
 1400سال  مهندسی پزشکی ـ رباتیکرشته:  Ph.Dدکتري تخصصی آزمون: 
 

 1صفحه  
 

 یمهندس یاضیاتر

4در مورد معادله   ـ1 4 10z i z i− + +  کدام گزینه درست است؟ =
,0)هاي نمایش بیضی با کانون )الف  .است ±(2

 .است 10اي با شعاع نمایش دایره )ب
,0)هاي نمایش بیضی با کانون )ج  .است ±(4
 .است 10اي با شعاع نمایش دایره )د

)7مقدار عبارت  ـ 2 1 )i−  برابر است با..... +
1)8 الف) )i−  
1)8 ب) )i− + 
1)7 ج) )i− − 
1)7 د) )i+ 

)1که تابع درصورتی ـ 3 ) ( 0)f z z z
z

= + )را به شکل  ≠ ) ( , ) , ( , )f z u r iv rθ θ=  بنویسیم کدام

 گزینه درست است؟

1 الف) 1( )cos ( )sinr i r
r r

θ θ+ + − 

1 ب) 1( )cos ( )sinr i r
r r

θ θ− + + 

1 ج) 1( )sin ( )cosr i r
r r

θ θ+ + − 

1 د) 1( )sin ( )cosr i r
r r

θ θ− + + 

)براي تابع  ـ 4 )f z z z=  ، کدام گزینه درست است؟−
) الف) )f z′ در همه جا وجود دارد 
) ب) )f z′ اي موجود نیستدر هیچ نقطه 
) ج) )f z′  0در همه جا موجود است به غیر ازz = 
) د) )f z′ 0اي موجود نیست به غیر از در هیچ نقطهz = 

)دوج همساز مز ـ 5 , ) sinh( )sin( )u x y x y= کدام گزینه است؟ 
) الف) , ) cosh( )cos( )v x y x y= 
) ب) , ) cosh( )sin( )v x y x y= 
) ج) , ) cosh( )cos( )v x y x y= − 
) د) , ) cosh( )sin( )v x y x y= − 
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 2صفحه  
 

)1coshهاي معادله ریشه ـ 6 )
2

z  کدام گزینه است؟ =

2)1 الف) ) , 0, 1, 2,......
2

n i nπ+ = ± ± 

2)1 ب) ) , 0, 1, 2,......
3

n i nπ+ = ± ± 

2)1 ج) ) , 0, 1, 2,......
4

n i nπ+ = ± ± 

)1 د) ) , 0, 1, 2,......
2

n i nπ+ = ± ± 

حاصل انتگرال  ـ 7
3

1
3( 2)z dz−∫ گیري گیري مسیري دلخواه بین حدود انتگرالکه در آن مسیر انتگرال

 کدام گزینه است؟ ،باشدمی

 i د) 0 ج) -1 ب) 1 الف)

)1نمایش سري تیلور تابع  ـ 8 )
1

f z
z

=
−

2zکه هنگامی  i−  کدام گزینه است؟ ،است >

1 الف)
0

( )
(1 )

n

n
n

z i
i +

∞

=

−
−∑ 

 ب)
0

( )
(1 )

n

n
n

z
i

∞

= −∑ 

 ج)
1
( )n

n
z i

∞

=
−∑ 

 د)
1
( )n

n
z i

∞

=
+∑ 

)1براي تابع  ـ 9 )
( 1)( 2)

f z
z z

−
=

− −
2که و هنگامی  z< <  باشد، کدام سري معتبر است؟ ∞

1 الف) 1
0 0

1
2

n

n n
n n

z
z + +

∞ ∞

= =
+∑ ∑ 

1 ب)

