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 دکترای مهندسی برق کنترل

. شبکهوسیع تحتهای مقیاسکنترل سیستم در زمینه از دانشگاه شهیدبهشتی تهران، گرایش کنترل ی مهندسی برقادکتر 
شبکه، کنترل تحت دارای زمینه تخصصی درهای مبتنی بر میکروکنترلرها؛ ستمو طراحی سی های توکارسیستمدر زمینه  متخصص

 و مکاترونیک. های رباتیکسیستمو کاربردهای مربوط به  تطبیقی کنترل مقاوم،
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 هامهارت

 های تطبیقی و هکنندطراحی کنترل
های خطی و مقاوم برای سیستم

 غیرخطی

 های مقاوم کنندهطراحی کنترل
 شبکه.تحت

 کننده به صورت سازی کنترلپیاده
 افزار در حلقهسخت

 نویسی به زبان برنامهC  وC++ 

 نویسی به زبان برنامهPython 

 افزار نرمMatlab  و محیطSimulink 

  میکروکنترلرهایAVR, ARDUINO 

  میکروکنترلرهایARM :LPC1768   و
STM32 

 
 

 MSRTبراساس آزمون  زبان: 

 Reading   70/100 

 Writing  63/100 

 Listening  50/100 
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