
                                
 

 

 
 

 

 

 ....شكستن مرزهاي كنوني علم و رسيدن به جايگاه اول علمي جهان
....خط شكني علمي و عبور از مرزهاي كنوني علم در كشور  

                 ....هدفدار شدن تحقيقات و انطباق آنها با نيازهاي كشور

            مقام معظم رهبري          

  

  
 

 

 
 

 

 
 

 

 

 

 

 

7931 



                                                                                                                                             نه های الکترونیک عصبی   مرکز فناوری ساما

NTT-CV-1397-REV01                                                                                                              NeuroTekTronix, Inc 

2   

 

 

 

 فهرست
 

 

 

 پیشگفتار 

 مهندسی عصبی 

 فناوری عصبی 

 کاربردهای فناوری عصبی  

  مرکزاهداف 

 نمودار سازمانی مرکز 

 محصولات 

 مقالات چاپ شده 

  های داخل و خارجمقالات چاپ شده در کنفرانس 

 

 

 

 

 

 

 



 پیشگفتار  
 

 

لوم و مهندسی، چون علوم اعصاب، فیزيولوژی، های مختلف از عرشته تجمیع  نتیجهفناوری عصبی 

است. طراحی و ساخت ابزراهای مهندسی عصبی الکترونیک، مخابرات، کنترل، کامیپوتر، و علوم پزشکی، 

درمان از  میکروالکترونیکی براساس ساختار و عملکرد سیستم عصبی مرکزی به منظور توانبخشی، تشخیص و

توان به پروتزهای عصبی که به منظور بهبود و يا جايگزين سیستم از جمله می اهداف فناوری عصبی است.

عصبی در توانبخشی و درمان، بسیار گسترش  فناوریامروزه کاربرد  .عصبی گسترش داده شده، اشاره کرد

قوله درمان بدون دارو را مطرح کرده است و متوانبخشی بوجود آورده  تحول شگرفی را در زمینةو  يافته است

بسیار گران قیمت است و از نیازهای ضروری جهت حفظ و ارتقای سطح سلامت  فناوریلات اين محصو است.

 عصبی قلبی،  پروتزهای عصبیمیتوان به پروتزهای  فناوریاز محصولات اين  شود.جامعه محسوب می

از اين اشاره کرد.   بینائی  عصبیپروتزهای و  مغزی عصبی تنفسی، پروتزهای عصبی شنـــوائی،  پروتزهای

و کنترل بیماری  نیز برای کنترل درد، کنترل مثانه، کنترل اسپاستیستی، درمان بیماری پارکینسون فناوری

فراد اموثر برای رفع مشکلات همچنین امروزه، مهندسی عصبی به عنوان يک روش . شوداستفاده می صرع

عروقی،  -شکلات قلبیدچار ضايعه نخاعی از جمله مشکلات حرکتی، کنترل مثانه کنترل دفع، م

 مطرح است. و غیره اسپاستیسیتی، زخم بستر،

 

فناوری سامانه ای "به منظور گسترش فناوری عصبی در ايران و بومی سازی اين فناوری، شرکت دانش بنیان 

يد. طراحی و ساخت دتاسیس گر 4931سال، در سال  22با سابقه تحقیقاتی بیش از  "الکترونیک عصبی

عصبی و تراشه های کاشتنی از اهداف اين شرکت می باشد. در حال حاضر پژوهشگران اين  انواع پروتز های

سال سال پژوهش و تلاش موفق به طراحی و ساخت يک پروتز عصبی حرکتی تحت  22شرکت  پس از 

عنوان پاراواک برای ايستادن و گام برداشتن افراد دچار ضايعه نخاعی کمری شده اند. اين سیستم توسط 

آقای دکتر ستاری معاون علمی و فناوری رياست جمهوری و جناب اقای دکتر هاشمی وزير محترم  جناب

ز پزشکی در حال اکنون بهره برداری از آن در مراک رونمائی گرديد  و هم 4931وزارت بهداشت در اسفند 

 گسترش می باشد.

 
 عباس عرفانیان امیدواردکتر                                                                             

 استاد تمام مهندسی پزشکی دانشگاه علم و صنعت ایران
 رئیس مرکز فناروی سامانه های الکترونیک عصبی                                                                 

 4931بهمن      
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 مهندسي عصبي  7

  
است. از  در زمینه علوم شناختی و مهندسی پزشکی 24ای گسترش يافته در قرن هاز حوزهعصبی  مهندسی 

تحقیقات بنیادين در زمینـه  سیسـتم هـای  عصبیاهداف مهندسی 

هـای تشـخیص، درمـان و عضـلانی، گسـترش روش-عصبی و عصبی

مدلسـازی رياضـی است.  های مهندسیبا استفاده از روش توانبخشی

بینائی، شنوائی، حرکتی، حافظه، و  های عصبینرون، مدلسازی شبکه

غیره، مدلسازی فرآيند شناخت در انسان، علوم اعصـاب محاسـباتی، 

عضـلانی، -هـای عصـبیزيست شناسی محاسباتی، مدلسازی سیستم

مدلســازی حرکــت در انســان،  الکترونیــک مولکــولی، کامپیوترهــای 

هـای ههنـی و مغـزی توسـط ص حالـتکامپیوتر، تشخی-های واسط مغزبیولوژيک، پروتزهای عصبی، سیستم

 کامپیوتر، کنترل مغز، همه از موضوعات  مهندسی عصبی است. 