0
(2 1)n n

n
z− −

∞

=
−∑ 

1 ج) 1
0 1

1 12n n
n nz z+ +

∞ ∞

= =
−∑ ∑ 

1 د)
0

1 2n

n
n z +

∞

=

−∑ 
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 3صفحه  
 

حاصل انتگرال  ـ 10
sinh(2 )c

dz
z∫  کدام گزینه است اگر: 2c z  در جهت مثبت باشد؟ =

2 الف) iπ (2 ب iπ− (ج iπ− (3 د iπ 

حاصل انتگرال  ـ 11
2

60 1
x dx

x
∞

 کدام گزینه است؟ ∫+

 الف)
8
π (ب 

6
π (ج 

12
π (د 

10
π 

1xتصویر ربع صفحه  ـ 12 0yو  < 1wبا تبدیل  <
z

 کدام گزینه است؟ =

2 الف) 21 10 , ( )
2 4

v u v< − + < 

2 ب) 21 10 , ( )
2 2

v u v< + + < 

2 ج) 21 10 , ( )
4 4

v u v< − + < 

2 د) 21 10 , ( )
4 2

v u v< + + < 

براي تابع با ضابطه  ـ 13
0 3 1

( ) 1 1 1
0 1 3

x
f x x

x

− < < −
= − < <
 < <

)و با فرض   6) ( )f x f x+ ، ضرایب سري =

)فوریه  , )n nb a کدام گزینه است؟ 

)2 الف) 1,2,3,....) 0 , sin
3n n

nn b a
n

π
π

= = = 

)2 ب) 1,2,3,....) sin , 0
3n n

nn b a
n

π
π

= = = 

2 ج) 2( 1,2,3,....) cos , sin
3 3n n

n nn b a
n n

π π
π π

= = = 

2 د) 2( 1,2,3,....) sin , cos
3 3n n

n nn b a
n n

π π
π π

= = = 

با استفاده از سري فوریه تابع  ـ 14
2 0

( )
0 2

x x
f x

x x
− − ≤ <

=  ≤ <
)و   4) ( )f x f x+ حاصل سري  =

2 2
1 11 .....
3 5

+ +  کدام گزینه است؟ +

 الف)
2

2
π (ب 

2

4
π (ج 

2

16
π (د 

2

8
π 
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 4صفحه  
 

انتگرال کسینوسی فوریه تابع   ـ 15
1 0 1

( )
0 1

x
f x

x
< <

=  >
 کدام گزینه است؟  

 الف)
0

2 sin cos x dω ω ω
π ω

∞

∫ 

 ب)
0

1 cos cos x dω ω ω
π ω

∞

∫ 

 ج)
0

2 cos sin x dω ω ω
π ω

∞

∫ 

 د)
0

2 sin sin x dω ω ω
π ω

∞

∫ 

)سري فوریه مختلط  ـ 16 ) tf t e= 2وT π=  وtπ π− <  کدام گزینه است؟ >

int الف)
2sinh 1( 1)

1
n

n

n e
in

π
π

∞

=−∞

+
−

+∑ 

2 ب)
intsinh 1( 1)

1
n

n

in e
n

π
π

∞

=−∞

+
−

+∑ 

 ج)
2

1 intcosh 1( 1)
1

n

n

n e
in

π
π

∞
+

=−∞

+
−

+∑ 

2 د)
1 intcosh 1( 1)
1

n

n

in e
n

π
π

∞
+

=−∞

+
−

+∑ 

همه مقادیر  ـ 17
1
3( 8 )i− در کدام گزینه به درستی نوشته شده است؟ 

3 الف) 1,22 , 3c i c i= = ± − 

3 ب) 1,22 , 3c i c i= = ± 

3 ج) 1,2, 3 2c i c i= = ± 

3 د) 1,2, 3c i c i= = ± − 
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 5صفحه  
 

argکدام گزینه زیر ناحیه  ـ 18
6 6

zπ π
− ≤ 1wرا بر روي قرص واحد  zدر صفحه  ≥ نگاشت  wدر صفحه  ≥

 کند؟می

1 الف)
1

zw i
z
+

=
−

 

 ب)
3

3
1
1

zw i
z
−

=
+

 

 ج)
3

3
1
1

zw
z
+

=
−

 

1 د)
1

zw
z
−

=
+

 

