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Designing and Manufacturing a Model of a Smart Wheelchair Controlled by Patients 

with Complete Cervical Spinal Cord Injury  
 3, Bagheri Z3, Jannesari R3, Noursobhi M2, Sehhati M.R1Shirzadfar H 

Abstract 

Purpose: The purpose of this study is to rehabilitate people with quadriplegia as a result of 

complete cervical spine injure (CCSI). Given the limitations of today's wheelchairs, a model 

for patients with CCSI who are unable to use joystick wheelchairs or move conventional 

wheelchairs manually is designed here to overcome these limitations. In this regard, a disabled 

person can move the wheelchair without the need for another person, just by moving his head. 

Methods: In order to have an initial model similar to a wheelchair, we made a wooden back 

support and seat that has a length of 25, a width of 23 and a height of 26 cm. There are two 7 

cm aluminum wheels on either side of the replica for movement and two idler ball wheels to 

maintain balance at the rear and front. The movement of the prototype backward and forward 

and its left and right rotation are controlled by four infrared transmitter sensors and four 

corresponding receivers installed in appropriate places around the prototype. Using the sensors 

installed on the replica, the movement of the disabled’s head in any of the four directions causes 

one of the receiver sensors to react and the wheelchair to move in the expected direction. 

Results: All electronic circuits and mechanical parts required for information processing and 

application of control commands to the wheelchair were designed and implemented by the 

parts available in the Iranian Market Achievement of the expected performance by the designed 

model based on practical tests is confirmed. Therefore, this design has the capability to become 

an industrial prototype. 

Conclusion: The results of this project can be used to add intelligent movement control to 

conventional wheelchairs in an easy and economical manner. 
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ستون  طراحی و ساخت ماکت یک صندلی چرخدار هوشمند با قابلیت کنترل توسط معلولان قطع نخاعی در ناحیه

 یفقرات گردن

 3زهرا باقری، 3نثاری، ریحانه جان3، مائده نورصبحی2، محمدرضا صحتی*1رضا شیرزادفرحمید

دچار عارضه و  یگردنستون فقرات  یهاست که از ناح یبه معلولانکمک رسانی  یتوانبخش پژوهش نیهدف از انجام ا هدف:

 یهاکه صندلی چرخدار ییها تیباشند. با توجه به محدود یقادر به حرکت نماند و به علت آسیب دیدن نخاع  آسیب شده

حرکت  ایدار  کیاستیجو یهاکه قادر به استفاده از صندلی چرخدار ینخاعقطع افراد  یبرا یمدلدر این پژوهش  ،دارند یامروز

به لطف سیستم ها را برطرف کند و فرد معلول  تیمحدود نیا تا شده یطراح ستندیبا دست ن یمعمول یهادادن صندلی چرخدار

 آورد. تنها با حرکت سر خود صندلی چرخدار را به حرکت در یگریبه شخص د ازیبدون نهوشمند و سنسورهای تعبیه شده 

ساخته گاه از چوب منیگاه و نشهیتک کیدر این طرح  م،یصندلی چرخدار داشته باش کی هیشب یماکت نکهیا یبرا روش بررسی:

متری آلومنیومی در طرفین ماکت جهت  سانتی ۷دو چرخ است. متر  سانتی 2۶ و ارتفاع 23، عرض2۵ طول یداراکه شده 

ای جهت حفظ تعادل در عقب و جلو آن قرار گرفته است. حرکت رفت و برگشت ماکت به  ساچمهچرخ هرزگرد حرکت و دو 

های  مادون قرمز فرستنده و چهار گیرنده متناظر که در محلسنسور جلو و عقب و گردش به چپ و راست آن توسط چهار 

 کیبه هر فرد  حرکت سر شود. با استفاده از سنسورهای نصب شده روی ماکت  نصب شده کنترل می تماکمناسب در اطراف 

  .شود یمسمت مورد انتظار و حرکت صندلی چرخدار به  رندهیگ یاز سنسورها یکیسبب عکس العمل  چهار جهتاز 



 http://www.mums.ac.irسایت دانشگاه علوم پزشکی مشهد :                             ..  صندلی چرخدار هوشمند -حمیدرضا شیرزادفر

32 

های کنترلی به  پردازش اطلاعات و اعمال فرمانهای مکانیکی مورد نیاز جهت  تمامی مدارات الکترونیکی و قسمت ها: یافته

