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تسمه تعالي 

 يذ ميگليحودكتر   -علمي پصوهشيرزومه 
 

ٔشِٛذ توشهر صبدرٜ اس   2ؽٙبعٙبٔٝ ثب ؽٕبرٜ  عثذالكريمفزس٘ذ  يذ ميگليحوايٙدب٘ت 

: دارْ خٛد را چٙيٗ اعلاْ ٔيعّٕي دضٚٞؾي  عٛاثك 3501062461ا وذ ّٔي ةٚ  3/1/56

سواتك تحصيلي ( الف

ثب ٔعذَ وشجي ثٛؽٟز ( رٜ)ٔبْ خٕيٙي اس دثيزعشبٖ ٕ٘ٛ٘ٝ اريبضي فيشيه  ديپلم .1

 .1373در عبَ  54/18ٚ ٔعذَ وُ  51/17

 .1378در خزداد  48/14ثب ٔعذَ  دانشگاه شيرازاس  الكترونيك-كارشناسي ترق .2

سيزٔبٜ در  27/17ثب ٔعذَ ( دّي سىٙيه سٟزاٖ)اس دا٘ؾٍبٜ صٙعشي أيزوجيز كنترل-ترق كارشناسي ارشذ .3

1381. 

ٚ ٕ٘زٜ دبيبٖ  90/17ثب ٔعذَ وُ درٚط ( دّي سىٙيه سٟزاٖ) ٘ؾٍبٜ صٙعشي أيزوجيزدااس  كنترل-دكتري ترق .4

 .1388در ارديجٟؾز ( وٓ عبثمٝ در ٌزايؼ وٙشزَ آٖ دا٘ؾٍبٜ) 75/19٘بٔٝ 

كسة رتثه اول در مقاطع تحصيلي زير ( ب

 ٘فز ٞٓ ٚرٚدي 3رسجٝ اَٚ در ٔمغع دوشزي در ٔيبٖ  .1

 ٞٓ ٚرٚدي ٘فز 8ٔيبٖ در  در ٔمغع وبرؽٙبعي ارؽذ رسجٝ اَٚ .2

 در چٟبرْ دثيزعشبٖ رسجٝ اَٚ .3

 ٔمبعع ٔخشّف دثغشبٖ ٚ رإٞٙبيي رسجٝ اَٚ .4

 :ثغيبري اس درٚط ٌذرا٘ذٜ اس خّٕٝ ولاعي در نمره اول .5

  6  در ٔمغع وبرؽٙبعي ارؽذ درط ٌذرا٘ذٜ 8درط اس. 

 6  درط ٌذرا٘ذٜ در ٔمغع دوشزي 8درط اس 

  در رلبثز ثب دا٘ؾدٛيبٖ رؽشٝ ريبضي 19ٕ٘زٜ اَٚ ولاعي ( ضرؽشٝ ريبضيبر ٔح) آناليس حقيقيدرط در 

 .سحصيلار سىٕيّي

( 1372سال )آموزي  علمي دانش المپيادهايكسة رتثه در ( ج

 .14اِي  11ٚ ٔمبٔي ثيٗ ٘فزار وؾٛري وغت ٔذاَ ٘مزٜ : المپاد رياضي .1

 وؾٛري وغت ٔذاَ ثز٘ش :المپياد كامپيوتر .2

 اَٚ وؾٛر ٘فز 40ا٘شخبة در خٕع : المپياد فيسيك .3

 نامه هاي دوران دانشجويي شرح مختصر پايان( ت

ايٗ ريشدزداس٘ذٜ عزاحي . ثيشي 8عزاحي ٚ ؽجيٝ عبسي ٔذارار داخّي يه ٔيىزٚدزٚعغٛر : پروشه كارشناسي .1

ؽجيٝ عبسي ايٗ ريشدزداس٘ذٜ . عُٕ اصّي حغبثي ٚ ٔٙغمي ٔي ثبؽذ 60ؽذٜ لبدر ثٝ رٔشٌؾبيي ٚ ا٘دبْ ثيؼ اس

