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مکانیک مهندسي  سالانه  کنفرانس  اردیبهشت    ،ISME2009  ،هفدهمین  تهران،  دانشگاه  تهران،  ایران، 

1388 . 

https://civilica.com/l/100099/
https://civilica.com/l/100099/
https://civilica.com/l/100099/
https://civilica.com/l/100099/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%87%D8%A7%D8%AF%DB%8C_%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DA%AF%D8%A7%D8%B1/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%85%D8%AD%D9%85%D8%AF%D8%AD%D8%B3%D9%86_%D8%AA%D9%88%D9%81%DB%8C%D9%82%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%81%D8%B1%DB%8C%D8%AF_%D9%86%D8%AC%D9%81%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D8%B3%DB%8C%D8%AF%D8%AD%D8%B3%DB%8C%D9%86_%D8%B3%D8%A7%D8%AF%D8%A7%D8%AA%DB%8C/
https://civilica.com/l/7314/
https://civilica.com/l/7314/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%85%D8%AD%D9%85%D8%AF%D8%AD%D8%B3%D9%86_%D8%AA%D9%88%D9%81%DB%8C%D9%82%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%87%D8%A7%D8%AF%DB%8C_%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DA%AF%D8%A7%D8%B1/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%81%D8%B1%DB%8C%D8%AF_%D9%86%D8%AC%D9%81%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D8%B3%DB%8C%D8%AF%D8%AD%D8%B3%DB%8C%D9%86_%D8%B3%D8%A7%D8%AF%D8%A7%D8%AA%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%87%D8%A7%D8%AF%DB%8C_%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DA%AF%D8%A7%D8%B1/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%81%D8%B1%DB%8C%D8%AF_%D9%86%D8%AC%D9%81%DB%8C/
https://civilica.com/l/7314/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%87%D8%A7%D8%AF%DB%8C_%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DA%AF%D8%A7%D8%B1/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%81%D8%B1%DB%8C%D8%AF_%D9%86%D8%AC%D9%81%DB%8C/
https://civilica.com/l/7314/
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ایران،    ، ICRARE2009،  هاي صنعت ریليالمللي پیشرفتکنفرانس بین   دومین  ژنتیک با چند تابع هدف، 

   .1388تهران، مهر 

(  LQRسیستم تعلیق فعال با کنترل بهینه مربعي خطي)  . ه،سازگار  خلجي. ع.،  یماسيک ،. س. ع. ا.موسویان .17

پارامترها، شناسایي  همراه  بین   دومین  به  پیشرفت کنفرانس  ریليالمللي   ،ICRARE2009،  هاي صنعت 
 . 1388تهران، مهر ایران، 

ه.، .18 م.،    سازگار.  عباسي  ح.،  م.  بر  توفیقي.  مبتني  تماسي هدف  آشکارساز  و طراحي یک سنسور  تحلیل 

 .1393تهران ، هاي مقابله با آنهاي کروز و راهدومین همایش سراسري سامانهاینرسي، 
 

 کتب تاليفي  -د

،  عملي  تمارین  حل  از  استفاده  با  جامدات  مکانیک  در  تحلیل  و  سازيمدل   :12  نسخه ANSYS آموزش   -1

 . 1389  ،سبز رایانه کیان نشر خدمات انتشارات

اکبر موسویان، دانشگاه صنعتي خواجه نصیر  ها، دکتر سید عليماشینهمکاري در تالیف کتاب دینامیک    -2

 . 1386الدین طوسي، پاییز  

 

 آموزشي سوابق  ➢

 سوابق تدریس   -الف

 زمان دانشگاه  سمت  عنوان درس  ردیف

 استاد دینامیک 1

 

دانشگاه آزاد اسلامي واحد 

 دماوند 

 

 

 

 

90- 88 

 