1sinhتابع  ـ 19 ( )z− .....برابر است با 

)2ln الف) 1)i iz z+ − 

)2ln ب) 1)z z+ − 

)2ln ج) 1)z z+ + 

)2ln د) 1)i z z− + + 

)1تابع  ـ 20 ) cosh ( )F z z−= توان تعبیر کرد؟را به پتانسیل مختلط کدام گزینه زیر می 
 بین دو استوانه بیضوي هم کانون )الف
 بین دو استوانه هم محور )ب
 بین دو کره هم کانون )ج
 بین دو خط منبع )د

 

 یکربات

باشد. کدام گزینه بر حسب زمان طبق تابع زیر می حرکت مفصل یک بازوي مکانیکی با یک مفصل دورانی ـ 21
𝒕𝒕مقدار شتاب دورانی بازو در زمان  =  کند؟را بیان می 𝟏𝟏

 
 0 الف)
 180 ب)
 180- ج)
 با اطلاعات داده شده قابل محاسبه نیست )د
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 6صفحه  
 

از دوربینی براي پردازش تصاویر در کنار یک بازوي رباتیکی مطابق شکل زیر استفاده شده است. دستگاه  ـ 22
اه به ترتیب به بازوي رباتیکی و دوربین متصل شده است. با انجام کالیبراسیون دو دستگ Bو  Aمختصات 

به صورت زیر بدست  Aنسبت به بازوي رباتیکی  Bمختصات، ماتریس تبدیل کلی مختصات دستگاه دوربین 
 آمده است.

0.9 0.5 0.0 5.0
0.5 0.9 0.0 0.0

 
0.0 0.0 1.0 3.0
0.0 0.0 0.0 1.0

A
BT

− 
 
 =
 
 
 

 

 
 (دوربین) به صورت زیر داده شده است: Bدر دستگاه مختصات  pبردار سرعت نقطه 

10 10 3  = − TB
pv 

 نماید؟(بازوي رباتیکی) را بیان می Aدر دستگاه مختصات  pکدام گزینه بردار سرعت نقطه 

19 الف) 4 6 TA   = −pv 

14 ب) 0 3 TA   =pv 

14 ج) 4 3 TA   = −pv 

4 د) 14 3 TA   = −pv 

www.konkur.in

forum.konkur.in



 1400سال  مهندسی پزشکی ـ رباتیکرشته:  Ph.Dدکتري تخصصی آزمون: 
 

 7صفحه  
 

 Cمختصات دستگاه  داده شده است. ماتریس تبدیل کلی در شکل زیر نشان Cو  A ،Bدستگاه مختصات  ـ 23
 ) کدام است؟A )𝐓𝐓𝐂𝐂𝐀𝐀نسبت 

 

  الف)

  ب)

  ج)

  د)

کدام  𝑻𝑻𝑨𝑨𝑩𝑩ماتریس  (4 ,2)) به شرح زیر است. درایه A )𝑻𝑻𝑩𝑩𝑨𝑨 نسبت  Bماتریس تبدیل کلی مختصات دستگاه ـ 24
 است؟

 
 
 

 4- د) 6,4- ج) 4 ب) 0 الف)
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 8صفحه  
 

، Bشود. پنج دستگاه مختصات می مطابق شکل زیر از یک بازوي مکانیکی براي جابجایی یک قطعه استفاده ـ 25
W، T ،S  وG اند. ما موقعیت مکان انتهایی ربات نسبت به که در شکل زیر نشان داده شده است، تعریف شده

) را 𝑻𝑻𝑮𝑮𝑺𝑺گیري قطعه نسبت به میز () و سوراخ محل نهایی قرار𝑻𝑻𝑺𝑺𝑩𝑩)، میز نسبت به پایه ربات (𝑻𝑻𝑾𝑾𝑩𝑩پایه آن (
بر هم منطبق  Tو  Gهاي گیرد و دستگاهکنیم. نهایتا قطعه در محل نهایی قرار میگیري توانیم اندازهمی
 ) را بیابید.𝑻𝑻𝑻𝑻𝑾𝑾شوند. در این حالت ماتریس تبدیل کلی موقعیت قطعه نسبت به مکان انتهایی ربات (می

