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 بسمه تعالی
 

بنیعان بعا رویکعرد نعوآوری بعا  و های دانشرکتتقویت توان توسعهه فنعاوری شع منظوربهوق نوآوری و شکوفایی صند

نیا هعای تققیقعاتی و فناورانعه همکاری فناورانه، خدمت جدیدی را طراحعی و ررهعه کعردس اسعت کعه در آا،ع  آن، 

هعای تققیقعاتی و توسعهه هعای ژووهیعی و فنعاور توانمنعد بعرای اجعرای طر بنیان و متهاآباً، گروسهای دانششرکت

 نماید.ها را شناسایی میهای مورد نیا  این شرکتفناوری

ی است که توسط صعندوق نعوآوری و بنیان متقاههای دانشآنچه ژیش رو دارید، نیا  تققیقاتی/فناورانه یکی ا  شرکت

 شکوفایی شناسایی و در آا،  فراخوان منتیر شدس است. ،طفاً به موارد  یر توجه فرمائید:

شرکت در این فراخوان تققیقاتی و ارائه ژروژو ال در آا،  انفرادی، گروهی، شرکتی یا سا مانی مجا  اسعت. همعه  (1

های ها و مراکععت تققیقععاتی، شععرکتدانیععااس یرلمئععتیهآموختاععان و اریععای ژووهیععاران، دانیععجویان، دانش

 توانند با تدوین و ارسال ژروژو ال در این فراخوان شرکت کنند.بنیان و فناور و سایر رلاآمندان میدانش

 در 52/40/0044 خیتعار تعا حعداکرر و ییشعکوفا و ینوآور صندوق شدسنیتدو چارچوب در دیبا صرفاً هاژروژو ال (2

هعایی کعه در ارسعال شعوند. ژروژو ال https://ghazal.inif.ir/grant به آدرسغتال در سامانه  Wordآا،  

 های دیار به دست صندوق برسند، وارد فرایند ار یابی نخواهند شد.، یا به روشرا آنیغچارچوبی 

ها توسط صندوق نوآوری و شعکوفایی آغعا  خواهعد شعد. ها، فرایند ار یابی آنژس ا  اتمام مهلت ارسال ژروژو ال (3

بعرای « مجعری» رنوانبعهژروژو ا،ی که بییترین تناس  را با ا،تامات این نیا  تققیقاتی داشعته باشعد، انتخعاب و 

 .بنیان متقاهی مهرفی خواهد شدمذاکرات تکمیلی به شرکت دانش

بنیعان جمتقاهعی تققیعق(، آعرارداد دهنعدس منتخع  جمجعری تققیعق( و شعرکت دانشدر صورت توافق ژروژو ال (4

منهقد خواهد شد. در آا،  این آرارداد، صعندوق نعوآوری تعا « مجری»و « متقاهی»، «صندوق»ای مابین جانبه3

ای و مرحلعه طوربعهداخعت تعا درصد هتینه اجرای طر  تققیقاتی را به شکل بلاروض به متقاهعی خواهعد ژر 07

 متناس  با ژییرفت اجرای طر ، در اختیار مجری آرار گیرد.

بینعی و مهرفعی شعدس اسعت، امعا هعای کلعی بعرای اجعرای تققیعق معورد نظعر ژیشگرچه در این فراخعوان، گام (5

توانند ا  هر روش یا فناوری د،خواس و در آا،  یک برنامه تققیقاتی متفاوت بعرای حعل ایعن دهندگان میژیینهاد

 تققیقاتی و دستیابی به اهداف آن استفادس کنند. مسئله

هعای صعندوق نعوآوری و شعکوفایی منعدی ا  حمایتبهرس منت،هبهتدوین و ارسال ژروژو ال در آا،  این فراخوان،  (6

کند. صندوق نوآوری و شکوفایی خود را ملتم بعه ررایعت مقرمعانای برای فرستندس حقی ایجاد نمینخواهد بود و 

 های ارسا،ی مقرمانه نتد صندوق باآی خواهد ماند.دانسته و مفاد کلیه طر 

کعارگتار صعندوق در میعان باذاریعد  رنوانبعهیا ابهام در خصوص این فرایند را با شعرکت بومرنع   سؤالهرگونه  (0

 (721-99389563و  99389543س تماس: جشمار

https://ghazal.inif.ir/grant
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بنیان متقاضیدانششرکت  درباره  

 

 ساخت و یطراح حو س دراین شرکت  تنظیم شدس است. 1 نوع نوژایبنیان دانش شرکتاین فراخوان به سفارش یک 