سازی شده و با توجه به دستیابی به عملکرد مورد انتظار  صندلی چرخدار توسط قطعات موجود در بازار ایران طراحی و پیاده

 اهد داشت. های عملی انجام گرفته، این طرح قابلیت تبدیل به نمونه صنعتی را خو توسط نمونه طراحی شده بر اساس آزمایش

های چرخدار معمولی و  توان برای اضافه کردن قابلیت کنترل حرکت به صندلی از نتایج این طرح می گیری: نتیجه

  ها به روشی ساده و اقتصادی بهره برد. هوشمندسازی آن

 صندلی چرخدار هوشمند، فلج چهاراندام، سنسورهای مادون قرمز، حرکات سر  کلمات کلیدی:

 hsh@ahrafi.ac.ir ،      ORCID: 0000-0002-6678-4536، زادفررحمیدرضا شی: مسئولنویسنده 

  دانشکده فنی و مهندسی، گروه برق و مهندسی پزشکیدانشگاه شهید اشرفی اصفهانی، اصفهان، : آدرس
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 مقدمه

ها،  مخرب به استخوان یها ضربه جهینت ینخاع یها بیآس

  نیاطراف ستون فقرات و اعصاب است. ا یها بافت

 ایمانند سقوط  یاز اتفاقات یناش شتریب معمولا ها بیآس

در  ینقش کمتر ها یماریو ب دهد یرخ م یحوادث رانندگ

 یمختلفکه عوامل  ییدارند. از آنجا ها بیآس گونه نیا جادیا

حال،  نیهستند، با ا رگذاریتأث ینخاع یها بیآس بروزدر  

منجر به از دست دادن عملکرد  ینخاع یها بیآس شتریب

 یدگید بی. علائم خاص به محل آسشود یمافراد  یحرکت

 ایها درد  آن نیتر عیدارد، گرچه شا یستون فقرات بستگ

 بیآس هیتوجه به ناحبا  ینخاع یها بیاست. آس یحس یب

 یمتعدد یها تیمنجر به مشکلات و محدود تواند یم دهید

 یحدبدن شود. اگر ستون فقرات تا  یقسمت ها ریدر سا

هنوز  دهید بیاز مناطق آس یبرخ یعنیباشد  دهید بیآس

. شود یناقص شناخته م بیهم فعال هستند به عنوان آس

منجر به از دست دادن عملکرد  یکامل نخاع بیآس کی

 -یعضلات، ب یآتروف ای ضلهقابل کنترل ع ریانقباض غ

ها  در اندام یحس یفلج، درد، مشکلات تنفس، ب ،یاریاخت

 میدر تنظ ییمختلف بدن، عدم توانا های قسمت ای

بدن شامل ضربان قلب، عرق کردن،  یاساس یعملکردها

محل صدمه در ناحیه  ،ی. به طور کلشود یمفشار خون 

از شدت ضایعه خواهد بود. هر چه  یستون فقرات حاک

تر باشد،  گردن نزدیکه سمت صدمه وارده به ستون فقرات ب

دچار  یبیشتر یها شدت ضایعه بیشتر بوده و اندام

 ینخاع عهی. عمدتا، ضاشوندیو فلج م یحس یب ت،یمحدود

ضعف در  ایباعث فلج  تواندی( مC1-C5گردن ) هیناحدر 

چهار اندام  جهر دو دست و پاها شود که منجر به فل

مربوط به  یها گنالیدر گردن، س ینخاع هیناح. گرددیم

را  افراگمیها، بازوها و د ها و دست پشت سر، گردن، شانه

گردن،  هیدر ناح ینخاع یدگید بی. در آسکند یکنترل م

 ریقرار دارند تحت تأث بیسطح آس ریبدن که ز یتمام نواح

احساس  ادنبا از دست د تواند یکه م رندیگ یقرار م

بدن،  یدما میدر تنظ یناتوان ،یمشکلات تنفس ،یجسمان

 همراه باشد یکنترل روده و مثانه و اختلال عملکرد جنس

(2 ،1  .) 