 
W 1 الف) B S B

T WS GT T T T −=  

  1 ب) W B B S
T W S GT T T T−=   

   ج) W B B S
T W S GT T T T=  

  1 د) W B B W
T T S ST T T T−=  

 براي یافتن یک ماتریس تبدیل کامل براي یک جسم صلب در فضاي سه بعدي، به چند پارامتر نیاز داریم؟ ـ 26

 ییجابجا کیپارامتر، دو چرخش و  3 الف)
 هارتنبرگ تیپارامتر، مطابق دناو 4 )ب
 سه چرخش و دو جابجایی، پارامتر 5 )ج
 و سه جابجایی چرخش، سه پارامتر 6 )د
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 9صفحه  
 

 را بیابید. 𝜽𝜽𝟐𝟐و  𝒂𝒂𝟐𝟐 ،𝜶𝜶𝟐𝟐براي تحلیل سینماتیکی بازوي شکل زیر، مقادیر  ـ 27

 
 
 

2 الف) 2a d= ،2 0α 2و  = 90oθ = 
2 ب) 0a = ،2 90oα = 2و  − 0θ = 
2 ج) 0a = ،2 0α 2و  = 90oθ = − 
2 د) 0.5a = ،2 90oα 2و  = 0θ = 

 هاي زیر است؟از گزینه کدامیکلینکی با قیود بیان شده در شکل زیر،  3پذیر براي یک ربات فضاي کاري دسترسی ـ 28
cm 10=  1L 

cm 4=  2L 
cm 2=  3L 

10 360≤ < θ 

2 90= θ 

30 360≤ < θ 
 

 
 cm 16، قطر داخلی cm 24یک تیوب به قطر خارجی  )الف
 cm 8، قطر داخلی cm 12یک تیوب به قطر خارجی  )ب
 cm 4، ضخامت جداره cm 16، قطر داخلی cm 24یک تیوب به قطر خارجی  )ج
 cm 2، ضخامت جداره cm 8، شعاع داخلی cm 24یک تیوب به شعاع خارجی  )د
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 10صفحه  
 

 ؟نیستمتر زیر احرکت یک بازوي مکانیکی متاثر از کدام پارتکرارپذیري  ـ 29

 لقی گیربکس )الف
 نویز خوانش سنسورها )ب
 تورك زیاد موتورها )ج
 هاانعطاف لینک )د

ربات  (Tip Endefector)عملگر انتهایی  گیري مشخص ازو جهت مکانهر هاي سینماتیک وارون براي معادله ـ 30

 پذیر این بازو دارد؟سه درجه آزادي نشان داده شده در شکل زیر، چند جواب در فضاي دسترسی
 

 
 1 )الف
 2 )ب
 3 )ج
 بی نهایت جواب )د

 چنین داده شده است: �3سینماتیک یک ربات  ـ 31
 

 
ط } مربو3ماتریس ژاکوبی این ربات که سه سرعت مفصلی را به سرعت خطی مبداء چهارچوب { (1 ,1)درآیه 

 هاي زیر است؟از گزینه کدامیککند، می
1 الف) 23 1S C C− + 
1 ب) 23S C− 
1 ج) 1 2 1 2L S L S C+ 
1 د) 1 2 1 2L S L S C− − 
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 11صفحه  
 

 چنین داده شده است: RPدر یک ربات  2مکان مبداء رابط  ـ 32

 
 گیرد؟به ازاي کدام مقدار بازو در حالت تکین قرار می

1 الف) 180θ =  

1 ب) 0θ =  
2 ج) 0d = 

2 د) 1 1 1d s a c= 

چنین گزارش شده است. این معادلات براي ارزیابی و صحت  RPمعادلات دینامیکی یک ربات دو درجه آزادي  ـ 33
 سنجی در اختیار شما قرار گرفته است.