و  توانکم افراد سا،مندان، ک،یژاراژلو مارانیب مورداستفادس که کندیمفها،یت  یبخیتوان و یحرکت کمک هایربات

را دارد. این  تنهنییژا یبخیتوان یرونیب اسکلت ربات ساخت و یطراح سابقه این شرکتهستند. همچنین  ور شکاران

است و به کاربرد در راس رفتن،  تنهنییژا یهااندامو ناتوانی در استفادس ا   یتوانکمربات مخصوص راس رفتن افراد دچار 

 جایاتین ویلچر استفادس شود. رنوانبه تواندیمو  کندیمنیستن و برخاستن کمک 
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 لهئضرورت مس
 سمتدو افراد آطع نخاع ا  ناحیه ژیتی جژاراژلوی( مبتلا به فلج کامل ژاها و تنه در هر 

می هستند. آسی  نخاری  یر سطح های سا،دارای دست حالدررین، جهر دو ژا( هستند

 ا  ایرمدس بخشو  شوندمیموج  ههف ریلانی و حسی تنه و ژاها  (T1مهرس اول ژیتی ج

 یصند،. کنندمی نرم وژنجهدست یفراوان میکلات با و دهدمی دست ا  را خود هایتوانایی

 یرو دائم نیستن اما ،کندمی حل را مارانیب نیا یدسترس میکلات ا  یبرخ دارچرخ

 است ربارت آن مهم رارهه چند که شودمی یمتهدد روارض برو  بارث دارچرخ یصند،

 :ا 

o بستر  خم 

o ژاج استخوان یژوک) 

o یگوارش ستمیس در اختلال 

o هیکل رفونت 

o استخوان یژوک 

 مارانیب نیا به ژتشکان لید، نیهم به. است کیژاراژلو ماریب یجانب میکلات روارض، نیا

 است بهتر و ستندیبا فقط( سارت کی حداآلج را یسارت رو  طول در که کنندمی هیتوص

 .بروند راس یحت واکر، و سیبر مرل یلیوسا کمک با

 بتواند کیژاراژلو ماریب ،یرونیب اسکلت یفناور توسهه بادر آیندس نتدیک و  رودمیانتظار 

 دارچرخ یصند، ا  استفادس روارض درنتیجه، دهد انجام آن با را خود رو مرس یکارها تمام

 .دیرس خواهد خود حداآل به

 کیور جوان تیجمه ا  توجهیآابل تهداد تصادفات، یبا،ا آمار لید، به خصوصبه رانیا در

. است برخوردار ییوا،ا ار ش ا  یفناور نیا توسهه ،ذا و شوندمی میکل نیا دچار

 نیا توسهه یاآتصاد هیتوج توانندمی ریاخ هایجن  لید، به منطقه یکیورها نیهمچن

 .ببرند با،اتر را یفناور

 
 
 
 
 
 
 

 اصلی تحقیق مسئله

 )نیاز تحقیقاتی(: 

این تحقیق عبارت استت  مسئله

 استکلت ربتات سازیهینهب»از 

 یبتترا یحرکتتت کمتتک یرونتتیب

 «یشخص نسخه در استفاده
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 تحقیقاتی مسئلهمشروح 
 یبخیتوان و یدرمان مراکت درشدس است که  یرونیب اسکلت یفناور توسههموفق به  یمتقاه انیبندانش شرکت

بیماران هایهه نخاری و  مورداستفادس، افتهیتوسههربات  .شودو توسط کاربر ژوشیدس می ردیگیمآرار  مورداستفادس

حرکتی هستند. این افراد به کمک این دستااس آادر به حسی و دچار اختلا،ات  تنهنییژاافرادی است که در ناحیه 

 خواهند بود.راس رفتن 

 
 نمونه درمانااهی -توسط شرکت متقاهی افتهیتوسههاسکلت بیرونی  -1شکل 

 

 ربات فوق ا  اجتاء  یر تیکیل شدس است:

 کیهارمون ربکسیگ .1

 BLDC یموتورها .2

 موتورها ویدرا .3

 ی(مرکت کنتر،رج یسکاورید برد .4

 باتری .5

 BMS تیآابل با ژاور برد .6

 یدست کنتر،ر .0
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 باشد:های  یر مینمونه موجود دارای ویوگی، درمانااهیدر کاربرد 

اصلی جران و ساق(  یهانکی، ،گیردمختلفی مورد استفادس آرار میبیماران  توسطبا توجه به آنکه ربات  .1

 است. مکانیتم تنظیم طول مورد نیا دارای  رونیا ا، شودیممتناس  با آد بیمار تنظیم 

باتری یدک  ا توجه به داشتنب. همچنین کار کندسارت بدون نیا  به تهویض باتری  4حداآل  تواندیمربات  .2

