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 :یلیتحص سوابق

 79(سال  .2/16با معدل  ریرکبیام یصنعت ش جامدات) از دانشگاهیک (گرایمکان یندسمه ی) کارشناس1
 )83تا 
با معدل  فیشری دانشگاه صنعت از) يکاربرد یطراحش یک (گرایمکان یارشد مهندس ی) کارشناس2
 )85تا  83(سال  .1/17
با معدل  شریفعتی صندانشگاه از ) بیومکانیک -(گرایش طراحی کاربرديمهندسی مکانیک ) دکتري 3 

 )94تا  88سال ( .4/17
 

 :یدانشگاهپروژه هاي 

 .DLMبه روش  ) طراحی روبات کارتزین و تحلیل تلرانسی آن1
 .هاي عصبیصفحات با استفاده از شبکه هايشکل) پیش بینی تغییر 2
 دست. یبازتواننات یهوشمند تمر ناظر سامانه ياده سازیو پ ی) طراح3
 

 :يتجربیات کار

 )سال 1به مدت  81(سال  .اجزا نیروگاه یزمینه اتوماسیون طراحدر  رکت فرآبش) 1
 1به مدت  83(سال . در زمینه تعمیرات، طراحی و ساخت قطعاتمس  یکان یمهندس ی) شرکت طراح2

 )سال
ساخت طراحی و  ،و گاز نفت خطوط لوله يهایخوردگ ینه بررسیانه در زمی) شرکت پتروگاز خاور م3

 2به مدت  85 (سال . خطوط لوله به صورت خودکار) هايیخوردگ یهوشند (دستگاه بررس گیدستگاه پ
 )سال
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سیستم  طراحی و ساختدر زمینه  حمل و نقل فضایی يهاسازمان فضایی کشور، پژوهشکده سامانه )4
 )سال 7به مدت  86(از سال  .)مشاورهبه صورت  ي(در حال همکار .هاي مختلف

به  ي(هم اکنون در حال همکاردر زمینه طراحی جرثقیل و تجهیزات مکانیکی شرکت آیرا مکانیک ) 5
 )تا کنون 89(از سال  .)و مشاوره صورت پروژه

(از سال  .ی واقعیت مجازيو ساخت تجهیزات پزشک یدر زمینه طراح شرکت پژوهندگان پگاه پارسه) 6
 )سال 3به مدت  89
 )تا کنون 93(از سال  سکلت خارجی.ا) شرکت پداسیس در زمینه طراحی و ساخت ربات 7
 

 :نرم افزاري هايتوانایی

   #Visual Basic, C هاي نویسی به زبان) توانایی برنامه1
 SolidWorks, Catia, Matlab , Ansys , Working) تسلط بر نرم افزارهاي مهندسی 2

Model Visual Nastran 4D, افزارهاي عمومی و نرمOffice  
 )Tolimo 533بر زبان انگلیسی( تسلط نسبی )3
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