 
 صحیح است؟ 𝝉𝝉𝟏𝟏آیا معادله دینامیکی 

𝑚𝑚1𝑑𝑑2𝜃𝜃1̈هاي خیر، ترم )الف + �𝑚𝑚1𝑑𝑑2𝜃𝜃1̇ + 𝑚𝑚2𝑑𝑑2̇�𝑔𝑔𝑐𝑐1 باید حذف شوند. 

𝑚𝑚1𝑑𝑑2𝜃𝜃1̇�هاي خیر، ترم )ب + 𝑚𝑚2𝑑𝑑2̇�𝑔𝑔𝑐𝑐1 + 2𝑚𝑚2𝑑𝑑2𝑑𝑑2̇𝜃𝜃1̇ باید حذف شوند. 

𝑚𝑚1𝑑𝑑2𝜃𝜃1̈هاي خیر، ترم )ج + 𝑚𝑚2𝑑𝑑2̇𝑔𝑔𝑐𝑐1 + 2𝑚𝑚2𝑑𝑑2𝑑𝑑2̇𝜃𝜃1̇ باید حذف شوند. 

 .بله، صحیح است )د
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 12صفحه  
 

) به موقعیت ffectore-endدهد. براي دسترسی مکان انتهایی (را نشان می 4�شکل زیر یک بازوي مکانیکی  ـ 34
0

4 0.0,1  .0,1  .414 T
ORGP   = 3، چند جواب برايθ وجود دارد؟ 

 
 1 )الف
 2 )ب
 3 )ج
 شماربی )د

ها براي دستیابی به سرعت مطلوب مکان در تحلیل بازوي رباتیکی، براي محاسبه سرعت مورد نیاز مفصل ـ 35

 از محاسبات زیر نیاز داریم؟ کدامیکانتهایی، به 

 سینماتیک )الف
 سینماتیک معکوس )ب
 ژاکوبین )ج
 ژاکوبین معکوس )د

 

 یقدق ابزار

 علت استفاده از ژل مخصوص سونوگرافی هنگام قرار دادن الکترود روي پوست چیست؟ ـ 36

 پیشگیري از شوك الکتریکی به بیمار )الف
 بازگشتی از پوستکاهش امواج فراصوتی  )ب
 افزایش سرعت بازگشت امواج فراصوتی از بدن )ج
 کاهش امپدانس الکتریکی پوست )د

www.konkur.in

forum.konkur.in



 1400سال  مهندسی پزشکی ـ رباتیکرشته:  Ph.Dدکتري تخصصی آزمون: 
 

 13صفحه  
 

 چقدر است؟ CMRRدر مدار زیر مقدار  ـ 37

 
 ��100 الف)
 ��80 ب)
 ��60 ج)
 ��40 د)

با دور در دقیقه در فاصله  30000یک سانتریفیوژ ، در تعداد دوران mنسبت نیروي وارد بر یک گلبول به جرم  ـ 38
  8دور در دقیقه و  در فاصله  25000همین گلبول در  متري از محور دوران به نیروي وارد برسانتی 10

 متري چیست؟سانتی
 1.8 الف)
 1.5 ب)
 0.55 ج)
 0.96 د)

 چیست؟  Rزیر نقش مقاومت NiCdدر شارژر باتري  ـ 39

 
 

 تضمین ولتاژ ثابت براي شارژ باتري )الف
 تضمین جریان ثابت براي شارژ باتري )ب
 تغییر جریان شارژ در طی شارژ باتري )ج
 تغییر ولتاژ شارژ در طی شارژ باتري )د
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به  SNRگیري روش متوسطه بار تکرار ب 1000باشد با  ��20-بار ثبت براي یک SNRثبت سیگنالی  اگر در ـ 40
 تر خواهد شد؟ها نزدیککدامیک از گزینه

 ��0 د) ��10- ج) ��20 ب) ��10 الف)

