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Hakkimda

Bu portfoy, mekanik tasarim, analiz, kontrol sistemleri ve Urin gelistirme alanlarinda yuruttagum
muhendislik ¢calismalarini ve uygulamali proje deneyimlerimi 6zetlemek amaciyla hazirlanmigtir.

Gebze Teknik Universitesi Makine Miihendisligi egitimim boyunca teorik bilgiyi uygulamayla
birlestirmeye odaklandim. Mekanik sistemlerin tasarimi, sonlu elemanlar analizi (FEA),
hesaplamali akiskanlar dinamigi (CFD), kontrol sistemleri ve prototipleme slireglerinde aktif
olarak yer aldim. iHA sistemleri, rehabilitasyon cihazlari ve kontrol sistemleri gibi farkli
disiplinlerde gelistirdigim projeler sayesinde tasarimin fikir asamasindan tretim ve dogrulama
sureclerine kadar tUm muhendislik déongusunu deneyimleme firsati buldum.

Teknisyen gecmisim ve uzun yillar atolye ortamlarinda edindigim deneyim sayesinde Uretim
yontemleri, montaj slregleri ve saha uygulamalarina hakim bir bakis agisi gelistirdim. Bir
mekanik sistemi yalnizca analiz etmek degil, Gretilebilirlik, montaj kolayligi ve gercek calisma
kosullari agisindan degerlendirmek benim igcin muhendislik yaklasiminin temelini
olusturmaktadir.

Uzun yillar kiirek ve dayaniklilik sporlariyla aktif olarak ilgilenmem; disiplinli galisma aliskanligi,
takim koordinasyonu, yiksek sorumluluk bilinci ve yogun ¢alisma temposuna uyum saglama
becerisi kazandirdi. Bunun yaninda egitim hayatim boyunca CAD, analiz ve muhendislik dersleri
alanlarinda proje danismanligi ve 6zel dersler vererek hem teknik bilgimi pekistirdim hem de
karmasik muhendislik konularini anlasilir sekilde aktarabilme yetenegimi gelistirdim.

Kariyer hedefim; mekanik tasarim, yapisal analiz, kontrol sistemleri ve Ar-Ge ¢alismalarinda
gorev alarak muhendislik bilgi birikimimi gercek uUrlinlere donusturen projelerde yer almak ve
surekli gelisen bir muhendis olmaktir.



Cift Rotorlu Dengeleme Sistemi

Bu proje, iki adet BLDC motor tarafindan olusturulan itki kuvveti kullanilarak T profilli bir mekanik
sistemin yatay eksende dengede tutulmasini amaglayan gergek zamanl bir kontrol sistemi
olarak gelistirilmistir. Proje kapsaminda mekanik tasarim, elektronik sistem entegrasyonu,
matematiksel modelleme ve kontrol algoritmasinin uygulanmasi sureglerinin tamaminda aktif
rol aldim. Fiziksel prototipin tasarimi ve Uretimini gergceklestirerek BLDC motorlar, ESC'ler,
Arduino ve IMU senséru kullanilarak sistemi calisir hale getirdim. Sistemin dinamik modeli
olusturulduktan sonra durum uzayl modeli ve PID tabanli kontrol algoritmasi gelistirildi.
Sensorden elde edilen acgi verilerindeki glirultiyu azaltmak amaciyla filtreleme yontemleri
uygulanarak daha kararli 6lcimler elde edildi ve kontrol performansi iyilestirildi. Gergek zamanli
testler sonucunda sistem, farkli galisma kosullarinda kararli dengeleme saglayacak sekilde
optimize edildi. Bu proje sayesinde mekanik tasarim, kontrol sistemleri, gomull yazilim,
elektronik entegrasyonu ve deneysel dogrulama sireglerini tek bir sistem Uzerinde bir araya
getirme deneyimi kazandim.

Cift rotorlu dengeleme sisteminin ilk fiziksel prototipi. Bu model Uzerinde mekanik yapi,
elektronik entegrasyon, sensor filtreleme ve PID kontrol uygulamalar test edilmistir. Elde edilen
sonuglar dogrultusunda danisman hocam ile birlikte daha gelistirilmis yeni bir prototip tzerinde
calisilmaktadir.



IHA Yiik Tastyici Kol Yapisal Analizi

(ANSYS Static Structural)

Bu calismada yiik tasiyan bir iIHA kol yapisinin statik yiik altinda yapisal davranisi ANSYS Static
Structuralile incelenmistir. Geometri Gzerinde kritik baglanti bolgelerinde ag sikilastirmasi
yapilarak gerilme yigilmasi beklenen noktalarda ¢ozunurlik artirilmistir. Sinir sartlari ve yukleme
durumu tanimlandiktan sonra maksimum asal gerilme ,maksimum asal elastik birim uzama ve
toplam deformasyon sonuglari elde edilmistir. Sonuglar, baglanti/eklem boélgesine yakin
bolgelerde yerel gerilme-birim uzama yogunlagmalarini ve kol boyunca deformasyon gradyanini
gostermistir. Elde edilen konturlar Gzerinden kritik bolgeler belirlenmis; tasarimin rijitlik/tagima
kapasitesi agisindan degerlendirmesi yapilmig ve gerekli gorulen iyilestirme bolgeleri (fillet, kesit
artinmi, lokal takviye vb.) icin teknik ¢ikarimlar hazirlanmistir.

Sekil 1— IHA yiik tasiyici kol igin maksimum asal gerilme dagilimi
(ANSYS Static Structural). Kritik gerilme yogunlasmasi baglanti/eklem
bélgesinde gozlenmistir.