 

 فناوری عصبی  2

 
شده  عصبی فناوری، تحت عنوان فناوریمهندسی عصبی  منشأ ايجاد يک 

طراحی و ساخت ابزار میکروالکترونیکی است که با ، فناوریاست. هدف اين 

کنتـرل مرکـزی و يـا اعصـاب محیطـی، ارتباط مستقیم با سیستم عصـبی 

هـای هـا ارگـانگیرد. اين سیستمرا به عهده میخارجــی ارگان های بدن 

 انسـان مرکـزی  که سیستم عصبی کنندکنترل می مان نحویبدن را به ه

 کند. کنترل می در حالت طبیعی

عصبی در توانبخشی و درمان، بسیار گسترش  فناوریامروزه کاربرد 

توانبخشی بوجود آورده است.  تحول شگرفی را در زمینةو  يافته است

محصولات اين تکنولوژی بسیار گران قیمت است و از نیازهای ضروری جهت حفظ و ارتقای سطح سلامت جامعه 

و تحقیقات در اين زمینه را حمايت را تولید  فناوریدر دنیا، محصولات اين ائی گستردههای شود. کمپانیمحسوب می

های تحقیقاتی مختلفی جهت تحقیق در مسايل مختلف فناوری عصبی و گسترش مراکز تحقیقاتی، و گروه کنند.می

 "مهندسی عصبی"کاربردهای کلینیکی  آن شکل گرفته است و رشته تحصیلی در سطح تحصیلات تکمیلی به نام 

 بوجود آمده است. 

 عصبی شنـــوائی،  پروتزهای عصبی زهایقلبی،  پروت عصبیمی توان به پروتزهای  فناوریاز محصولات اين 

نیز برای کنترل درد، کنترل  فناوریاشاره کرد.  از اين  بینائی  عصبیپروتزهای و  مغزی عصبی تنفسی، پروتزهای

استفاده  و کنترل بیماری صرع درمان بیماری پارکینسون ،مثانه، کنترل اسپاستیستی، کنترل بعضی از موارد اپلیپسی

فراد دچار ضايعه نخاعی از اموثر برای رفع مشکلات امروزه، مهندسی عصبی به عنوان يک روش  همچنین. شودمی

مطرح  و غیره عروقی،  اسپاستیسیتی، زخم بستر،-جمله مشکلات حرکتی، کنترل مثانه کنترل دفع، مشکلات قلبی

 است.

ه است. در  ادامه اشاره کوتاه هر يک از کاربردهای فوق، طیف وسیعی از محصولات فناوری عصبی را بوجود آورد

 به بعضی از محصولات فناوری عصبی  می شود.
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 كاربردهاي فناوري عصبي  9

 
این تحول شگرفی را در و  در توانبخشی و درمان، بسیار گسترش یافته استعصبی  فناوریامروزه كاربرد 

اه پیاده گرده اند، بسیار گران های کلینیکی رمحصولات فناوری عصبی که به محیط بوجود آورده است.زمینه 
قیمت بوده و عمدتاً در انحصار کمپانی های غربی است.  محصولات این فناوری تحت عنوان پروتزهای عصبی 

 شناخته می شود. در ذیل اشاره کوتاه به بعضی از این محصولات می شود:

 

 

  پروتزهای عصبی حرکتی سطحی برای ايستادن و گام برداشتن افراد دچار

 دلار( 490111ايعه نخاعی کمری )قیمت ض

  پروتزهای عصبی بازيابی حرکتی سطحی برای بازيابی حرکت در اندام  فوقانی

 دلار( 00111در افراد دچار ضايعه نخاعی گردنی )قیمت 

  پروتزهای  عصبی حرکتی کاشتنی در بدن  برای بازيابی حرکت در اندام  فوقانی  در

 دلار( 4110111ی )قیمت افراد دچار ضايعه نخاعی گردن

 و صدمه  پروتزهای عصبی برای رفع مشکلات حرکتی افراد دچار ضايعه نخاعی ناقص

 دلار( 10111)قیمت  CP ،MS ،stroke، مغزی

 210111-910111)قیمت جهانی:  پروتزهای عصبی  کنترل مثانه و بی اختیاری 

 دلار(

  پروتزهای عصبی برای کنترل دفع 

 920111-110111رای درمان اپلیپسی )قیمت: پروتزهای عصبی مغزی ب 

  (دلار

 هزينه جراحی:   پروتزهای عصبی مغزی برای درمان بیماری پارکینسون(

  دلار، قیمت پروتز:  210111-910111

 های تنفسی )هزينه بیمارستانی و جارحی: پروتزهای عصبی بازيابی نارسائی

  دلار( 210111-110111دلار، قیمت پروتز:  210111

های میکروالکترونیکی با تراشه پروتزهای عصبی سیستم

ای هستند که بر مبنای سیستم عصبی مرکزی ريزپردازنده

 های بدن را کنترل میکنند.انسان ، ارکان
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  دلار( 110111-4110111پروتزهای عصبی شنوائی )قیمت 

  :دلار( 4210111پروتزهای عصبی بینائی )قیمت  

 برای انسداد آپنه خواب )قیمت پروتز:   پروتزهای عصبی

 دلار( 110111-910111

   پروتز های عصبی رکاب زنی برای  افراد دچار ضايعه نخاعی 

  دلار( 210111-4110111نوسان سازهای قلبی )قیمت 

 یاسپاستیسیت کنترل 

 مزمن یکنترل دردها یعصب یپروتزها 

 یافسردگ کنترل 

 یچاق کنترل 

 حافظه بهبود 

 مغز کنترل 

 و کنترل یارتباط یکاربردها یکامپیوتر برا–واسط مغز  یهاسازمانه 

 ینظام یکاربردها 

 کینوروربات 

 
 
 

 
 