 استاد ارتعاشات مکانیکي  2

 استاد 1مقاومت 3

 استاد 2و  1ترمودینامیک  4

 استاد 2مکانیک سیالات  5

 استاد انتقال حرارت  6

 دستیار آموزشي  دینامیک خودرو 7

دانشگاه صنعتي خواجه 

 نصير الدین طوسي

 96پاییز 

 95پاییز  دستیار آموزشي  دینامیک پیشرفته 8

   88بهار  دستیار آموزشي  مباحث منتخب در کنترل بهینه  9

 88بهار  دستیار آموزشي  کنترل غیرخطي  10

 88پاییز  دستیار آموزشي  دینامیک 11

 88پاییز  دستیار آموزشي  هاي عصبي شبکه 12

 86پاییز  استاد ANSYSنرم افزار  

 86پاییز  استاد   SIMULINK MATLAB & نرم افزار 13

14 

دوره آموزشي طراحي و تحلیل انواع 

 هاي کنترلي سرومکانیزم

 )هیدرولیکي و الکترومکانیکي( 

   96-97 --- استاد

https://civilica.com/search/paper/n-%D8%B3%DB%8C%D8%AF%D8%B9%D9%84%DB%8C_%D8%A7%DA%A9%D8%A8%D8%B1_%D9%85%D9%88%D8%B3%D9%88%DB%8C%D8%A7%D9%86/
https://civilica.com/search/paper/n-%D8%B9%D9%84%DB%8C_%DA%A9%DB%8C%D9%85%D8%A7%D8%B3%DB%8C_%D8%AE%D9%84%D8%AC%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%87%D8%A7%D8%AF%DB%8C_%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DA%AF%D8%A7%D8%B1/
https://civilica.com/search/paper/n-%D8%B3%DB%8C%D8%AF%D8%B9%D9%84%DB%8C_%D8%A7%DA%A9%D8%A8%D8%B1_%D9%85%D9%88%D8%B3%D9%88%DB%8C%D8%A7%D9%86/
https://civilica.com/search/paper/n-%D8%B9%D9%84%DB%8C_%DA%A9%DB%8C%D9%85%D8%A7%D8%B3%DB%8C_%D8%AE%D9%84%D8%AC%DB%8C/
https://civilica.com/search/paper/n-%D9%87%D8%A7%D8%AF%DB%8C_%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DA%AF%D8%A7%D8%B1/
https://elmnet.ir/article/30412331-42481/%D8%A2%D9%85%D9%88%D8%B2%D8%B4-Ansys-%D9%86%D8%B3%D8%AE%D9%87-12_-%D9%85%D8%AF%D9%84%E2%80%8C%D8%B3%D8%A7%D8%B2%DB%8C-%D9%88-%D8%AA%D8%AD%D9%84%DB%8C%D9%84-%D8%AF%D8%B1-%D9%85%DA%A9%D8%A7%D9%86%DB%8C%DA%A9-%D8%AC%D8%A7%D9%85%D8%AF%D8%A7%D8%AA-%D8%A8%D8%A7-%D8%A7%D8%B3%D8%AA%D9%81%D8%A7%D8%AF%D9%87-%D8%A7%D8%B2-%D8%AD%D9%84-%D8%AA%D9%85%D8%A7%D8%B1%DB%8C%D9%86-%D8%B9%D9%85%D9%84%DB%8C
https://elmnet.ir/publisher/18754-10251/%D8%AE%D8%AF%D9%85%D8%A7%D8%AA-%D9%86%D8%B4%D8%B1-%DA%A9%DB%8C%D8%A7%D9%86-%D8%B1%D8%A7%DB%8C%D8%A7%D9%86%D9%87-%D8%B3%D8%A8%D8%B2%2c%D9%86%D8%A7%D9%82%D9%88%D8%B3%2c%D8%AE%D9%84%DB%8C%D8%AC-%D9%81%D8%A7%D8%B1%D8%B3%2c%D9%86%D8%AF%D8%A7%DB%8C-%D8%B3%D8%A8%D8%B2-%D8%B4%D9%85%D8%A7%D9%84
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 هاي آموزشي بسته و تدوین طراحي   -ب

 ، شرکت بهکامان ANSYS  يدوره آموزش   -1

 ، شرکت بهکامان MATLAB & SIMUlINK  يدوره آموزش   -2

 