 ایو  ینخاع عاتیاز افرادی که مبتلا به ضا ارییبرای بس   

به عنوان یک  صندلی چرخدارباشند  یم یاختلالات حرکت

محسوب  یزندگی نشدن جزء جداابزار توانبخشی پرکاربرد 

شود. صندلی چرخدار در بالا بردن سطح تحرك مستقل  یم

 تیو رضا یزندگ ها، بهبود سطح به اندام بیفرد، کاهش آس

صندلی چرخدار مناسب  (.3) مؤثر است اریفرد بس یشخص

 یزندگ مراحلی همراه خوب و کارآمد در تمام کی بایو ز

شخص کمک کند  به تواند یم لهیوس نیا زیرا باشد یفرد م

 .(4) دهای مورد نظر خود را انجام ده تیاز فعال ارییتا بس

صندلی چرخدار مناسب در فرآیند بهبود  کیانتخاب 

. (۵) دارد ییبسزا ثیراتی درمان هفرد در دور یو روح یجسم

های چرخدار از نظر تکنولوژی  انواع بسیار زیادی از صندلی

و مکانیزم کنترل  مورد استفاده، نیروی محرکه پیشران

ها برای کارهای روزمره  حرکت وجود دارد. برخی از آن

عمومی طراحی شده و برخی دیگر کاربردهای اختصاصی 

(. نوآوری در صنعت ساخت این ابزار ۶ویژه دارند )

های  توانبخشی بسیار متداول است اما بسیاری از ایده

mailto:hsh@ahrafi.ac.ir
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اربرد نوآورانه در این حوزه به دلیل محدودیت بیش از حد ک

و عدم انطباق با نیازهای مختلف کاربران، یا هزینه بسیار 

 (. ۷اند ) بالای تولید عملا با شکست مواجه شده

 یساده عموما برای کاربردها های چرخدار صندلی      

 1۵ز و با وزن کمتر ا یصنعت یبا استانداردها یپزشک

 لوگرمیک ۵/13 در فوق سبک با وزن کمتر از و لوگرم،یک

. شوندی م یها( طراحی ردستیو ز ییپاری)بدون احتساب ز

با  آزمایشگاهی صندلی چرخداروزن  یساز مناسب جهت

صندلی های موجود انواع مختلف  صندلی های چرخدار

 نیانگیم(. 8)شد  یبررس کیاستیجو چرخدار مجهز به

 ۷0 حدود کیاستیجووزن صندلی های چرخدار مجهز به 

 (DCمستقیم ) با ولتاژ وات ۶00 آن موتورو قدرت  کیلوگرم

 12 موتور آنو گرم  800 اضرحمدل وزن  .استولت  24

 لیاست که به دل دور بر دقیقه 80 با سرعت قیمتولت مس

 صندلی چرخدار یساز آماده و DCکردن موتور  هیتعب نکهیا

ه استفاد یشگاهیمدل آزما نیسخت بود از ا یابعاد واقع در

سازی با توجه به اینکه هدف اصلی این مطالعه شبیه  .شد

کننده حرکت است استفاده از ماکت عملی بخش کنترل

سازی شده از اهمیت نتایج به دست آمده نخواهد  ساده

کاست و تعمیم آن به صندلی های چرخدار معمول 

 امکانپذیر است.

ز ااست که افرادی  به  یتوانبخش ،پروژه نیهدف از انجام ا

ا . ب(9) باشند یقادر به حرکت نم نییگردن به پا یهناح

 یامروز چرخدار های که صندلی ییهاتیتوجه به محدود

ه از که قادر به استفاد ینخاعافراد قطع  یبرا یمدل ،دارند

حرکت دادن  ایدار کیاستیجو یهاصندلی چرخدار

شد  یطراح ستندیدست نبا  یمعمول یهاصندلی چرخدار

 به ازیها را برطرف کند و فرد  بدون ن تیمحدود نیا تا

تنها با حرکت سر خود صندلی چرخدار را  یگریشخص د

ترین تکنولوژی، استفاده از در دسترس آورد.به حرکت در

 دهها و فرآهم کردن امکان توسعه و پیاحداقل کردن هزینه

های چرخدار موجود از  سازی طرح پیشنهادی بر صندلی

 باشند. اصلی در این طرح میاهداف 

 