 از کشور وابسته است.  متاسفانه کشور ما در تمام زمینه های فناوری عصبی به خارج
  بیلیون دلار بوده است. 2.5،  5102تجارت جهانی پروتزهای عصبی در سال 

 بیلیون دلار برسد. 02به  5151شود تجارت جهاتی پروتزهای عصبی در سال پیش بینی می

 
 

 
 

 مركزاهداف   4

دن کشور به محصولات این های کلینیکی و وابسته بوبا توجه به گسترش کاربردهای فناوری عصبی در محیط
عصبی و انتقال  ران، طراحی و ساخت انواع پروتزها و تراشه هایدر ایفناوری عصبی گسترش فناوری، 

 . باشدمی شرکت  فاهداز ا کلینیکی  عصبی به محیط هایفناوری های 
 
 
 



                                                                                                                                             نه های الکترونیک عصبی   مرکز فناوری ساما

NTT-CV-1397-REV01                                                                                                              NeuroTekTronix, Inc 

0   

 مركزنمودار سازماني  5
 

 
 
 



 محصولات 5
 

 پاراواک

 ا  با استفاده از فناوري عصبيگام برداشتن افراد فلج كامل دو پ

        

افرادی که دچار ضايعه نخاعی هستند علاوه بر مشکلات حرکتی، در اثر عدم تحرک دچار عوارضی از قبیل پوکی 

شوند. همچنین، اين افراد کنترل عروقی می-کلیوی و قلبی هایرسائیاستخوان، آتروفی عضلانی، سفتی مفاصل، نا

-شوند و نگهع آنها با مشکل مواجه است. علاوه بر عوارض فوق، اين افراد دچار افسردگی میادرار ندارند و عمل دف

داری اين افراد برای خانواده مشکل و دارای هزينه است.  لذا همواره دست يابی به روشی برای رفع معلولیت و 

 عوارض ناشی از آن، هدف بسیاری از تحقیقات را تشکیل داده است.

های مختلفی مطرح شده است. يکی از روش های مرسوم يجاد حرکت در افراد فلج روشتا کنون برای اِ

-گیرد و باعث حرکت پسیو در عضو میها بر روی عضو فلج قرار میهای رباتیک است. اين رباتاستفاده از اسکلت

انیکی چون ويلچر برای  ايستادن شخص معلول و ايجاد تحرک استفاده از وسايل مکهای رايج ديگر شود. از روش

کند. از همه مهمتر حرکت ايجاد شده پسیو است. ايستا است. اين وسايل، تحرک بسیار محدود  در عضو ايجاد می

تحقیقات بنیادين است و به  هروش ديگر مبتنی بر بازسازی اعصاب صدمه ديده است. اين روش هنوز در مرحل

 های کلینیکی راه پیدا نکرده است. محیط

برای رفع مشکلات حرکتی  در افراد دچار ضايعه نخاعی، قطع نخاع صدمات  و موثر ای مطرحهاز روش

های گسترش يافته در قرن از حوزه  عصبیمهندسی  ، مهندسی عصبی است.strokeو  CP ،MSمغزی، افراد دچار 

 تم های عصبیسیس  پی بردن به سازوکار عملکرد عصبیمهندسی هداف ا ازاست.  در زمینه مهندسی پزشکی 24

 است. های رياضی از سیستم عصبی در سطوح مختلفهای مهندسی و ارائه مدلحسی و حرکتی با استفاده از روش

 فناوری، تحت عنوان فناوریمهندسی عصبی  منشأ ايجاد يک 

طراحی و ساخت ابزار ، فناوریشده است. هدف اين  عصبی

ائی )تراشه زندههای ريزپردامیکروالکترونیکی عصبی با کنترل تراشه

های عصبی( است که با ارتباط مستقیم با سیستم عصبی مرکزی و 

را به عهده کنترل خارجــی ارگان های بدن يا اعصاب محیطی، 

   گیرد.می

يک تیم تحقیقاتی در پژوهشکده مهندسی و فناوری عصبی 

سال تلاش موفق به  22ايران، دانشگاه علم و صنعت ايران، پس از  

تحت عنوان  اخت يک سیستم عصبی منحصر بفردطراحی و س

برای ايجاد و کنترل حرکت در افراد دچار  (ParaWalk)پاراواک 

مقاله در داخل و خارج  211تا کنون بیش از  اند.ضايعه نخاعی شده

 از کشور توسط پژوهشگران پژوهشکده مهندسی و فناوری عصبی در راستای پروتزهای عصبی  به چاپ رسیده است.
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 پاراواک چیست؟ 

ای ريزپردازنده حرکتی پاراواک  يک سیستم های میکروالکترونیکی با کنترل تراشه عصبیپروتز 

کند. اين که بر مبنای سیستم عصبی مرکزی انسان، حرکت را در عضو ايجاد و کنترل میاست 

انقباض را در سیستم قابلیت برنامه ريزی حرکتی را دارد، و با توجه به حرکت مورد نظر،  میزان 

های های رياضی از سیستمکند. سیستم پاراواک با بکارگیری مدلطول حرکت کنترل می

عضلانی و استراتژيهای کنترلی، میزان انقباض عضلات فلج را در طول حرکت کنترل می -اسکلتی

 کند. 

