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Abstract 

In vitro fertilization (IVF) is a solution to overcome the problem of infertility of couples .Lately with 

the development of technology and using robotic systems, telesurgery systems are used in order to 

increase the accuracy, better control of needle movement and preventing injury to the ovum cell while 

injection in IVF. To provide better control of injection, haptic systems are used. In this study, a haptic 

system is designed with virtual reality environment in order to perform In vitro fertilization. For 

modeling of injection force, point-load model is utilized. A mass-spring model is used to simulate cell 

deformation during insertion. Simulation results have a good conformity with related researches. 
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 کيدهچ

مهمترين بخش برخورد سوزن با . در اين فرايند است( IVFهای غلبه بر مشکل ناباروری زوجين، لقاح مصنوعي )کي از شيوهي

بيند و فرايند تزريق ناموفق است، به طوری که اگر نيروی برخورد بيش از چند ميلي نيوتن باشد ديوارة تخمک صدمه مي سلول

بر است، فراهم کردن بستری برای انجام تزريق بدون اشتباه سازی تخمک و اسپرم هزينهاز آنجايي که فرايند آماده .خواهد بود

قاله طراحي يک سيستم هپتيکي با محيط واقعيت مجازی به منظور آموزش کاربران برای ناپذير است. هدف اين مامری اجتناب

سازی تغيير و برای شبيهنقطه بار سازی نيروی تزريق از مدل نيرويي انجام عمليات لقاح مصنوعي است. در اين تحقيق، برای شبيه

استفاده از يک واسط هپتيکي و محيط گرافيکي ايجاد شده پذير، از مدل جرم و فنر استفاده شد. در نهايت با شکل سلول انعطاف

سازی تأييد سازی شده است. همچنين با استفاده از آزمايش تجربي و ثبت نيرو، صحت عملکرد اين شبيهعمليات تزريق شبيه

 شد.
 

 .واقعيت مجازی، هپتيک، جرم و فنر، آموزش کاربر لقاح مصنوعي،گان: ليدواژک
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