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 رباتیک  علایق پژوهشی

 هوش مصنوعی 

 مکاترونیک 

 اتوماسیون صنعتی 

 

 تا کنون 1402تربیت مدرس از سال  ارتباط با جامعه و صنعت دانشگاه یکارگروه شورا در عضویت  هامسئولیت

  تا کنون 1402دانشکده مهندسی مکانیک دانشگاه تربیت مدرس از سال مدیر گروه طراحی کاربردی 

 تا کنون 1399از سال  (آمیک) پویان مکاترونیک ایرانیانآینده موسس و مدیرعامل شرکت 

 دیر مرکز نوآوری مکاترونیک کاربردیم (Applied Mechatronic Innovation Center - amic) 

 تا کنون 1399از سال دانشگاه تربیت مدرس  در

  1401تا  1399عضویت در شورای ایمنی، بهداشت و محیط زیست دانشگاه تربیت مدرس از سال 

  تا کنون 1398عضویت در کارگروه مکاترونیک دانشگاه تربیت مدرس از سال 

  1401تا  1398عضویت در هسته ربات های توان بخشی ماژولار از سال 

 تا کنون 1396مدرس از سال ربیتاستادیار دانشکده مهندسی مکانیک، دانشگاه ت 

  1396تا  1394مدیر پروژه و کارشناس ارشد تیم کنترل در شرکت صنایع الکترونیک زعیم از سال 

 های پیشرفته ها و فناوریمدیر تیم دینامیک و کنترل مرکز سیستم(CAST)  در دانشگاه تهران زیر نظر

 1394تا  1390کما از سال دکتر یوسفی

  1391تا  1388شریف زیر نظر دکتر دورعلی از سال صنعتی خلاقه در دانشگاه عضو آزمایشگاه 

 

 چاپ اول() زیر نظر موسسه ماهان "کنترل اتوماتیک"کتاب تالیف   کتب

رحلی  -صفحه 198 -ماهان، مهر سبحان -ویراستار: نیکی مولانا، مرضیه نمازی -دلمولف: مجید ساده

 نسخه 2000 -1391سال  1چاپ  -)شومیز(

  چاپ دوم() زیر نظر موسسه ماهان "کنترل اتوماتیک"کتاب تالیف 

رحلی  -صفحه 204 -ماهان، مهر سبحان -ویراستار: نیکی مولانا، مرضیه نمازی -دلمولف: مجید ساده

 نسخه 2000 -1391سال  2چاپ  -)شومیز(
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 های عملکرد و دوام خودروسیمولاتور موتور احتراقی و جاده جهت استفاده در آزمایش  اختراعات

 04/11/1391 – 78378شماره و تاریخ ثبت اختراع: 
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های کاربردی دانشگاه تربیت مدرس در هفته پژوهش و فناوری سال از مسیر طرحسال گر برتر پژوهش  افتخارات

1402 

  در هفته های پژوهشی دانشگاه تربیت مدرس گر برگزیده در اجرای طرحپژوهشبرنده گرنت تشویقی

 1402سال پژوهش و فناوری 

 1402های فناور در پارک علم و فناوری دانشگاه تربیت مدرس در سال برگزیده برنامه رویش هسته 

 های تقاضامحور رسالهها و نامههای پژوهشی و متولی پایانبرگزیده عرصه پژوهش به عنوان مجری طرح

 1401سال  و فناوری دانشگاه تربیت مدرس در هفته پژوهش

 های تقاضامحور دانشگاه تربیت مدرس در ها و رسالهنامههای پژوهشی و پایانبرنده گرنت تشویقی طرح

 1401سال پژوهش و فناوری هفته 

 1400سرآمد آموزشی دانشگاه تربیت مدرس در سال مرحله اول استاد  برگزیده 

 برای سازمان  کیمکان یرشته مهندسدرس کنترل  طراحی سوالات کنکور دکتری و کارشناسی ارشد

 1401و  1400سنجش در سال 

 های پژوهشی دانشگاه با رویکرد ورود به بازار )ناب( در پارک یافته سازیبرنامه حمایت از تجاری برگزیده

 1399علم و فناوری دانشگاه تربیت مدرس در سال 

 1399وری شورای پژوهشی دانشگاه تربیت مدرس در سال زیده طرح دیدهبرگ 

 المللی ریاست نشست در هفتمین کنفرانس بینICRoM 2019 

 تا کنون 1398بنیان از سال های دانشهای شرکتاختراعات و طرح داوری 

 المللی های بینداوری مقالات برای ژورنالISI تا کنون 1397های علمی پژوهشی داخلی از سال و ژورنال 

  کشور توسط انجمن مهندسان مکانیک ایران و تقدیر از آن در  1395برگزیده رساله دکتری برتر سال

 (ISME)بیست و چهارمین همایش سالانه بین المللی انجمن مهندسان مکانیک ایران 

 کشور توسط انجمن مهندسان مکانیک ایران و تقدیر  1390نامه کارشناسی ارشد برتر سال برگزیده پایان