 

 

 کاربردهای پاراواک
تن، و نشستن بعضی از افراد دچار ضايعه نخاعی کامل در سطح کمر های ايستادن، گام برداشسیستم عصبی پاراواک برای ايجاد حرکت

رود. علاوه بر کاربردهای حرکتی، سیستم پاراواک دارای کاربردهای درمانی بوده و از پوکی استخوان، آتروفی عضلانی، و زخم بکار می

مار می شود.  تا کنون سیستم پاراواک بر عروقی، عملکرد سیستم گوارش  بی-کند و باعث بهبود در وضعیت قلبیبستر جلوگیری می

 اند. روی افراد پاراپلژيک مورد ارزيابی قرار گرفته شده است بطوريکه اين افراد، قادر به ايستادن و بطور محدود قادر به گام برداشتن شده

با کامپیوتر  USBاز طريق کابل  علاوه بر کاربردهای بالینی، سیستم پاراواک برای کاربردهای تحقیقاتی قابل استفاده است. سیستم

 کند.قابل اتصال بوده و يک نرم افزار گرافیکی امکان برنامه ريزی حرکتی را مطابق با وضعیت بیمار فراهم  می

 

 

 چه کسانی می توانند از پاراواک استفاده کنند؟
ت فیزيکی، و شرايط روحی و ههنی وی بايد قبل از بکارگیری پروتز عصبی، بر روی هر شخص پاراپلژيک، پارامترهای خاصی از وضعی

تا  T4مورد ارزيابی قرار گیرد و بايد بیمار دارای شرايط خاصی باشند: حداقل شش ماه از  مدت ضايعه گذشته باشد؛ سطح ضايعة 

T12 دارای ؛ عدم آسیب در اعصاب محیطی پايین؛ دارای شرايط خوب فیزيکی؛ دارای ضربان، فشار خون و وضعیت تنفسی طبیعی؛

پايداری کافی در تنه؛ قابلیت کنترل دست جهت کمک به ايستادن و نگه داشتن واکر، داشتن قابلیت عملکرد انگشتان جهت کنترل 

؛ داشتن انگیزه؛ و غیره. در دفتجه راهنمائی سیستم بطور دقیق شرايط پذيرش بیمار osteoporosisکلیدهای سیستم؛ عدم داشتن 

 استفاده از پاراواک، و حصول نتیجه لازم است طبق دستورالعمل دفترچه راهنما عمل شود.آورده شده است. به منظور 

    

    
بطـور کامـل  T7در اثر تصادف دچار ضايعه نخاعی در سطح  4901ايستادن و گام برداشتن آقای رضا رمضانی با استفاده از پروتز عصبی پاراواک، نامبرده در سال 

. در حال حاضر با استفاده از پاراوک بدون استفاده از بريس قـادر بـه )فلج کامل دو پا(دهد س و حرکتی را در اندام تحتانی خود از دست میشود و هر گونه حمی

اندام با کنتـرل کند، حرکت در بلند شدن از ويلچر، ايستادن، نشستن از موقعیت ايستاده و گام برداشتن شده است. وی از واکر برای حفظ تعادل خود استفاده می

 انقباض عضلات توسط سیستم پاراواک انجام می شود. 
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دهقان در اثر تصادف در  آقای حمید

دچار ضايعه نخاعی در   4930سال 

می  c7سطح  شود. وی پس از 

تمرينات لازم با استفاده از پروتز 

 عصبی پاراواک بطور  محدود قادر به

ه ايستادن و گام برداشتن بدون بهر

  گیری از بريس  شده است.
 

 
هنگام  4931آقای مهیار صحی در سال 

-T10عی در سطح ورزش دچار ضايعه نخا

T11 در حال حاضر با استفاده  شود. ویمی

از پروتز عصبی پاراواک، بخوبی قادر به بلند 

شدن، ايستادن، نشستن و گام برداشتن 

دارد از زمانیکه وارد برنامه است. وی ابراز می

درمانی شده است، کاهش اسپاسم قابل 

ای داشته، عضلات اندام تحتاتی او ملاحظه

و احساس استحکام در تر شده سفت

 های اندام تحتانی دارد. استخوان

 

 

 
و  4911 سال آقای امید امامی متولد

در حادثه رانندگی  4931در سال متاهل 

دچار آسیب   T10-T11در ناحیه 

وی پس از ده جلسه . نخاعی شده است

 تمرين  به صورت يک جلسه در هفته

موفق به جدا شدن از صندلی چرخدار و 

ماه تمرين  2شد و پس از  ايستادن

د.  هفتگی به مرحله گام برداشتن رسی

استفاده از به راحتی بدون اکنون هم

با کمک دستگاه پاراواک گام  بريس

  دارد.برمی

 

 

ل آقای میثم سنگین آبادی در سا

، دچار آسیب در در هنگام شنا 4934

شود.  وی در نخاعی  می  T3ناحیه 

با کمک کمتر از چهار جلسه تمرين 

استفاده از دستگاه پاراواک، بدون 

گام  قادر به ايستادن و استفاده از بريس

   برداشتن شده است. 
 

 

 
در  4934در سال  یمهاجر لادیم یآقا

هیدر ناح یاثر سانحه رانندگ T10-T11 

ز شد. او پس ا ینخاع ديشد بیدچار آس 

ا ب راه رفتنموفق به  نيجلسه تمر 41

شد.پروتز عصبی پاراواک   
 

 
در  4931در سال يیآقابابا رضایعل یآقا

 حس و حرکت اثر بیماری عفونی نخاع

 یرا از دست داد. و یخود در اندام تحتان

واک هم اکنون با کمک پروتز عصبی پارا

د.دارگام بر می  



                                                                                                                                             نه های الکترونیک عصبی   مرکز فناوری ساما

NTT-CV-1397-REV01                                                                                                              NeuroTekTronix, Inc 

44   

 رونمائی پاراواک توسط معاون علمی و فناوری رياست جمهوری و وزير بهداشت

 

 

 

   

 

 بازديد معاون علمی و فناوری رياست جمهوری و معاونین از پاراواک 
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 بازديد معاون پژوهشی سابق وزارت بهداشت 