 روش بررسی

منظور فرآهم شدن امکان توسعه نتایج این تحقیق در ه ب

موجود، تمام اجزای چرخدار  های صندلیجهت ارتقای 

های مکانیکی و الکترونیکی  ماکت مورد نظر اعم از بخش

سازی شده است. به همین  طور مستقل بررسی و بهینه به

 منظور در طراحی بخش مکانیکی شامل بدنه ماکت و 

ها از یک ساختار حداقلی مناسب جهت ارزیابی  چرخ

قسمت الکترونیکی استفاده شده است. اما در بخش 

الکترونیکی شامل سنسورها، منبع تغذیه، موتورها و راه انداز 

آنها و پردازنده اصلی سیستم از اجزای اصلی مورد نظر برای 

ر نمونه صنعتی استفاده شده است. در ادامه استفاده د

شرح داده اجزای سیستم طراحی شده  ی ازمعرفی مختصر

 .شده است

 یمقوا رینظ یگوناگون لیوسامیان ساخت ماکت از  یبرا   

چوب به  ،سایر مواد در دسترسگلاس، چوب و بریماکت، فا

 نیا یتر بودن برا یو کاربرد سبک، استحکام بهتر لیدل

 کی هیشب یماکت ساخت یبرا شده است. طرح استفاده

ساخته   گاه از چوبمنیگاه و نشهیتک کی ،صندلی چرخدار

نصب چهار سنسور فرستنده و چهار سنسور  یو براشد 

در  1شکل  مطابقاز چوب  ییها مادون قرمز لبه هرندیگ

  .قرار گرفت اطراف آن

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 23 ، عرض2۵ طول یداراطراحی شده  یشگاهیآزما مدل

 متر  میلی 3 ضخامت چوبمتر با  سانتی 2۶ و ارتفاع

 از چرخدر دو پهلوی ماکت  یشگاهیمدل آزما .باشد یم

متر و پهنای  میلی ۷0گرم، قطر  4۷ی با وزن ومینیآلومی ها

 صندلی چرخدارجلو و عقب  در شد.متر استفاده  میلی 9

صندلی  تعادلای جهت حفظ  ساچمهچرخ هرزگرد  نیز از

استفاده شده  نیاصطکاك با زمبا ایجاد حداقل  چرخدار

 .است

ماکت صندلی حرکت درآوردن موتور  طرح مدار به: 1شکل 

 مادون قرمز رندهیفرستنده و گ کیتوسط چرخدار 
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های صندلی چرخدار هوشمند،  ترین قسمت یکی از مهم

هدف تحقیق افراد سنسور مناسب جهت دریافت اطلاعات از 

با هدف   ها آن های است که باید متناسب با توانمندی

ایجاد یک سیستم کنترل پایدار و قابل اطمینان انتخاب 

به چهار جهت جلو، صندلی چرخدار حرکت  یبراشود. 

 هرندیتنده و گبه چهار سنسور فرس ازیعقب، چپ و راست ن

 کینصب سنسورها از  ی. ابتدا برا(10) میقرمز دار مادون

 یوربر  رندهیسر معلول و چهار گ یقرمز رو مادون هفرستند

تا شد  معلول استفادهصندلی چرخدار  یپنل در جلو کی

مقابل هر  شدهسر معلول نصب  یکه رو یا هرگاه فرستنده

 به همان سمت چرخدارصندلی ها قرار گرفت  رندهیاز گ کی

 مطلوبایجاد تاثیر ناکار باعث  نیاما ا .مورد نظر حرکت کند

مادون قرمز  هرندیهر چهار سنسور گ یسنسور فرستنده رو

 در دست یگریطرح دبنابراین  .کردایجاد خطا میو  شده

 هرندیچهار فرستنده و چهار گ یکه دارا قرار گرفت یبررس

پ مادون قرمز بود که دو به دو در چهار جهت جلو، عقب، چ

 رگیکدی یکه حداقل تأثیر را بر روشد نصب فرد و راست سر 

 با حرکت دادن سر خود بهفرد طرح  نیا درداشته باشند. 

