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 -١٠، صنعتي نوشيرواني بابلدانشگاه  ،بابل، ايران يدمهندسي ساخت و تول لملليابينکنفرانس 
 .١٣٨٨ اسفند ١٢

هاي گوناگون و تعيين اغتشاش غالب بر مدار ماهواره'، مجتبي مراديسيد علي اکبر موسويان و  . ١١٤
 ، تهران،انجمن هوا فضاي ايران )لملليابينسالانه (مين همايش نه، 'مقايسه مدل با مدار واقعي

 .١٣٨٨ بهمن ١٩ -٢١دانشگاه آزاد اسلامي واحد علوم و تحقيقات، 

كنترل مغناطيسي وضعيت 'سينجلي، محمد سيد علي اکبر موسويان و  ،اميرحسين بهرامي . ١١٥
 )لملليابينسالانه (مين همايش نه، 'ماهواره پايدار گراديان جاذبه در مدهاي مختلف عملكردي

 بهمن ١٩ -٢١دانشگاه آزاد اسلامي واحد علوم و تحقيقات، ، تهران، انجمن هوا فضاي ايران
١٣٨٨. 
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اي تعيين وضعيت و سرعت زاويه'سينجلي، محمد سيد علي اکبر موسويان و  ،اميرحسين بهرامي . ١٢٣
المللي مهندسي مکانيک، ، هفدهمين کنفرانس بين'سنجماهواره تنها با استفاده از مغناطيس

 .١٣٨٨تهران، ارديبهشت 

طراحي مسير بهينة زماني براي عمليات اتصال توسط 'زرافشان و سيد علي اکبر موسويان،  پيام . ١٢٤
المللي مهندسي مکانيک، تهران، ، هفدهمين کنفرانس بين'فضانورد رباتبازوهاي همکار يک 

 .١٣٨٨ارديبهشت 
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