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ARASTIRMA ALANLARI

* Insansiz Sistemler (IHA, TKA)

= Quadrotor sistemleri

® Eksik Tahrikli Sistemlerin Dogrusal Olmayan Kontroli

* Degisken Empedansl Eyleyiciler

* Degisken Empedansh Eyleyiciler kullanilarak Cogul Kipli Iki Ayaklt Yiiriime
* Robotik ve Mekatronik Sistemler

* Yiriiyen Robotlar, Mobil Robotlar

= Fircaly, Fircasiz Motor Siirtici Tasarimlart

®  Gergek Zamanlt Kontrol Uygulamalari

PROJELER

* Cok Rotorlu Ugan Platformlar icin Tki Boyutlu Lazer Mesafe Sensériine Dayali Es Zamanlt
Konumlandirma ve Haritalama Algoritmalarinin FPGA ile Gergeklestirilmesi (TUBITAK
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Yéntemlerinin  Gelistirilmesi (TUBITAK 107E007, 2007-2009, 207.347 TL), Yardimci
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YABANCI DIiL

* Ingilizce (KPDS 81, UDS 92.5, YDS 91.25)
= Japonca, Giris diizeyinde (JLPT Level N5)

BILGISAYAR YETENEKLERI

*  Uygulama programlari
o MATLAB, MATLAB/Simulink, MATLAB Realtime Windows Target, MATLAB
xPCTarget, HI-TECH C Derleyicisi (Microchip PIC12, PIC16, PIC18, dSPIC
aileleri), CCS C Detleyicisi, MATLAB/Simulink ile Texas Instruments 32-bit MCU
(TMS320F28335) Ger¢ek Zamanl Kontrol, Altium Designer, Eagle, Proteus, 20-sim
simiilasyon yazilimi
*  Jsletim Sistemleri
o  Windows(95,98,2000,ME,XP,7)
o Linux (Ubuntu ,Ubuntu Realtime, OpenSUSE, Fedora, Pardus)
*  Programlama dilleri

o C,C++, MATLAB, Botrland C++ Builder, Microsoft Visual Basic 6.0

CAD/CAM ve URETIM YETENEKLERI

» LPKEF sistemleri ile Prototip Baski Devre Uretimi

*  Dassault CATIA V5R19 ile CAD (Part, Product, Sketcher, Wireframe and Surface)/CAM
® Dassault SolidWorks (Part ve Assembly)

= Unigraphics (UGS NX 6.0) giris diizeyinde

=  MSC ADAMS ile hareket analizi, MATLAB/Simulink ile ortak simtlasyon
=  CNC (DMU 50 evo linear) ile talaslt imalat

= Hizli G¢ boyutlu plastik prototipleme (Stratasys-FDM400MC Small)

= Hizh t¢ boyutlu plastik prototipleme (Stratasys- uPrint SE)

*  Koordinat Ol¢iim Sistemleri (CMM FARO Arm)

= Portable 3D Scanner (Creaform HandySCAN)

= KUKA KR Agilus Endiistriyel Robot (KR 6 R900 sixx)




= Siemens PLC §7-200, S7-1200, S7-300

AKTIVITELER

= Spor aktiviteleri
o Masa Tenisi

o Wing-Tzun