 اتمام حین کار، جابجا شود. در صورت تواندیم

 (over design)که توان ربات به شکل بییتر ا  نیا   کندیم، این ا،تام را ایجاد کنندگاناستفادستنوع  .3

ربات نیا مند آمو ش است. در مراحل او،یه آمو ش به د،یل اینکه  ا انتخاب شود. توهیح اینکه استفادس 

مقاوم  یادتر ا  حد رادی است و ،ذا ربات  ی، گیتاورهاکندیمشکل غیر بهینه ا  ربات استفادس کاربر به 

 .ارددرادی توان  ا حدشیب ه این د،یلب، شودیمهمییه با کاربران جدید آمو ش ندیدس آ مایش برای اینکه 

 یک ژای   هر وآتاستفادس بهینه ا  ربات به این مهناست که کاربر در اثر تمرین با دستااس، آموخته است که 

آدم  یراحتبهتا ژای دیار  واکر یا رصا، روی آن بیاندا د ،روبات روی  مین است، و ن خود را با کمک ژارا،ل

و ن خود را به آن ژا منتقل کند. وآتی کاربر هنو  این  موآعبهبردارد و وآتی ژای دیار به  مین رسید، بتواند 

. به همین د،یل شودیمرملی یاد نارفته است، فیار  یادی به موتورهای دستااس وارد  طوربهفرآیند را 

نیوتن متر  187ر گیتاور خروجی ربات موجود، چنین شرایطی جواباو باشد. حداکردستااس باید بتواند برای 

 .نیوتن متر است 85تا  50شخصی سا ندگان خارجی بین  یهارباتاین ردد برای  کهیدرحا،است، 

 بر فرض و شدسیطراح یدرمان مراکت و هاکینیکل در استفادس یبرا شدسساخته مقصولکه اشارس شد،  یطورهمان

 دو حداکرر ای سارتهکی جلسه کی رو ، طول در کاربریا یک  کنندیمکاربران مختلفی ا  آن استفادس  که است نیا

 مهم اگرچه ،نسخه درمانااهی حجم و و ن مسئله ،کندیم استفادس ا  آن (رصر و صبح مرلاً  -ی مان فاصله باج جلسه

 31 شرکت نیا توسط شدسساخته ربات جرمج او،ویت نخست نبودس است. ،یطراح اهداف یبندتیاو،و در اما است

 .(است میاهدسآابل 1شکل شمارس  در آن حجم و لوگرمیک

 ری  راتییتغبنابراین  که نسخه شخصی این ربات را نیت توسهه دهد، در حال حاهر شرکت متقاهی در نظر دارد

 :شود گرفته مدنظر دیبا

 به حداآل برسد دیبا ربات و ن. 

 میتان برسدکمترین  دیبا ربات حجم. 

 باشد کاربران دیخر آدرت با متناس  که باشد یطور دیبا شدستمام متیآ. 

 کاهش یبرا ،ذا، (یسر 4ج ستا هاربکسیگ و موتورها به مربوط ربات، و ن ا  درصد 97به  کینتد ،یفهل نمونه در

 یبرا ومییتانتا ای برکربنیف ا  استفادس مرلاً و باشد( ارید یروین انتقال تمیمکان هر ایج هاآن یرو دیبا تمرکت و ن
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نکته مهم این است که یک راس بسیار سادس برای کاهش و ن  .دارد یدرصد 27 یاثر فقط ربات، اسکلت و ن کاهش

اما در این حا،ت ؛ یوم استساخته شدس ا  آ،یاژ نئودون و نکمو بدون کاهش گیتاور، استفادس ا  موتورهای ژرتوان 

با توجه به ردم تناس  با آدرت خرید اکرریت  موهوع که این شودیمبرابر بییتر  3آیمت دستااس ناگهان در حدود 

 کاربران، مطلوب نیست.