کل تجهیزات پزشکی و رئیس سابق اداره نظارت و تولید و کنترل کیفی اداره  

 

 بازديد هیات آلمانی از نتیجه تحقیقات پاراواک

  
 

دکتر زالی رئیس نظام پزشکی از پاراواکآقای بازديد رئیس سابق دانشگاه علوم پزشکی شهید بهشتی و   

 

   

از پاراواک دکتر فرهادیآقای بازديد   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 



                                                                                                                                             نه های الکترونیک عصبی   مرکز فناوری ساما

NTT-CV-1397-REV01                                                                                                              NeuroTekTronix, Inc 

49   

 کاناله 61قابل برنامه ريزی عضلانی -سیستم تحريک کننده عصبی

 

با  stroke و ،CP، MS دچار افراد مغزی، نخاعی، ضايعه دچار افراد در حرکتی عملکرد بازيابی زمینه در مهم هایشلچا از

های کنترل حرکت بر روی انسان نیاز استفاده از فناوری عصبی مساله کنترل حرکت است.  به منظور گسترش استراتژی

 ساخت و طراحی  باشد. داشته را حرکت بسته-حلقه کنترل قابلیت که است عضلانی-عصبی کننده تحريکبه يک سیستم 

طراحی و ساخت " ملی کلان طرح اجرای از سوم مرحله سطحی، کامپیوتری کاناله چند عصبی کننده تحريکسیستم  يک

برای بازيابی عملکرد حرکتی  پروتز عصبی حرکتی زيرجلدی

 و طراحی گزارش، اين در و است "در افراد دچار ضايعه نخاعی

 ارائه ساخت نتايج و تشريحسیستم بطور کامل  اين ساخت

  شود.می

 

  کانال هر و است تحريک کانال 41 دارای شده ساخته سیستم

 مستقل بطور را جريانی متقارن فازه دو هایپالس تولید قابلیت

 ثانیه میلی 41  از  تحريک سیگنال هایپالس عرض  است.دار

 32 تا 4 از تحريک هایپالس دامنه همچنین است. تغییر قابل کامپیوتر توسط برخط بطور ایثانیهمیلی 1 های گام با بالا به

 افزاری سخت و افزاری نرم هایمحافظ از سیستم است. تغییر قابل برخط بطور آمپری میلی 1/2 هایگام با آمپر میلی

  کند.می جلوگیری خرابی شرايط در بدن به مستقیم جريان اعمال از و بوده برخوردار مختلفی

 

 

 

 کاناله قابل برنامه ريزی 61عضلانی -کننده میکرونی عصبیطراحی و ساخت يک سیستم تحريک
 

مستقیم تحريک شبکه های ی تحريک اين سیسنم قابلیت تولید سیگنال های تحريک الکتريکی در سطح میکرون دارد و برا

کانال تحريک مستقل  و قابلیت برنامه ريزی  41عصبی، رشته های عصبی و تحريک عمقی مغز  بکار می رود. سیستم دراری 

بی درن توسط کامپیوتر دارد. کامپیوتر در هر واحد زمان، اطلاعات 

 لازم را برای تولید سیگنال مناسب تحريک به سیستم تحريک کننده

کند. سیستم تحريک کننده با استفاده از اطلاعات دريافتی، ارسال می

شکل موج مناسب را ايجاد و از طريق الکترودهای تحريک به عصب و 

کند. اطلاعات ارسالی به سیستم تحريک کننده بر يا عضله ارسال می

تواند شامل هر شود و میاساس کاربرد خاص استفاده کننده تولید می

تواند بر تحريک باشد. تولید الگوهای سیگنال تحريک مینوع الگوی 

اساس، استراتژهای کنترلی و با توجه به اطلاعات پسخوردی انجام 

های اين سیستم، وجود يک نرم افزار واسط گرافیکی است که اين امکان را برای استفاده کننده از مهمترين ويژگیگیرد.

ويو، به راحتی نرم افزار کاربردی خود رم افزارهائی چون سمولینک مطلب و يا لبکند تا بتواند در در محیط های نفراهم می

  را برای تولید الگوهای تحريک بنويسد. سیستم قابلیت تولید هر نوع الگوی تحريک را دارد.
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های ديگر سیستم، امکان تعییر الکوهای تحريک بطور از ويژگی

نگ سیستم دردرنگ است. اين قابلیت امکان کنترل بیبی

کند. کاربرد اصلی سیستم در تحقیقات عصبی را فراهم می

کاربردی مهندسی عصبی و فناوری عصبی است. از اين سیستم 

می توان برای تحريک شبکه های عصبی، رشته های عصبی و 

تحريک عمقی مغز و گسترش استراتژيهای کنترل عصبی 

 در حاضر، حال در ها قابلیت لحاظ از سیستم اين استفاده کرد.

