم کنيم.)اين اعداد در ديتاشيت ماژول ارائه شده است( ۹4۸و بر حسب اينچ بايد بر  ۰۸ بر

 جهت آن براساس و را بدست آورده  SR04 -HCدر حلقه اصلی برنامه ميزان فاصله از شی توسط ماژول

 می دهيم تغيير را موتور حرکت

که در مسير ربات مانعی وجود ندارد و  اگر فاصله بدست آمده از فاصله مجاز بيشتر باشد به اين معناست

 .کندبه صورت مستقيم حرکت می

ی وجود مانع در مسير ربات است. در اين گر فاصله بدست آمده از فاصله مجاز کمتر باشد نشان دهندها

کند. مجددا مدتی متوقف شده و به شرايط ربات مدتی متوقف شده و سپس به سمت عقب حرکت می

 .کندمیجهت ديگری حرکت 
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 ترسيم نمودار فرايند انجام تحقيق ۰-۹۱
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 تصويب تا دفاع(زمانبندی مراحل اجرای پژوهش )از  ۹۶

 مراحل تحقيق

 )بر اساس فرايند تحقيق تنظيم شود(
 مدت زمان )ماه(

۹ ۶ ۹ 4 ۰ ۲ 7 ۸ ۱ ۹۱ ۹۹ ۹۶ 

             و تحقيق مطالعه

             طراحی
             ويسیبرنامه ن
             ساختاجراء و 

             نگارش پايان نامه

             

 ماه پس از تصويت پروپوزال در شورای پژوهش موسسه، می تواند نسبت به دفاع از پايان نامه خود اقدام کند. ۲*دانشجو  

 *پروپوزال طبق فرمت اعلام شده، تكميل گردد. 