سه  در نظر گرفتنحجم و آیمت ربات موجود، با  ،و ن ربارت است ا  کاهشتققیقاتی  این ژروژسمسئله بنابراین 

 نکته  یر:

تیاج به مکانیتم تنظیم طول ندارد. شخصی خواهد بود، ،ذا اح طوربهربات مورد نظر مورد استفادس یک نفر  .1

 .خواهد شداین خود بارث کاهش و ن و حجم 

کافی است برای  ا یموردنبنابراین باتری ؛ رودینما  یک سارت راس  رو انه بیشیک فرد جحتی سا،م(  مهمو،اً .2

بارث کاهش و ن و حجم باتری نسبت امر رملکرد یک سارت و نیم جبا هری  اطمینان( طراحی شود. این 

. همچنین وجود یک باتری یدک مرل نمونه موجود ا،تامی نیست، چون کاربر شودیمبه نمونه موجود 

 کندیمل کار یا خانه استراحت و در مق شودیمژس ا  یک سارت راهپیمایی در رو  خسته  ادی احتمالبه

 .دهدیمه نوبه خود آیمت را کاهش که این  مان خوبی برای شارژ باتری است. ردم نیا  به باتری یدک ب

. اندآمو ش ندیدس که ی تست شودصوص یک نفر خواهد بود و بنا نیست به شکل مستمر با افرادخاین ربات م .3

خواهد چون در کلینیک  همآنکه  گذراندیمخود کاربر اصلی دورس آمو شی را با این ربات  بارکیحداکرر 

حاهر جبران  کاردرماناربه د،یل و ن اندا ی ناصقیح، با کمک فیتیوتراپ یا  ا یموردن، کسری توان بود

 overdesignراس برود. ،ذا  یخوببهبتواند با ربات تا کاربر به سطح استفادس صقیح ا  ربات برسد و  شودیم

و ن و نیت آیمت  جهیدرنتو  ا یموردننیا  نیست و این خود بارث کم شدن توان  نجایدر انمونه موجود 

 .شودیمدستااس 

 چراکهکاربر باید بتواند با کمک دستااس ا  روی صند،ی بلند شود،  ،همچنین باید گفت در نسخه درمانااهی .4

،  یرا بلند کندر را با انرژی خود ا  صند،ی کاردرمانار بتواند هر بیما ندارد کهوجود امکان این در درمانااس 

در هر کورس  تواندیماما در نسخه شخصی، همراس کاربر ؛ کندیموارد فیار  یادی به کاردرمانار  امر این

یاد مربوط به بلند   نسبتاً به کاربر برای بلند شدن کمک کند و ،ذا ربات ،ا م نیست گیتاور  بارکی یروادسیژ

 کند و این خود راملی برای سبک شدن است. نیتأمشدن ا  روی صند،ی را 

، اما ممکن است این  مینه است درشرکت متقاهی منطبق بر تجربه موجود ، ا م به توهیح است که نکات فوق،

د که نژیینهاد ده (drive train)م دیاری برای  نجیرس انتقال حرکت ژروژو ال ا  ابتدا مکانیت دهندگانارائه

که این نکات فقط  شودیم دیتأک،ذا  باشد.حجم و آیمت کاهش و ن،  منظوربها  مکانیتم موجود کاراتر  مرات به
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،ا م به ذکر  نوین دیار نیت مورد استقبال آرار خواهد گرفت. یراهکارهاشدس است و ژیینهاد در نظر گرفته  رنوانبه

 .است فراهم یمتقاه انیبندانش شرکت توسط شدس ساخته موجود ربات ا  دیبا د امکان ا ین در صورتاست که 

 

 های تحقیق:گام

  حجم و آیمت انتقال حرکت که متیمن کاهش و ن، ارائه ژیینهاد یا ژیینهادهایی در خصوص مکانیتم

 ربات باشد.

  مبتنی بر ژیینهادهای ارائه شدسمکانیکیمفهومی طراحی ، 

 مبتنی بر طراحی مفهومی طراحی اجتاء مکانیکی 

  شدسارائه یهاینهادیژ، مبتنی بر مدارات ا،کترونیکیطراحی 

 )سفارش و ساخت اجتاء جمکانیکی و ا،کترونیکی 

 مونتاژ آطهات و اجتاء 

  )مجتا طوربهتست او،یه هریک ا  مقورها جرملارها 

 رفع ایرادات احتما،ی رملارها 

  نهایی ژس ا  رفع ریوبمونتاژ 

 یسا ادسیژ GAIT جگیت GAIT  ،به مهنای توا،ی رملارهای درگیر در فرآیند راس رفتن و نمودار  مانی موآهیت

متقاهی دانش  انیبندانشو شتاب هر یک ا  رملارها در مقور  مان است. با توجه به اینکه شرکت  سررت

 کند( یژوشچیما  این آسمت  تواندیم ینهاددهندسیژفنی این بخش کار را کس  کردس است، 

 فرد سا،م آ مایش نمونه با 

 آ مایش نمونه با فرد بیمار 

 یهاشیآ ما لمیفو  ساخت اجتاء به شکل مکتوب یهاروشتیریح ج تقویل ژروتوتایپ و مدارک طراحی 

 (ماریب و سا،م فردا ب شدسساخته نمونه

 