 است. بفرد منحصر دنیا در خود نوع

 

Technical Specifications NMS 1000 Series 

Operating temperature 10-40°C 

Storage temperature -10-40°C 

Dimension 36×26×6.5 Cm 

Weight 3.03 Kg 

Fuse 250V, 2.5A, Slow Blow 

Number of analog output channels 8 or 16 

Mode of operation  Synchronous and Asynchronous 

Output current 5 A-1 mA @ max. 24 V compliance 

Output current resolution 1 A      

Rise time (10-90 %) current, 0-100 μA (10KΩ Load) 2.93 s 

Pulse width range (Synchronous) 16-PWmax1
* 

Pulse width resolution (Synchronous) 8 s 

Pulse width range (Asynchronous) 4-PWmax2
* 

Pulse width resolution (Asynchronous) 1 s 

Period duration 5-160 ms 

Period resolution 2.44 s  
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 كنفرانس ششمین و ایران پزشكی فیزیك گنگره دومین، خودشازمانده شعاعی نرونی های شبكه لوكس، .ك و بدیع، .ك هاشمی، .ر.م عرفانیان، .ع .78

 .4926 تبریز، ایران، پزشكی مهندسی

 هفتمین سطحی، الكترومایوگرام سیگنال"از استفاده با فلج بیماران در عضلانی بازسازی ارزیابی بدیع، .ك و عرفانیان، .ع حسینی، خارتفا. ا حاتملو، .ح .78

 .4929 تهران، ایران، پزشكی مهندسی كنفرانس

 .4922 بهار هوشمند، های سیستم پژوهشكده هخبرنام شناختی، زیست های سیستم در آشوب رفانیان،. .ع .78

 مهندسی ششمین كنفرانس حافظه، ظرفیت و الگو شناسائی در آنها ارزیابی و لیبشیتزی غیر عصبی های شبكه بهبود" عرفانیان، .ع و دانشیاری موید .78
 .4922 ایران، برق

 .4922 ایران، برق مهندسی ششمین كنفرانس پشتی،كوله سازیبهینه ئلمسا حل در آن كاربرد و آشوبگونه عصبی هایشبكه" آگاه، .ا و عرفانیان .ع .78

 چهارمین ،"حافظه ظرفیت و الگو شناسائی در آن ارزیابی و سینوسی عناصرآشوبگونه با عصبی شبكه یك گسترش عرفانیان، .ع و دانشیاری موید .77
 .4922 ایران، كامپیوتر انجمن سالانه المللی بین كنفرانس

 كنفرانس هفتمین عصبی، هایشبكه از استفاده با مغزی هایسیگنال از مغز قشر حركتی های فرمان تشخیصی، عرفانیان، و م. ایلخان .ع  قدس،. .س .77

 .4923 ایران برق مهندسی

 توابع بر مبتنی عصبی یهاشبكه از استفاده با مغزی های سیگنال از شنوائی برانگیخته های پتانسیل تخمین " یعرفانیان، م. ایلخان .ع اعرابی، .ا .77
 .4923 ایران، برق مهندسی كنفرانس ، هفتمین"شعاعی

 .4923، ایران برق مهندسی كنفرانس هفتمین لیبشیتزی، غیر شعاعی پایه توابع بر مبتنی عصبی شبكه" دانشیاری، موید و عرفانیان .ع .78

 .4923 تهران،  ایران، كامپیوتر انجمن سالانه المللی بین كنفرانس پنجمین  ،"عصبی هایشبكه در غیرلیبشیتزی یادگیری فرآیند" عرفانیان، .ع .78

 هشتمین ،"ویولت عصبی هایشبكه از استفاده با الكتروآنسفالوگرام سیگنال از شنوائی برانگیخته های پتانسیل استخراج " عرفانیان .ع و اعرابی .ا .78
 .4923 اصفهان ایران، برق مهندسی كنفرانس

 .4923 اصفهان ایران، برق مهندسی كنفرانس هشتمین عصبی، های شبكه از استفاده با غیرایزومتریك شرایط در عضله یمدلساز فانیان،. عرع .78

 سالانه المللیبین كنفرانس ششمین كامپیوتر، با انسان ارتباط جهت مغزی هایسیگنال بر مبتنی بیوسوئیچ امیـدوار، عرفانیـان عباس گریوانی، مهدی .78
 .4923 ایران،  كامپیوتر انجمن

 ششمین كامپیوتر، با انسان ارتباط جهت EOG  هایسیگنال از استفاده با چشم راست و چپ های حركت تشخیص امیدوار، عرفانیان .ع  اخبارده، .ع .78
 .4923 ایران،  كامپیوتر انجمن سالانه المللیبین كنفرانس

 چشم حالت در مغزی هایسیگنال بوسیلة دست یك پنجة به مربوط مغز حركتی قشر هایفرمان تشخیص امیـدوار، عرفانیـان عباس گریوانی، مهدی .78
 .4931 تهران ایران، برق مهندسی كنفرانس نهمین ،"باز

 های روش از استفاده با فیزیكی آزمایشات هنگام در (HRV) قلب ضربان تغییرات بررسی" فروتن، عباس و دهقانی احمد  امیـدوار، عرفانیـان عباس .77
 .4931 تهران ایران، برق مهندسی كنفرانس نهمین بالا، دقت با طیف تخمین ای دسته

شبكه و آماری كنندة بندیطبقه هایروش از استفاده با مغـزی هایسیگنـال از ذهنی هایفعالیت امیـدوار،تشخیص عرفانیـان عباس لو،حمزه فاطمه .77
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 .4931 تهران ایران، برق مهندسی كنفرانس نهمین عصبی، های

 با مغز مستقیم ارتباط :دست دو پنجة حركتی هایفرمان تشخیص منظور به مغز قشر هایپتانسیل بندیطبقه امیـدوار، عرفانیـان عباس گریوانی، .77
 .4931 تهران ایران، پزشكی مهندسی دهمین كنفرانس كامپیوتر،

 انجمن سالانه المللیبین كنفرانس هفتمین الگو، شناسائی برای غیرلیبشیتزی  یائیپو مبنای بر جدید عصبی شبكة یك ارائه  امیـدوار، عرفانیـان عباس .888
 .4931 تهران ،، ایران   كامپیوتر

 استفاده با فیزیكی آزمایشات انجام هنگام در خودمختار عصبی سیستم عملكرد سازوكار بررسی فروتن، عباس و دهقانی احمد  امیـدوار، عرفانیـان عباس .888
 .4934 تبریز ایران، برق مهندسی كنفرانس دهمین  HRV“ سیگنال فركانسی-زمانی بازنمائی  طبیقیت های روش از

 تبریز ایران، برق مهندسی كنفرانس دهمین، الكترواكلوگرام هایسیگنال بندی درطبقه وفقی تشدید نظریة امیـدوار، عرفانیـان عباس ،هاخبارد علیرضا .888
4934. 