 .صٛرر ٌزفشٝ اعز Logic Workسٛعظ ٘زْ افشار  ثٝ عٛر وبُٔ

عزاحي ٚ ؽجيٝ عبسي ٞذايز ٚ ٘بٚثزي يه رٚثبر ٔشحزن ثٝ عٕز ٞذف در يه : پروشه كارشناسي ارشذ .2

رٚثبر ٔشثٛر يه ٔغيز ثذٖٚ ثزخٛرد ثب ٔٛا٘ع را ثٝ عٕز ٞذف عي ٔي وٙذ ٚ لبدر . ٔحيظ دز اس ٔب٘ع ٔي ثبؽذ

رٚػ ديبدٜ ؽذٜ ثز دبيٝ وٙشزَ فبسي ٚ سمّيذ رفشبر ا٘غب٘ي در . عز ثٍذارد اعز ٔٛا٘ع ٔمعز ٚ ديچيذٜ را دؾز

. ٔغأِٝ ٔغيزيبثي ٔي ثبؽذ
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ثٝ دعز  سئٛري. سٛععٝ رٚػ ِيبدب٘ٛف در سحّيُ دبيذاري عيغشٕٟبي ديٙبٔيىي غيزخغي :پروشه دكتري .3

 سبثع)ا٘زصي  يه سبثعرٚؽٟبي ديؾيٗ ٘يبسٔٙذ ثٝ دعز آٚردٖ . ثبؽذ ثٙيبدي در سٔيٙٝ خٛد ٔي وبرآٔذٜ يه 

سبثع )ا٘زصي يه سبثع ثز اعبط سئٛري ِيبدب٘ٛف اٌز . ثزاي سحّيُ دبيذاري عيغشٕٟبي غيزخغي ثٛد٘ذ (ِيبدب٘ٛف

يعٙي )ثبؽذ ٔٙفي ٔعيٗ سٔب٘ي آٖ ٔؾشك اس حبِشٟبي عيغشٓ ديٙبٔيىي ٚخٛد داؽشٝ ثبؽذ وٝ ( ٔثجز ٔعيٗ

حبَ  .اٜ حبِز سعبدَ عيغشٓ ديٙبٔيىي دبيذار ٔدب٘جي اعزآً٘( سبثع ا٘زصي ثب ٌذؽز سٔبٖ اويذاً ٘شِٚي ثبؽذ

ِٚي رٚػ خذيذ ايٗ دبيبٖ ٘بٔٝ، . رعذ ٔٙفي ٔعيٗ ٘جبؽذ، رٚػ ديؾيٗ ثٝ ٘شيدٝ ٕ٘ي ا٘زصي اٌز ٔؾشك سبثع

دظ اٌز يه سزويت خغي ثب ضزايت ٔثجز اس . ٌيزد را ٘يش در ٘ظز ٔيا٘زصي ٔزاست ثبلاسز سبثع  سٔب٘ي ٔؾشمبر

صّي ثزاثز ثب يه سبثع ٔٙفي ٔعيٗ داؽشٝ ثبؽذ، آٍ٘بٜ حبِز سعبدَ صفز عيغشٓ حبسبثع ا٘زصي  ٔؾشمبر ثبلاسز

 .دبيذار ٔدب٘جي اعز

 وضعيت اشتغال فعلي( ث

دا٘ؾىذٜ ٟٔٙذعي دا٘ؾٍبٜ خّيح فبرط ثٛؽٟز ثٛدٜ ٚ عبثمٝ سذريظ درٚط سيز را  عضو هيأت علميٞٓ اوٖٙٛ 

 -ا٘ذاسٜ ٌيزي اِىشزيىي  -رؽشٝ ٔىب٘يه) I  ٚIIٔجب٘ي ثزق  -ي وٙشزَ خظ-ٔذار ٔٙغمي-اِىشزٚٔغٙبعيظ :دارْ