 (ISME)از آن در نوزدهمین همایش سالانه بین المللی انجمن مهندسان مکانیک ایران 

 شریف صنعتی مکانیک دانشگاهمهندسی در دانشکده  1390سال نامه کارشناسی ارشد برتر برگزیده پایان 

 1390رح خدمت سربازی این بنیاد در سال عضویت در بنیاد ملی نخبگان و استفاده از ط 

  1390کنکور دکترا رشته مهندسی مکانیک در سال  14کسب رتبه 

  1388مکانیک در سال مهندسی در مرحله نهایی المپیاد دانشجویی  13کسب رتبه 

  1388کنکور کارشناسی ارشد رشته مهندسی مکانیک در سال  12کسب رتبه 

  درخشان دانشگاه صنعتی شریفدو سال عضویت در استعدادهای 

 چهار سال عضویت در استعدادهای درخشان دانشگاه صنعتی امیرکبیر و اخذ سهمیه ارشد بدون کنکور 

 آموزی ریاضی، کامپیوتر و فیزیک در سال سوم دبیرستانیابی به مرحله پایانی المپیاد دانشراه 

 ل دوم دبیرستانآموزی ریاضی در سایابی به مرحله پایانی المپیاد دانشراه 

 

 کنترل صنعتی  هاپروژه

 یهاپژوهش در سامانه UHTتن در ساعت و  8 یهاتیدو سامانه با ظرف یسازهیو شب ی، بازطراح

 (1403-1402) پگاه یقاتیآلات و تحق نیشرکت ساخت ماش -تن در ساعت  15



6 

 

 دانشگاه تربیت مدرس  -حرکت کامل  یمتر 2.4پدستال آنتن  یک لیساخت و تحو ،یطراح

(1402-1403) 

 شرکت ملی پست جمهوری اسلامی  -گیری حجم و وزن مرسولات پستی طراحی دستگاه اندازه

 (1402)ایران 

 های تشخیص نشتی به روش آکوستیک جهت خطوط لوله و سنجی سامانهپژوهش و امکان

 IPEC (1402)شرکت  -تأسیسات فراساحل 

 ها در مدار های ارزان قیمت جهت رهگیری ماهوارهطراحی و کنترل پدستالGEO -  دانشگاه

 (1402تربیت مدرس )

 (1402دانشکاه تربیت مدرس ) - های تشخیص پهپاد به روش آکوستیکپژوهش در زمینه سامانه 

  پژوهش در زمینه مانیتورینگ و کنترل سیستمMTU-PowerLine  لوکوموتیوهای شرکت مپنا

شرکت تعمیرات و توسعه  - هازیرسامانه CANopenارتباطی  سازی پروتکلد و پیادهبا شنو

 (1402برداری ریلی مپنا )بهره

 دانشگاه  - های رفلکتورو تست الگوریتم فوتوگرامتری جهت تشخیص دقت نصب گلبرگ طراحی

 (1402تربیت مدرس )

 های نمای برج کشی الماننقشهFour Frankfurt - آلمانی  شرکتDobler Metallbau 

(1401) 

 های سازی الگوریتم کنترل دوگان سطح پایین جهت گرفتن لقی حرکت پدستالطراحی و پیاده

 (1401-1400) صنعت فراز ارتباط شتازانیشرکت پ -حرکت کامل 

 های پستی مجهز به سازی بستهنظارت بر طراحی، ساخت، تامین و نصب خطوط جدید مرتب

DWS (1401-1400شرکت ملی پست جمهوری اسلامی ایران ) -بال  توسط شرکت 

 دانشگاه  -های نفتی در اعماق دریا طراحی، ساخت و تست دیتالاگر جهت تست استحکام لوله

 (1400علم و صنعت )

 1400دانشگاه تربیت مدرس ) -و کنترل پدستال حرکت محدود خفاشی روزرسانی طراحی، به-

1401) 

 یهاتست شگاهیآزما یپروژه راه انداز یو اقتصاد یو مال یفن هیو توج یسنجنگارش طرح امکان 

 (1399) ساخت تالیشرکت سا - هاو ساختمان هیابن ینما یطیمح

 افزار طراحی نرمEMGbrain 3.0  جهت تستTMS  وTES - برداری مغز آزمایشگاه ملی نقشه

(1398-1399) 

  با حرکت محدود و حرکت کامل های پدستالطراحی و ساخت سامانه کنترلی بلادرنگ حرکت

 (1396-1394شرکت زعیم ) - دقت هزارم درجه

  با دقت  های حرکت محدود و حرکت کاملپدستالطراحی و اجرای الگوریتم کالیبراسیون حرکت

 (1396-1394شرکت زعیم ) - صدم درجه

 های حرکت محدود و حرکت کامل پدستالافزار جهت مانیتورینگ و کنترل حرکت طراحی نرم- 

 (1396-1394شرکت زعیم )

 دانشگاه تهران  -های طبیعی پره توربین به روش آکوستیک افزار تعیین فرکانسطراحی نرم

(1395) 