 ،عصبی های شبكه از استفاده با مغـزی هایسیگنـال بوسیلة ذهنی هایفعالیت پیچیدگی میزان  تشخیص امیـدوار، ـانعرفانیـ عباس لو،حمزه فاطمه .888
 .4934 تبریز ایران، برق مهندسی كنفرانس دهمین

 تبدیل بر مبتنی كنندة بندی طبقه یك از استفاده با ذهنی های فعالیت هنگام در    EEGالگوهای امیـدوار، تشخیص عرفانیــان عباس محمودی، بابك .888
 .4936شیراز  ایران، برق مهندسی كنفرانس موج، یازهمین پاره

 مهندسی سیگنال های مغزی در هنگام تصور حرکت دست، یازدهمین كنفرانس  مستقل یامیـدوار، آنالیز مولفه ها عرفانیــان ، عباسیعرفان یعل .888
 .4936 تهران ایران، پزشكی

قابل حمل با قابلیت کنترل از راه دور،  یعضلانی ریزپردازنده ا-گسترش یک سیستم تحریک کننده عصبی امیـدوار، انیــانعرف عباس، یفرهاد ایمان .888

 .4936 تهران ایران، پزشكی مهندسی یازدهمین كنفرانس

آنالیز  بر مبتنی كنندة بندی طبقه یك از استفاده تصور حرکت دست با هنگام در   EEG الگوهای ، تشخیصیعرفان یامیـدوار، عل عرفانیــان عباس .887
 .4939مشهد،  ایران، برق مهندسی مستقل، دوازدهمین کنفرانس یمولفه ها

 بسته کامپیوتری، دوازدهمین کنفرانس-عضلانی مدار-امیـدوار، گسترش یک سیستم تحریک کننده عصبی عرفانیــان عباس، یحمیدرضا کبرو .887

 .4939مشهد،  ایران، برق مهندسی

فرکانس )خانواده کوهن( سیگنال تغییرات ضربان قلب در بیماران مشکوک به کم -نی نراقی، عباس عرفانیان امیدوار، عباس فروتن، آنالیز زمانروزبه رضوا .887

 .4931 ارديبهشت 21-22ايران،  ايران، زنجان، برق مهندسی کنفرانسسیزدهمین خونی قلبی، 

های نترل تطبیقی حرکت مفصل زانوی فرد فلج در تحريک الکتريکی عملکردی با استفاده از شبکهرضا میری زرندی، عباس عرفانیان امیدوار، کسید علی .888

 .4931 ارديبهشت 21-22ايران،  ايران، زنجان، برق مهندسی کنفرانسسیزدهمین  عصبی پرسپترون،

های طولانی در تحريک شرايط غیرايزومتريک مفصل زانوی فرد فلج در-خط دينامیک عضله-حمیدرضا کبروی، عباس عرفانیان امیدوار، شناسايی بر .888

 .4931 ارديبهشت 21-22،  ايران ايران، زنجان، برق مهندسی عصبی بازگشتی، کنفرانس هایمدت با استفاده از شبکه

ست با استفاده از آنالیز اثر تمرينات ههنی و بیو فیدبک بر روی سیگنال های مغزی در هنگام تصور حرکت دمیلاد توتونچیان، عباس عرفانیان امیدوار،  .888

 .4931ابان  22-20،  تبريز، ايران،  ايران پزشکی مهندسی دهمین کنفرانسدوازبای سپکتروم به روش بازگشتی مرتبه سه، 

قل، هـای مسـتهای مغزی مبتنی بر تحلیـل مولفـهحسنا قندهاريون و عباس عرفانیان امیدوار، روشی خودکار برای حذف آرتیفکت پلک زدن از سیگنال .888

 .4932ارديبهشت  21-23چهاردهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، 

تبـديل  روزبه رضوانی نراقی، عباس عرفانیان امیدوار و عباس فروتن، تشخیص زود هنگام ايسکمی قلبـی در آزمايشـات اتونومیـک بـا اسـتفاده از آنـالیز .888

 .4932ارديبهشت  21-23يران، موجک، چهاردهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران ا

هـای مسـتقل های مغزی با استفاده از روش تحلیل مولفـهزدن از سیگنالفرزانه شايق بروجردی و عباس عرفانیان امیدوار، حذف تطبیقی آرتیفکت پلک .888

 .4932ارديبهشت  21-23های عصبی، چهاردهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران ايران، مبتنی بر شبکه

 کنفـرانس های ارتباط مغز با کـامپیوتر، سـیزدهمین عباس عرفانیان امیدوار، انتخاب ويژگی با استفاده از اطلاعات متقابل در سیستماويسی،  فريد .888
 .4932اسفند  2-9، ايران، تهران ايران، پزشکی مهندسی

موقعیت مفصل زانـو بوسـیله تحريـک الکتريکـی کـارکردی  حمید رضا کبروی، عباس عرفانیان امیدوار، کنترل کننده تطبیقی مقاوم فازی جهت کنترل .887

 .4932اسفند  2-9، ايران، تهران ايران، پزشکی مهندسی کنفرانس عضلات چهار سر رانی، سیزدهمین 