و باعث  ییجلو هرندیفرستنده و گ نیب یسمت جلو مانع

 یبرا توانمی شود که از آن یم رندهیولتاژ سنسور گ رییتغ

 یو براکرد به سمت جلو استفاده صندلی چرخدار حرکت 

 ،ولبا حرکت دادن سر معل بیترت نیبه هم زیها ن جهت هیبق

 یبرا کند. یجهت مورد نظر حرکت م ردصندلی چرخدار 

 کیتوسط  صندلی چرخدار به حرکت درآوردن موتور

 طراحی شده و 1شکل مادون قرمز مدار  رندهیفرستنده و گ

 اندازی موتور استفاده شده است.هیک رله جهت رااز 
پردازنده اصلی سیستم و سایر اجزای واحد کنترل    

شده در با توجه به مدارهای الکترونیکی طراحی : حرکت

های لازم توسط یک میکروکنترلر  این پروژه، همه پردازش

ATmega32 های  ترین پردازنده که از کارآمدترین و ارزان

ریزی  بازار است انجام گرفت. با استفاده از برنامهموجود در 

انجام شده توسط نویسندگان بر روی این پردازنده تمام 

 مراحل دریافت سیگنال حرکتی از سنسورها، حذف 

های تداخلی و اعمال فرمان حرکت مناسب شامل  سیگنال

انتخاب موتوری که باید فعال شود و تعیین جهت و سرعت 

لازم به ذکر است در  (.11رفته است )چرخش آن انجام گ

 -سیستم طراحی شده به منظور رسیدن به هدف امکان

ها سرعت حرکت  سنجی پایداری سیستم، در همه آزمایش

در نظر گرفته ( cm/sمتر بر ثانیه ) سانتی ۵مقدار ثابت 

شده است تا بتوانیم ارزیابی درستی از عملکرد سیستم 

ارزیابی تاخیر زمانی واکنش  داشته باشیم. بر این اساس در

گیری  سیستم کنترلی زمانی کمتر از  یک ثانیه تاخیر اندازه

های مختلف بسته به شرایط نور محیطی  شد که در آزمایش

 تغییر داشت. 

 

 هایافته

قسمت الکترونیکی و کنترلی طرح صندلی چرخدار 

-نرم استفاده از باهوشمند پیشنهاد شده در این مقاله ابتدا 

 Proteus Professional v8.8 SP1افزار پروتئوس )

Build 27031 طور کامل  به 2( مطابق شماتیک شکل

سازی شده و عملکرد آن مورد ارزیابی قرار گرفته  شبیه

است. در این ارزیابی کمیت و کیفیت فرمان حرکتی صادر 

شده برای موتورهای مولد نیروی محرکه توسط 

سیگنال دریافتی از سنسورهای میکروکنترلر، متناسب با 

مادون قرمز بررسی و انطباق جهت و سرعت چرخش 

ها در پورت ورودی تنظیم  موتورها با شدت این سیگنال

با  ATmega32 شده است. به همین منظور میکروکنترلر

اجرای کد  ریزی شد که با برنامه توجه به عملکرد مذکور

هت مطابق با نویسی شده امکان حرکت در چهار ج برنامه

که به طور همزمان مطابق  فراهم گردید به طوری 3شکل 

شده توسط میکروکنترلر جهت حرکت بر روی  فرمان صادر

 شود.  نمایشگر نشان داده می

مدل پیشنهادی استفاده از  دیگر کاربردهای مهماز    

جهت  قرمزمادون  رندهیفرستنده و گهای هوشمند سنسور

در این . است اصلی چرخدار به چهار جهت یصندلحرکت 

قرار سر معلول  رویفرستنده ی مادون قرمز سنسورها روش

در چهار جهت  رندهیگسنسور مادن قرمز و چهار گرفته 

 . معلول باگیردقرار میجلو، عقب، چپ و راست سر معلول 

ولتاژ  رییتغدر جهات مختلف موجب حرکت دادن سر خود 

موجب حرکت صندلی چرخدار که  شود یم رندهیسنسور گ

شود، در صورت عدم حرکت سر به سمت مورد نظر می

توسط معلول و استقرار آن در فضای مرکزی هیچ گونه 

لی فرمانی به  سنسور  گیرنده  اعمال  نخواهد  شد و  صند

چرخدار در حالت سکون متوقف خواهد شد. بنابراین تا 

ت مورد نظر زمانی که سر معلول در فضای مربوط به جه

برای حرکت قرار داشته باشد حرکت ادامه می یابد و به 

 خیرمحض خارج شدن  سر از بازه  مکانی مورد  نظر  )با  تا

 حداکثر یک ثانیه( جهت حرکت متناسب با  مکان  فضایی
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 مدار کنترلیکرد سازی و تنظیم عملافزار پروتئوس جهت شبیهتصویر شماتیک طراحی شده در نرم: 2شکل 