متري قلب با فشار خون خروجی سیستولی سانتی 41اي در سر یک بیمار در حالت نشسته در ارتفاع اگر نقطه ـ 41
 متر جیوه است؟میزان فشار خون در این نقطه از سر بیمار چند میلی ,متر جیوه قرار گرفته باشدمیلی 120 

 متر مکعب فرض شود.گرم  بر سانتی 13.6متر مکعب و چگالی جیوه گرم بر سانتی 1چگالی خون 
 150 د) 90 ج) 123 ب) 117 الف)

 0,3ترتیب با احتمال خرابی ه سري مستقل بدر یک دستگاه دو خط موازي که هر کدام از خطوط داراي دو جزء  ـ 42
 تر است؟احتمال غیر قابل استفاده بودن دستگاه به کدام گزینه نزدیک ,باشدمی 0,4و 

 0.024 د) 0,144 ج) 0,12 ب) 0,014 الف)

 m/s 5740و سرعت امواج ماوراي صوتی در کوارتز  mm 2در پروب اولتراسوندي ضخامت دیسک کوارتز  ـ 43
 ست؟اباشد. فرکانس رزونانس این پروب چقدر می

 MHz 1.43 د) MHz 2,87 ج) MHz 0.71 ب) MHz 5,45 الف)

 ست؟ادر بیو آمپلی فایرها کدام جمله زیر درست  ـ 44
 .باشدامپدانس ورودي خیلی کمتر از امپدانس خروجی می )الف
 .باشدامپدانس خروجی میامپدانس ورودي خیلی بیشتر از  )ب
 .بیو آمپلی فایرها معمولا داراي بهره یا گین پایینی هستند )ج
 .شودبیوآمپلی فایرها کالیبراسیون سریع استفاده نمی در )د

 شامل..... MEMS (Bio Micro Electro Mechanical Sensors)  Bioهاي فناوري زیست حسگرهايویژگی ـ 45
 هادي در ابعاد میکرومتريفناوري نیمه )الف
 صحت و حساسیت بالاتر )ب
 قابل استفاده براي یک بار )ج
 همه موارد )د

 

 یپزشک یرپردازش تصاو

تري از سطوح در به منظور نگاشت محدوده باریکی از سطوح شدت پایین تصویر ورودي به محدوده وسیع ـ 46
 شود؟تبدیل استفاده می تصویر خروجی از کدام تابع

 تابع تبدیل معکوس لگاریتمی الف)
 تابع تبدیل توانی )ب
 تابع تبدیل لگاریتمی )ج
 تابع تبدیل یکنواخت )د
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به ترتیب به صورت زیر  qو pبین chessboard و فاصله  city-block، فاصله  q(s,t)و  p(x,y)هاي براي پیکسل ـ 47
 شود.....تعریف می

  t –+ (y  2s) –, D(p, q) = [(x  t|)  – s| + |y –D(p, q) = max (|x(2[2/1 الف)
  D(p, q) = [(x– (y  2s) +– (2t[2/1   ,    �� = (� ,�)�–  �� + ��– �| ب)
  D(p, q)= |x –y | + |s –D(p, q) = max (|x ,(|t –s| + |y  – t| ج)
  t –s| + |y  –(p, q) =max (|x D|, t –s| + |y  –D(p, q) = |x(| د)

 ؟باشدیم حیصح ریز هاييرگیجهیاز نت کدامیک ،ریبر تصو یماسک اعمالداده شده  هايبا استفاده از الگو ـ 48
 .شودمی بیشتراگر مجموع ضرایب ماسک یک باشد میانگین روشنایی تصویر  الف)
 .شودمی کماگر مجموع ضرایب ماسک صفر باشد میانگین روشنایی تصویر  ب)
 .شودمیاگر ضرایب ماسک به طور متناوب مثبت و منفی باشد تصویر محو  ج)
 .شودمی بیشتراگر همه ضرایب ماسک مثبت باشد میانگین روشنایی تصویر  د)

 بر روي تصویر ارایه شده کدامیک از موارد زیر است؟ 3*3میانه نتیجه حاصل از اعمال یک فیلتر ـ 49
 