تريکـی عضـلات چهـار کنندة لغزشی مرتبة دوم و تحريک الکپور و عباس عرفانیان امیدوار، کنترل زاوية مفصل زانو با استفاده از کنترلمیرمهدی ابراهیم .887

 .4931بهمن  21-22، ايران تهران ايران، پزشکی مهندسی کنفرانس سر ران، چهاردهمین 
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بنـدی هفريد اويسی ارنگه، عباس عرفانیان امیدوار، يک روش جديد برای استخراج ويژگی با استفاده از اطلاعات متقابل و الگـوريتم ژنتیـک جهـت طبقـ .887

 .4931ارديبهشت  22-20رتباط مغز با کامپیوتر، پانزدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، های اهای مغزی در سیستمسیگنال

های واسط مغز با کامپیوتر، شانزدهمین کنفـرانس مهندسـی بـرق ايـران، پروانه اسکندری، عباس عرفانیان امیدوار، بررسی اثر مراقبه  در کارايی سیستم .888

 .4930ارديبهشت  21-21تهران، ايران، 

غیرخطی در تحريک الکتريکی سیستم عصـبی  PIDا کبروی، عباس عرفانیان امیدوار، يک روش جديد کنترل لغزشی مبتنی بر کنترل کننده حمیدرض .888

 .4930ارديبهشت  21-21عضلانی، شانزدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، 

با کامپیوتر مبتنی بر محیط مجازی برای کنتـرل بسـتن پنجـه دسـت: اسـتخراج سیستم واسط مغز يک عباس عرفانیان امیدوار، ، مهرناز خدام حضرتی .888

 .4930بهمن  21-22مشهد،  ايران،  ايران، پزشکی مهندسی کنفرانس ويژگی بر اساس مولفه های فرکانسی مرتبه بالا، پانزدهمین 

تحريـک الکتريکـی عملکـردی، در افراد دچـار ضـايعه نخـاعی بـا اسـتفاده از  لغزشی رکابزنی-خشايار میثاقیان و عباس عرفانیان امیدوار، کنترل عصبی .888

 .4930بهمن  21-22مشهد،  ايران، پزشکی مهندسی کنفرانس پانزدهمین 

های ل مولفههای ارتباط مغز با کامپیوتر با استفاده از الگوريتم تحلیهای مغزی در سیستمبندی سیگنالفريد اويسی ارنگه، عباس عرفانیان امیدوار، طبقه .888

 .4930بهمن  21-22مشهد،  ايران، پزشکی مهندسی کنفرانس مستقل غیرخطی، پانزدهمین 

فرکانس تطبیقی با کرنل بهینه وابسته به -ايسکمی با استفاده از تحلیل زمانتحلیل تغییرات ضربان قلب در شرايط آرزو هاکری، عباس عرفانیان امیدوار،  .888

 .4930بهمن  21-22مشهد،  ايران، پزشکی دسیمهن کنفرانس سیگنال، پانزدهمین 

گـر غیـر متمرکـز تطبیقـی، علی سیدی، عباس عرفانیان امیدوار، کنترل برخاستن از روی صندلی در افراد دچار ضايعه نخاعی با استفاده از يـک کنتـرل .888

 .4933ارديبهشت  22-21هفدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، 

عضـلانی، -س عرفانیان امیدوار، کنترل بهینه گام برداشتن در افراد دچار ضايعه نخاعی با استفاده از تحريک الکتريکی عملکردی عصبیوهاب نکوکار، عبا .887

 .4933ارديبهشت  22-21هفدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، 

لغزشی جهت کنترل حرکت مـ  پـا بـا اسـتفاده از  -کنترل عصبیتنی بر يک روش کنترل مقاوم مدولار مبحمیدرضا کبروی و عباس عرفانیان امیدوار،  .887

 .4933ارديبهشت  22-21تحريک الکتريکی همزمان عضلات موافق و مخالف، هفدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، 

هـای عصـبی باطی مغز با کامپیوتر با استفاده از شبکههای ارتهای مغزی در سیستممحمد احمدی امیری و عباس عرفانیان امیدوار، طبقه بندی سیگنال .887

 .4933ارديبهشت  22-21احتمالی بازگشتی، هفدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، 

هـای فاده از روشکامپیوتر مبتنی بر پتانسیل برانگیخته بینايی: بهبود کارائی بـا اسـت-سعید پوريزديان و عباس عرفانیان امیدوار، يک سیستم واسط مغز .888

 .4933ارديبهشت  22-21پذيری زياد، هفدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران، تخمین طیف با تفکیک

های عصبی مبتنـی تشخیص زود هنگام ايسکمی قلبی با استفاده از تحلیل طیف مرتبه بالا و شبکه آرزو هاکری، عباس عرفانیان امیدوار و عباس فروتن،  .888

 .4933ارديبهشت  22-21هفدهمین کنفرانس مهندسی برق ايران، تهران، ايران،  ع پايه شعاعی، برتواب

 

تحريـک الکتريکـی بـا اسـتفاده از  به روش کنترل لغزشی مرتبه بالا در يک بیمار مجازی آيدين فرهود و عباس عرفانیان امیدوار، کنترل سرعت رکابزنی .888

 .4933دی  3-41تهران، ايران،  ايران، شکیپز مهندسی کنفرانس عملکردی، شانزدهمین 

 

کننده بازوهاب نکوکار، عباس عرفانیان امیدوار، کنترل لغزشی ترمینال غیرمتمرکز حرکت مفصل م  پا با استفاده از تحريک الکتريکی عملکردی عضلات  .888

 .4933ابان  42-49ن، اصفها ايران، پزشکی مهندسی کنفرانس کننده در افراد دچار ضايعه نخاعی، هفدهمین و جمع
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