 

 نمایش وضعیت فرمان حرکتی صادر شده توسط میکروکنترلر بر روی نمایشگر برد کنترلی: 3شکل 

 حرکت به سمت چپ (حرکت به سمت راست، د (حرکت به سمت عقب، ج (الف( حرکت به سمت جلو، ب 
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کنترل جدید سر فرد تغییر خواهد کرد. همچنین امکان 

موتورهای چرخش جهت تغییر سریع و  حرکت سرعت

 درایور باشد که با کمک ماژولمولد حرکت می الکتریکی 

ام میکروکنترلر انج و طراحی برنامه مناسب در L298 موتور

 وتورمدو ترمینال پیچ برای دو  . این ماژول دارایگرفته است

ژ ولتا های دیگر زمین، ترمینال پیچمولد نیروی محرکه و 

ا یتواند ورودی است که می ولت ۵ برای موتور و پینتغذیه 

این  بستگی به ولتاژ نامی موتور دارد. که خروجی باشد

 ولت است که با یک فرکانس فعال ۵ ماژول دارای یک رله

ولت  12موتور  اگر ولتاژ منبع تغذیه .شود یا غیرفعال می

 لت و ۵کنیم و پین ولت را فعال  ۵ توانیم رله باشد، می

 .شود تواند به عنوان خروجی استفاده می

بر  افزار تهیه شده پس از اعمال تنظیمات اولیه در نرم   

 ساز، افزار شبیه  اساس نتایج مشاهده شده در نرم

 سازی و عملکرد آن موردپیاده  4افزاری مطابق شکل سخت 

ایش ارزیابی اولیه و کالیبراسیون قرار گرفته است. در آزم

انجام گرفته فرمان حرکتی در جهات مختلف توسط دست 

ه کاربر در فضای بالای ماکت ایجاد شد و مشاهده گردید ک

ها به درستی توسط پردازنده دریافت شده و این فرمان 

 ب با آن ماکت در جهت مورد انتظار در حداقل زمانمتناس

 فرمان گرفته و حرکت کرد.

 

 
 

 

 

 گیریبحث و نتیجه

های چرخدار یک امر نوآوری در طراحی و ساخت صندلی 

بسیار متداول است اما نکته مهم در عملی شدن انتظارات 

هر طرح حفظ کاربری عمومی صندلی و اضافه شدن قابلیت 

(. بدین منظور 12مورد نظر با صرف کمترین هزینه است )

مدلی پیشنهاد شد که امکان تبدیل یک صندلی چرخدار 

به  یتوانبخشک صندلی هوشمند برای معمولی به ی

ی که با توجه به آسیب وارد شده به ستون فقرات معلولان

دچار محدودیت حرکتی شدید از ناحیه گردن به پائین 

کند. با توجه محدودیت تجهیزات و هستند را فراهم می 

امکانات موجود در شرایط کنونی سعی شد در مدل اولیه و 

ن و ارزان ترین تکنولوژی تری پیشنهادی از در دسترس

جهت طراحی و تولید نمونه آزمایشگاهی صندلی چرخدار 

های کنترل شونده استفاده شود. البته ممکن است مدل 

توسط سنسورهای نوری محدودیت هایی را در شرایط 

محیطی خاص داشته باشند که این امر با جایگزین کردن 

ت و طبیعتا سنسور های مقاوم به این شرایط قابل بهبود اس

هزینه مدل نهایی را افزایش خواهد داد. یک محدودیت مهم 

سیستم طراحی شده اضافه شدن تاخیر حرکت فرد معلول 

است که با تاخیر واکنش سنسورها جمع خواهد شد و با 

توجه به سرعت حرکت ممکن است از نظر ایمنی ایجاد 

ور تر قرار گیرد. به منظمشکل کند و باید مورد بررسی دقیق

اظهار نظر نهایی و تایید عملکرد درست مدل پیشنهادی 

لازم است در مرحله بعد به جای استفاده از ماکت، مدار 

کنترلی ساخته شده را بر روی یک صندلی چرخدار معمولی 

نصب و ضمن ارتقای قسمت مکانیکی مدل پیشنهادی 

 های لازم اجرا ارزیابی بالینی آن را با فراهم کردن زمینه

 کنیم.
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