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ARAŞTIRMA ALANLARI 

 İnsansız Sistemler (İHA, İKA) 

 Quadrotor sistemleri 

 Eksik Tahrikli Sistemlerin Doğrusal Olmayan Kontrolü 

 Değişken Empedanslı Eyleyiciler 

 Değişken Empedanslı Eyleyiciler kullanılarak Çoğul Kipli İki Ayaklı Yürüme 

 Robotik ve Mekatronik Sistemler 

 Yürüyen Robotlar, Mobil Robotlar 

 Fırçalı, Fırçasız Motor Sürücü Tasarımları 

 Gerçek Zamanlı Kontrol Uygulamaları 
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YABANCI DİL 

 İngilizce (KPDS 81, ÜDS 92.5, YDS 91.25) 

 Japonca, Giriş düzeyinde (JLPT Level N5) 

BİLGİSAYAR YETENEKLERİ 

 Uygulama programları 

o MATLAB, MATLAB/Simulink, MATLAB Realtime Windows Target, MATLAB 

xPCTarget, HI-TECH C Derleyicisi (Microchip PIC12, PIC16, PIC18, dSPIC 

aileleri), CCS C Derleyicisi, MATLAB/Simulink ile Texas Instruments 32-bit MCU 

(TMS320F28335) Gerçek Zamanlı Kontrol, Altium Designer, Eagle, Proteus, 20-sim 

simülasyon yazılımı 

 İşletim Sistemleri 

o Windows(95,98,2000,ME,XP,7) 

o Linux (Ubuntu ,Ubuntu Realtime, OpenSUSE, Fedora, Pardus) 

 Programlama dilleri 

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

 

CAD/CAM ve ÜRETİM YETENEKLERİ 

 LPKF sistemleri ile Prototip Baskı Devre Üretimi 

 Dassault CATIA V5R19 ile CAD (Part, Product, Sketcher, Wireframe and Surface)/CAM 

 Dassault SolidWorks (Part ve Assembly) 

 Unigraphics (UGS NX 6.0) giriş düzeyinde 

 MSC ADAMS ile hareket analizi, MATLAB/Simulink ile ortak simülasyon 

 CNC (DMU 50 evo linear) ile talaşlı imalat 

 Hızlı üç boyutlu plastik prototipleme (Stratasys-FDM400MC Small) 

 Hızlı üç boyutlu plastik prototipleme (Stratasys- uPrint SE) 

 Koordinat Ölçüm Sistemleri (CMM FARO Arm) 

 Portable 3D Scanner (Creaform HandySCAN) 

 KUKA KR Agilus Endüstriyel Robot (KR 6 R900 sixx) 



 Siemens PLC S7-200, S7-1200, S7-300 

AKTİVİTELER 

 Spor aktiviteleri 

o Masa Tenisi 

o Wing-Tzun 

 


