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، تحل٘ل استعاؿٖ هذلْإ تشداؿت اًشطٕ دس اثش سفتاس آٗشٍ الاػت٘ک سضا دّقاًٖسضا کـاٍسص جَکاس، حـوت الِ هحوذ خاًلَ،  -02
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آلَهٌ٘ا هشتعٖ ؿکل -آلَهٌَ٘٘مE-FGM،  تشسػٖ کواًؾ ٍسق ّإ سضا دّقاًٖاه٘ي حؼ٘ي پَس خَؽ قلة، عل٘شضا احوذٕ،  -03
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 َاي پژيَشی : طرح

 ( 0214عشاحٖ ٍ ػاخت تاصٍٕ ستات٘کٖ صٌعتٖ ػِ دسجِ آصادٕ ) داًـگاُ تحص٘لات تکو٘لٖ صٌعتٖ ٍ فٌاٍسٕ پ٘ـشفتِ  -0

داًـگاُ  )( پظٍّـکذُ فَتًَ٘ک ٍ تِْ٘ ساٌّوإ اػتفادُ اص آىCNCإ) دػتگاُ فشص کٌتشل عذدٕ ساٗاًٍِ کٌتشل ساُ اًذاصٕ  -4

 (0210 تحص٘لات تکو٘لٖ صٌعتٖ ٍ فٌاٍسٕ پ٘ـشفتِ

داًـگاُ تحص٘لات تکو٘لٖ صٌعتٖ ٍ فٌاٍسٕ  )اسصٗاتٖ سفتاس دٌٗاه٘کٖ ٍ تشسػٖ پاٗذاسٕ سٍتَس کن فـاس هَتَس تَستَفي ػٌگ٘ي -9

 (0933 پ٘ـشفتِ

 (0939صٗش ػغحٖ َّؿوٌذ )داًـگاُ تحص٘لات تکو٘لٖ صٌعتٖ ٍ فٌاٍسٕ پ٘ـشفتِ   ؿثِ٘ ػاصٕ ٍ کٌتشل حشکت ؿٌاٍس -2

 صٗش پظٍّـکذُ ٍ( اصفْاى صٌعتٖ داًـگاُ)دسٗا صٗش ٍتکٌَلَطٕ علَم صٗشػغحٖ )پظٍّـکذُػاصٕ ؿٌاٍس  تَهٖ کلاى عشح -2

 (0934اصفْاى ػغحٖ



 آّي رٍب )ؿشکتٍ ػاخت ػ٘ؼتن استعاؿٖ هٌاػة تشإ آى  پَ٘ػتِ گشٕ سٗختِ قالة ًَػاًٖ سام استعاؿات کٌتشل ٍ تحل٘ل -2

 (0931اصفْاى

 (0931اصفْاى صٌعتٖ داًـگاُ)دسٗا صٗش ٍتکٌَلَطٕ علَم پظٍّـکذُ َّؿوٌذ ؿٌاٍسّإ حشکت پاٗذاسٕ تحل٘ل ٍ ػاصٕ ؿثِ٘ -7

) دسٗا صٗش تکٌَلَطٕ ٍ علَم تشق)پظٍّـکذُ اًتقال قَٕ فـاس خغَط هاً٘تَسٌٗگ تشإ تاصسع ستات ٗک ػاخت ٍ عشاحٖ -1

 (0931 (اصفْاى اػتاى إ هٌغقِ تشق ؿشکت

 (0931ػغحٖ اصفْاى صٗش ّ٘ذسٍدٌٗاه٘کٖ)پظٍّـکذُ پاساهتشّإ تِ صٗشدسٗاٖٗ دٌٗاه٘کٖ سفتاس حؼاػ٘ت تحل٘ل -3

 (0912اصفْاى تحق٘قاتٖ علوٖ ت٘شّا)ؿْشک اٗي تا ؿذُ ػاختِ ّإ پل ٍ تتًَٖ ت٘شّإ هَدال آًال٘ض -01
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