 (1394دانشگاه تهران ) -هوایی با استفاده از امواج ورقی  هایپایش سلامت سازه 
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 (1393شرکت بارون ) -آنالیز ارتعاشات توربین و ژنراتور  برداری برایطراحی و ساخت سامانه داده 

  شرکت  -طراحی و ساخت سامانه مانیتورینگ خط لوله نفتIPEC (1391) 

 های توربین سد شهید رجایی طراحی و ساخت سامانه مانیتورینگ و آنالیز ارتعاشات پوسته یاتاقان

 (1391-1390شرکت فراب ) -

  (1390شرکت فراب ) - د آزادگاورنر سطراحی و ساخت سامانه 

 (1390-1389دانشگاه صنعتی شریف ) -سیمولاتور موتور احتراقی و جاده  طراحی و ساخت 

 رباتیک 

  دانشگاه تربیت مدرس  -بخشی مچ دست ساخت ربات ماژولار سه درجه آزادی توانطراحی و

(1402) 

 یک بازوی رباتیکی مشابه  ، تحلیل دینامیکی و انتخاب تجهیزاتبازطراحیKUKA KR550 - 

 (1401انگلستان ) Kingstonبا همکاری دانشگاه  Adbledشرکت پاکستانی 

 ها به های سرویس و قابلیت ماژولار آنهای جدید مورد استفاده در رباتپژوهش در تکنولوژی

 & Roboticsشرکت ایتالیایی  -عنوان فاز مطالعاتی برای استارتاپ در حوزه رباتیک 

Management Consultants (1400) 

 (1400دانشگاه تربیت مدرس ) -بخشی گردن اخت ربات سه درجه آزادی توانطراحی و س 

  دانشگاه تربیت مدرس  -بخشی به کمک نقاشی توانشش درجه آزادی ربات طراحی و ساخت

(1400) 

  (1399ت مدرس )پارک علم و فناوری دانشگاه تربی -طراحی و ساخت ونتیلاتور اورژانس 

  طراحی و ساخت سامانهBody Weight Support (BWS) - ( 1399دانشگاه تربیت مدرس) 

 فناور شرکت تحرک -برداری بخشی آموزش گامطراحی و ساخت سامانه کنترلی دستگاه توان

(1398) 

  (1398دانشگاه تربیت مدرس ) -بخشی بازو ربات توانطراحی و ساخت 

 (1398دانشگاه تربیت مدرس ) -ربات کوادراتور و ناوبری  طراحی، ساخت 

  (1397دانشگاه تربیت مدرس ) -پروتز غیرفعال پا طراحی و ساخت 

 (1396دانشگاه تربیت مدرس ) -ست بخشی مچ دطراحی و ساخت ربات توان 

  (1396دانشگاه تربیت مدرس ) -بخشی انگشتان دست ربات توانطراحی و ساخت 

  (1396دانشگاه تربیت مدرس ) -ربات جراح مغز طراحی و ساخت 

 نما طراحی، ساخت و کنترل ربات ملی انسان(SURENA III) - ( 1395-1392دانشگاه تهران) 

 (1394-1392دانشگاه تهران ) -افزا )سوار سپید( پوش توانبرون طراحی، ساخت و کنترل سامانه 

  (1393)دانشگاه تهران  -طراحی، ساخت و کنترل ربات چهارپا 

  (1392گستر )شرکت مبین طرح دانش -طراحی و ساخت ربات مارگون 

  (1392دانشگاه تهران ) -طراحی، ساخت و هدایت ربات ماهی 

 (1391دانشگاه تهران ) - طراحی، ساخت و هدایت قایق هوشمند 

 اندازی آزمایشگاه آلیاژهای حافظهراه( دارSMA )- ( 1390دانشگاه تهران) 

  (1389دانشگاه صنعتی شریف ) –کنترل ربات دم ماهیطراحی، ساخت و 
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 پردازش تصویر 

  پژوهش در زمینه سناریوهای عملیاتی سامانهADS  شرکت  -و شناسایی جایگاه دوربین در آن

 (1402-1401) صنعت فراز ارتباط شتازانیپ

 (1400دانشگاه تربیت مدرس ) -پلاک خودرو  طراحی الگوریتم شناسایی 

  (1400دانشگاه تربیت مدرس ) - ترافیکسیستم تخمین حجم 

 (1399دانشگاه تربیت مدرس ) -صورت  سیستم تشخیص پوشش ماسک روی 

  (1399دانشگاه تربیت مدرس ) -ماشینی به کمک پردازش تصوی تعیین کیفیت فرش 

 (1398دانشگاه تربیت مدرس ) -و سیستم محاسبه عمق خودرو با تصویر یک زاویه از خودر 

 (1398دانشگاه تربیت مدرس ) -ویر چهره جعلی سیستم تشخیص تص 

 (1398دانشگاه تربیت مدرس ) -سرعت مجاز  سیستم تشخیص تابلوی راهنمایی 

 

 