آسٔبيؾٍبٜ ٞبي ا٘ذاسٜ ٌيزي ٚ -فيّشز ٚ عٙشش ٔذار  -سأعيغبر اِىشزيىي  -ٔعٕبري وبٔذيٛسز -ريبضيبر ٟٔٙذعي 

. وٙشزَ 

سواتك شغلي ( ج
عضٛ ٕٞىبر دبرٜ ٚلز در ٌزٜٚ ٞذايز ٚ ٘بٚثزي دضٚٞؾىذٜ ؽٟيذ يشدا٘ي ثٝ ٔذر عٝ عبَ 

 مقالات چاج شذه در مجلات معتثر( چ

1. V. Meigoli, and SKY. Nikravesh, “Extension of Higher Order Derivatives of Lyapunov 

Functions in Stability Analysis of Nonlinear Systems”, Amirkabir Journal of Modeling, 

Identification, Simulation and Control (MISC), Vol. 41, No. 1, pp. 25-33, spring 2009 

2. Meigoli, V.; Nikravesh, SKY. “A new theorem on higher order derivatives of 

Lyapunov functions”, ISA Trans. 48, 2009: PP 173–179. (ISI) 

doi:10.1016/j.isatra.2009.01.001 

3. Meigoli, V.; Nikravesh, S.K.Y. “Higher Order derivatives of Lyapunov Function 

Approach for Stability Analysis of Nonlinear Systems”, Systems and Control 

Letters 61 (2012) 973-979. (ISI) 

مقالات چاج شذه در سي دي كنفرانسهاي معتثر ( ح
1. V. Meigoli, S.K. Nikravesh, H.A. Talebi," A New Global Fuzzy Path Planning and Obstacle Avoidance 

Scheme for Mobile Robots", 11th International Conference on Advanced Robotics, IEEE, Chimbra, 

Portugal, 2003. 

2. Meigoli, V.; Nikravesh, S.K.Y. “Application of Higher Order Derivatives of Lyapunov 

Functions in Stability Analysis of Nonlinear Homogeneous Systems”, IAENG 

International Conference on Control and Automation ICCA 2009, Hong Kong., 18-20 

March, 2009. 

3. Meigoli, V.; Nikravesh, S.K.Y. “Stability Analysis of Homogeneous Nonlinear Systems 

Using Homogeneous Eigenvalues”, IAENG International Conference on Control and 

Automation ICCA 2009, Hong Kong., 18-20 March, 2009. 

، اِٚيٗ ٕٞبيؼ ّٔي «يه وٙشزِز فبسي ثٟيٙٝ ثزاي ٔذيزيز ا٘زصي در خٛدرٚٞبي ٞيجزيذ ٔٛاسي»رعَٛ غٙي، ٚحيذ ٔيٍّي، ٔزيٓ عجبعي،  .4

 1393خزداد  22عبِي ٔٛج،  ٟٔٙذعي ثزق ٚ وبٔذيٛسز در ؽٕبَ وؾٛر، ثٙذر ا٘شِي، ٔؤعغٝ آٔٛسػ
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ثب ٘بظز  ANFISٚ  ئٛد ِغشػ يةيرٚثبر ثب اعشفبدٜ اس رٚػ وٙشزَ سزن يثبسٚ ريوٙشزَ ٔٛلع»، ٚحيذ ٔيٍّي، ثزحك عّت يٞبد ئدشت .5

 1394خزداد  10ٚ  9، وزٔب٘ؾبٜ، ٚسزيثزق ٚ وبٔخ ئٟٙذط وزديٚ دادٜ ثب رٚ يا٘زص ،يفٙبٚر يوٙفزا٘ظ ُٔ، «يفبس