3 0 5 3 2 
7 4 8 1 3 
9 6 0 2 8 
9 8 3 1 9 
7 5 3 6 4 

 الف)

 
 

 ب)

 
 

 ج)

 
 

 د)

 

3 0 5 3 2 
7 4 3 1 3 
4 3 0 2 2 
5 4 3 1 2 
5 5 3 6 4 

 

0 3 1 2 0 
3 5 3 3 2 
6 7 3 3 1 
6 6 3 3 2 
0 3 3 3 0 

 

0 2 1 2 0 
3 3 3 3 2 
3 3 3 3 1 
3 6 7 5 3 
0 6 6 3 0 

 

4 0 5 3 3 
7 4 6 3 3 
6 6 0 2 3 
6 6 3 1 4 
6 5 3 6 4 
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 کدام است؟ b ریبه تصو a ریتصو لیتبد يبرا نهیگز نیبهتر ـ 50
 

                        
                

                       ( a                )                                                   (b) 
 عملگر لاپلاسین الف)
 و سپس اعمال یک فیلتر تشخیص لبه میانهفیلتر  ب)
 میانهو سپس اعمال فیلتر  عملگر لاپلاسین ج)
 میانهفیلتر تشخیص لبه و سپس اعمال فیلتر  د)

که منجر به تابع  zداراي تابع چگالی احتمال مطابق شکل سمت چپ باشد. تابع تبدیل  rتصور کنید که تصویر  ـ 51

 سازي تصور کنید تصویر اصلی و تصویرکدام گزینه است؟ (براي ساده ،شودچگالی احتمال سمت راست می

 ) هستند).0وL-1 تبدیل شده داراي سطوح روشنایی در بازه پیوسته (

 

 
) الف) ) 22 1L r r± − − 

)2 ب) 1)L r r± − − 

)2 ج) 1)L r r− − 

) د) ) 22 1L r r− − 
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 ازیمورد ن يهاتیتعداد ب نیانگیم ر،یتصو یآنتروپ ری. در مورد مقاددیریرا در نظر بگ ریز 4×8 یتیب 8 ریتصو ـ 52
 ؟است حیصح نهیهافمن کدام گز نگیو نسبت کد کسلیهر پ شینما يبرا

 
32 64 32 64 32 96 64 128 
32 64 32 64 32 96 64 128 
32 64 32 64 32 96 64 128 
32 64 32 64 32 96 64 128 

 4,2667، 1,875، 1,811 الف)
 4,2667، 1,811، 1,875 ب)
 6,276، 0,875، 0,811 ج)
 6,276، 0,811، 0,875 د)

 است؟ نهیکدام گز horizontal  (Hh(v)) لتریف  H ،DTFT پذیرجدایی لتریف يبرا ـ 53

H= �
−𝟏𝟏 −𝟑𝟑 −𝟏𝟏
𝟎𝟎 𝟎𝟎 𝟎𝟎
𝟏𝟏 𝟑𝟑 𝟏𝟏

� 

) الف) )3 2 2cos vπ+ 
2 ب) (2 )jsin vπ− 
3 ج) 2j (2 )cos vπ+ 
2 د) (2 )sin vπ− 

تبدیل فوریه سیستم تصویربرداري باشد، کدام گزینه در رابطه  Hتبدیل فوریه نویز جمع شونده باشد و  N اگر ـ 54
 با فیلتر وینر و فیلتر معکوس صحیح است؟

 تواند تصویر بازسازي شده خوبی ایجاد کند.کوچک است، فیلتر وینر بر خلاف فیلتر معکوس نمی N/Hوقتی نسبت طیف  )الف
 توانند تصویر بازسازي شده خوبی ایجاد کنند.وس میکوچک است، فیلتر وینر و فیلتر معک N/Hوقتی نسبت طیف  )ب
 توانند تصویر بازسازي شده خوبی ایجاد کنند.بزرگ است، فیلتر وینر و فیلتر معکوس نمی N/Hوقتی نسبت طیف  )ج
 تواند تصویر بازسازي شده خوبی ایجاد کند.بزرگ است، فیلتر وینر بر خلاف فیلتر معکوس می N/Hوقتی نسبت طیف  )د