 راهکارهای غیر جذاب

  موآهیت جانکودر، هال  یریگاندا سو ا،مان  موتور اندا راسموتور، گیربکس چهار ردد  نیتأمهتینه خرید و

 میلیون تومان 57ا   بییتر حرکتیا هر مکانیتم دیار برای  نجیرس انتقال سنسور و ...( 

 بین مفصل  انو و مفصل ران باشد. متریسانت 47می که ،ا مه ساخت آن فاصله بیش ا  ژیینهاد مکانیت 
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 های مورد انتظار تحقیقخروجی

 

 شامل کپارچهی صورتبه ربات ررض و حجم کردن کم یبرا ربات در مورداستفادس رملار یکیمکان یطراح ،

 و همچنین نکات مهم در طراحی هانقیه

 یحداآل ابهاد در ربات یکنتر، و اندا راس آدرت، یبردها یمونتاژ و یکیشمات نقیه ارائه 

  بردهای فوق یافتارسختاجرای 

 توسط ربات کنترل و دستورات ارسال یبرا هوشمند واکر ای رصا ،بندمچ آا،  در افتارسخت یطراح ارائه 

 بای توان

 کروکنتر،ریم بر یمبتن ربات کنترلسیستم  یافتارسخت یطراح ارائه stmf429 

  جژروتوتایپ( هیاو، نمونهساخت 

 

 لزامات تحقیقا
 

 گرمکیلو 25 حداکرر نهایی دستااس جرم 

  کیلوگرم 177بیمار حداکرر  جرمتقمل 

   متریسانت 187ا،ی  157آابلیت تنظیم برای آد بیماران ا 

  سارت 1.5مداومت رملکرد باتری 

 هر طرف تنهنییژاحداکرر ا  طرفین  ی دگرونیب :CM17 

  جبک ژک(: حداکرر هخامت جهبه ژیتCM6 و ، سیستم کنتر،ی ججهبه ژیتی مقل آرار گرفتن باتری

 (کندیما  آن استفادس  یژیتکو،هاست که کاربر مانند ا،کتریکی و ا،کترونیکی  مدارهای

  میلیون تومان 157 ربا سد ،های ساخت ژیینهادیبا روش شدستمامتخمین آیمت 
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 تواند در اختیار مجری قرار دهدکه متقاضی تحقیق می یا اطلاعات فنی هاییتجهیزات و زیرساخت

 
  اجتاء  یافتارسخت یسا نمونهطراحی و  کهیدرصورتمتقاهی، با توجه به دانش فنی موجود در شرکت

 موردنظر GAIT تواندیممکانیکی و ا،کترونیکی با نیل به اهداف کمی ارائه شدس انجام شود، شرکت متقاهی 

انجام  تواندیم ینهاددهندسیژبنابراین ؛ ژیادس کند شدسساختها،اوی راس رفتن را روی نمونه  یسا ادسیژبرای 

 این آسمت را ا  اسکوپ کاری خود خارج کند.

 

 معیارهای ارزیابی و انتخاب مجری

  مسئلهتقصیلات و سوابق تیم تققیقاتی و تناس  آن با 

  مسئلهرویکرد فنی تیم تققیقاتی به 

  تققیقدسترسی به تجهیتات آ ماییااهی و مواد او،یه و سایر ا،تامات اجرای 

 مان و هتینه اجرای تققیق  

 

 تسهیم مالکیت فکری

  مجری در ما،کیت مهنوی ناشی ا  اجرای تققیق سهیم خواهد بود و انتیار مقا،ه میترک معنویمالکیت :

ها و سمینارها با موافقت و مقا،ه در کنفرانس ارائههای داخلی و خارجی، توسط مجری و متقاهی در ژورنال

 اندرکاران مجا  خواهد بود.اشارس به نام همه دست

 وکار شرکت متقاهی، منافع ما،ی ناشی ا  توسهه این فناوری : با توجه به مدل کس مالکیت منافع مادی

 .اتی را دریافت خواهد کردا،تحمه اجرای ژروژس تققیقتماماً متهلق به شرکت متقاهی بودس و مجری صرفاً حق

 

 ارسال پروپوزال  

 25/74/1477 تاریختا حداکرر ، تدوین و نوآوری و شکوفایی صندوق موردنظرها صرفاً باید در چارچوب ژروژو ال

هایی که در چارچوبی ارسال شوند. ژروژو ال https://ghazal.inif.ir/grantغتال به آدرس  سامانه در

 های دیار به دست صندوق برسند، وارد فرایند ار یابی نخواهند شد.، یا به روشرا آنیغ

https://ghazal.inif.ir/grant
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