  
داً اضافه شذه موارد جذي( و

ايٙدب٘ت  عزدزعشيسحز  دبيبٖ ٘بٔٝ ٞبي وبرؽٙبعي

ؽجيٝ عبسي ٚ عبخز دلا٘ز وٙشزَ عزعز ٚ ٔٛلعيز ٔٛسٛر فٟيٕٝ سرٟٔي ؽٟزثبثه 

  AVRعبخز سغٕٝ ٘مبِٝ ٚ وٙشزَ آٖ ثب ٔيىزٚوٙشزِز ٟٔغب خذاخٛاعز 

عزاحي ٚ ؽجيٝ عبسي وٙشزَ دٚرثيٟٙبي ٔذارثغشٝ ٚ وبٚؽٍز عبٞزٜ ثحزيٙي 

عزاحي ٚ عبخز ؽٕبر٘ذٜ دبرويًٙ اسٛٔجيُ ا رضبيي عبر

 AVRعزاحي ٚ عبخز سبثّٛي رٚاٖ ثب ٔيىزٚوٙشزِز عّي ثبلزدٛر 

 AVRعزاحي عيغشٓ خٙه وٙٙذٜ ٔحيظ ثب ٔيىزٚوٙشزِز  فزسا٘ٝ عيٙبيي 

عبخز لفُ ٚ رٔش ديديشبَ حبٔذ ارخٕٙذ 

ٚ٘ٝ ثب حُ ٔغأِٝ ٘ٓ AVRوٙشزَ صفحٝ ٕ٘بيؾٍز ِٕغي ثٝ ٚعيّٝ عٙب يىٝ 

 عبخز عٙغٛر ٚ د٘جبَ وٙٙذٜ ٘ٛرعّي آسادي 
دبيبٖ ٘بٔٝ ٞبي وبرؽٙبعي ارؽذ سحز عزدزعشي ايٙدب٘ت 

 ثب سغجيمي عصجي-فبسي ٚ ِغشؽي ٔذ ٞبي رٚػ سزويت اس اعشفبدٜ ثب رٚثبر ٔىب٘يىي  ثبسٚي وٙشزَ»عّت،  ثزحك ٞبدي ٔدشجي

« فبسي ٘بظز

« ٍٕٞٗ ثب اعشفبدٜ اس حُ عذدي ٔعبدِٝ ِيبدب٘ٛف سعٕيٓ يبفشٝسحّيُ دبيذاري عيغشٕٟبي غيزخغي  »ا٘صبري،  ٟٔذي

 
  ٖاس سبريخ « در خغٛط ِِٛٝ سيزسٔيٙي ٌبس ي٘مغٝ ا اةيٚ عبخز دعشٍبٜ ٘ؾز  يعزاح »٘ظبرر دزٚصٜ در ؽزوز ٌبس اعشبٖ ثٛؽٟز ثب عٙٛا

 10/3/1394اِي  5/6/1392

  َداٚري ٔمبلار خٛر٘بISA Transaction  ر د 256/2ثب ضزيت سأثيزISI 

1. “Leader-following Consensus Problem of Heterogeneous Multi-agent Systems with Nonlinear 

Dynamics Using Fuzzy Disturbance Observer”, ISA Transaction , May 25, 2013 

2. “Fuzzy sliding mode controller design based on particle swarm optimization”,  ISA Transactions, Feb 

4, 2014 

  خؾٙٛارٜ ّٔي دا٘بيي خّيح فبرطداٚري 

1. «ROV   ياس ٞزٌٛ٘ٝ ٔؾىُ احشٕبَ يريخّٛي ئؾبٞذٜ خغٛط ِِٛٝ در اعىّٝ ٞب ثزا يثزا ؽزفشٝيح» 

 « در ٔخبسٖ يسزن ٞب ٚ خٛردي داوزدٖيٚ ح ييِدٗ سدا يوٙشزَ ثزا يٚراد ييايردريس » .2

 «اس خبن ينياِىشز يا٘زص ديسَٛ » .3

« يسبَيجيد قيدق يٚ عبخز فؾبرعٙدٟب يعزاح ،يدا٘ؼ فٗ يٖسذٚ » .4
 