 شود؟یگسسته استفاده م هیفور لیبه تابع تبد يورود لیتبد يکدام تابع برا کیهمومورف لیدر تبد ـ 55
 تبدیل خطی )د معکوس لیتبد ج) یینما لیتبد ب) یتمیلگار لیتبد الف)

 یومکانیکب

 پردازد؟یحرکت مفصل بدون درنظر گرفتن گشتاور آن م یبه بررس کیومکانیکدام شاخه از علم ب ـ 56
 کیاستات د) کینماتیک ج) کینامید ب) کینتیک الف)

 ي چیست؟درجه آزاد فیتعر ـ 57
 کنند رییتوانند تغیکه م ستمیس يتعداد پارامترها الف)
 متصل کننده مفاصل يهانکیتعداد ل ب)
 شده فیتعر ستمیس يکه برا یحرکت ودیتعداد ق ج)
 تعداد مفاصل لحاظ شده در مدل د)
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 ست؟یچ یکینتیک رهیزنج ـ 58
 بدن يهااز سگمان يامجموعه الف)
 روین ریتحت تأث هم  متصل به يهااز سگمان یستمیس ب)
 روین ریاز مفاصل تحت تأث يامجموعه ج)
 بالا يبدن با درجات آزاد يهااز سگمان يامجموعه د)

 . .....بسته معادل آن یحرکت رهیباز نسبت به زنج یحرکت رهیزنج کی يدرجات آزاد ـ 59
 .دارد يشتریب يدرجات آزاد الف)
 .دارد ستمیبه گشتاور وارد بر س یبستگ ب)
 .دارد يکمتر يدرجات آزاد ج)
 .دارد ستمیوارد بر س يرویبه ن یبستگ د)

 شود؟ی) در راه رفتن جزء کدام فاز چرخه راه رفتن محسوب مLoading Response( يفاز بارگذار ـ 60
 یفاز نوسان د) یگاههیفاز دو تک ج) ییستایفاز ا ب) یگاههیفاز تک تک الف)

 چند درجه است؟ یعیاکستنشن مفصل ران در راه رفتن طب زانیم ـ 61
 درجه 40از  شیب الف)
 درجه 30حدود  ب)
 درجه 20تا  10حدود  ج)
 درجه 10تا  5حدود  د)

 ؟نیستکدام عضله در فاز اولیه راه رفتن فعال  ـ 62
 Tibialis Anterior د) Hamstrings ج) Gluteus Maximus ب) Iliopsoas الف)

 شود؟یکمتر از وزن بدن م یچرا گاه یعیراه رفتن طب نیح نیالعمل زمعکس يروین ـ 63
 خم شدن زانو لیبه دل الف)
 نییحرکت مرکز ثقل به سمت پا لیبه دل ب)
 سرعت کم راه رفتن لیبه دل ج)
 جاذبه يشتاب گرفتن بدن در راستا لیبه دل د)

 شود.....میوارد  نیکه به زم ییرویدر پرش درجا، ن ـ 64
 .فرود است نیح يرویاز ن شتریبلند شدن ب نیدر ح الف)
 .است يمساو يطبق قانون انرژ ب)
 .بلند شدن است نیاز ح شتریفرود ب نیدر ح ج)
 .وزن فرد است يرویاز ن شتریهمواره ب د)

 ) درست است؟کیکانسنترگرا (انقباض ) و انقباض درونکیگرا (انقباض اکسنتردر مورد انقباض برون نهیکدام گز ـ 65
 .جهت هستند کیگرا حرکت و گشتاور مفصل در در انقباض برون الف)
 .گرا توان مثبت استدر انقباض درون ب)
 .گرا حرکت و گشتاور مفصل در خلاف جهت هم هستنددر انقباض برون ج)
 .است یگرا توان منفدر انقباض درون د)

 موفق باشید
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