Sekil 2 — IHA yiik tasiyici kol igin maksimum asal elastik birim uzama
dagilimi. En yiiksek birim uzama baglanti ve kesit ge¢is bolgesinde
olusmustur.

Sekil 3— IHA yiik tasiyici kol i¢in toplam deformasyon dagilimi.
Maksimum yer degistirme serbest u¢ bélgesinde olusmustur.



Akis Analizi ve Aerodinamik Kuvvet Hesabi (ANSYS Fluent)

Bu calismada eksenel simetriye yakin bir govde geometrisi igin sayisal akigskanlar dinamigi
analizi gergeklestirilmistir. Geometri Gzerinde dig akis problemi tanimlanmis, uygun akis hacmi
olusturulmus ve ¢ozum agi uretilmistir. Analiz sirecinde hiz ve statik basing dagilimlari,
pathlines ve ylzey etkilesimleri incelenmistir.

Co6zum ANSYS Fluent ortaminda yurutulmus, iterasyon sureci boyunca scaled residual degerleri
ve kutlesel debi dengesi takip edilerek yakinsama kontrolu saglanmistir. Drag ve lift kuvvetleri
iterasyon bazinda izlenmis ve ¢ozum kararliligi dogrulanmistir. Turbtlans modeli olarak k-epsilon
tabanli yaklasim kullanilmistir.

Bu calisma kapsaminda sinir sartlarinin tanimlanmasi, mesh kalitesinin kontroll, yakinsama
kriterlerinin degerlendirilmesi ve sonug konturlarinin mihendislik bakis agisiyla yorumlanmasi
adimlari tarafimdan yarutalmustar.

Sekil 4 — Akis hiz konturu sonucu; model arkasinda belirgin
bir diigtik hizli iz bolgesi (wake) ve akis ayrilmasi
gozlenmektedir.
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Sekil 5— Model etrafindaki hiz bliyiikliigiine gére
renklendirilmis akim gizgileri; govde ¢evresinde hizlanma
bolgeleri ve alt kisimda dlizensiz akis yapisi goriilmektedir.
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Sekil 6 — CFD géz?]‘mi]newéit res;':'lual e‘érileri;wl:wterasygn
ilerledik¢e denklemlerin hatasinin diistiigi ve ¢6ziimiin
yakinsadigi gorilmektedir.



Mimari Yerlesim Igin Zemin Seviyesi Riizgar Akisi Analizi

Bu calismada c¢oklu yapi bloklarindan olusan bir mimari yerlesim modeli igin zemin
seviyesindeki rlizgar akis davranisi sayisal akigkanlar dinamigi yontemiyle incelenmistir. Amag,
yapi yerlesiminin rizgar hiz dagilimi, akis yonlenmesi ve yerel hiz artisi bolgeleri Gzerindeki
etkisini degerlendirmektir.

Analiz ANSYS Fluent ortaminda gercgeklestirilmistir. Hesap hacmi olusturulmus, yapi kutleleri
etrafinda mesh Uretilmis ve dis akis sinir sartlari tanimlanmistir. Tirbidlans modeli kullanilarak
¢Ozum yurutulmus; hiz buyukluga konturlari, pathlines ve zemin kesitlerindeki hiz dagilimlari
elde edilmistir.

iterasyon siirecinde residual degerleri izlenmis, ¢6ziim yakinsamasi kontrol edilmis ve akisin
yapi gruplari arasinda kanal etkisi ve hiz yogunlasmasi olusturdugu bolgeler belirlenmisgtir.
Calisma kapsaminda model hazirlama, mesh kontrold, sinir sarti tanimlama ve sonugclarin
muhendislik yorumu tarafimdan yurutialmustar.

Sekil 7—riizgar analizi i¢in olusturulan kentsel yerlesim
geometrisi ve bina bloklarinin sayisal model diizeni.

= bbb A bS] - e

pathlines-1

Sekil 8 — Yerlesim cevresindeki akis cizgileri ve hiz
bliyiikligii dagilimi; bina aralarinda hizlanma ve tiirbiilans
bolgeleri gosterilmektedir.
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Sekil 9— Akis alaninda hiz buiyiikliigii kontur dagilimi; zemin
seviyesine yaklastik¢a sinir tabaka etkisiyle hiz diistisi ve yapi
cevresinde yerel hiz gradyentleri goriillmektedir.



FEMOR Alt Ekstremite Rehabilitasyon Sistemi
Mekanik Tasarnm, Yuk Analizi ve Yapisal Dogrulama

FEMOR projesi kapsaminda ev kullanimina uygun, moduler ve ayarlanabilir bir alt ekstremite
rehabilitasyon sistemi tasarlanmistir. Sistem; ana taslyici sasi, teleskopik baglantilar, lineer
hareket mekanizmasi ve kullanici uyumlu oturma baglanti modullerinden olusmaktadir. Tasarim
surecinde antropometrik uyum, ayarlanabilirlik ve yliksek tasima kapasitesi temel kriterler
olarak ele alinmistir. Mekanik yapi ANSYS ortaminda sonlu elemanlar yontemi ile dogrulanmistir.
70-250 kg kullanici yuk araligi icin farkli yuk senaryolari tanimlanmis baglanti noktalari ve kritik
kesitlerde gerilme ve toplam deformasyon dagilimlari incelenmigtir. Von Mises gerilme
konturlari, deformasyon haritalari ve glivenlik katsayisi egrileri Uzerinden tasarim iyilestirmeleri
yapilmistir. Farkli tasarim revizyonlari karsilastirilmis ve her iterasyonda glivenlik katsayisi artisi
hedeflenmistir. Model hazirlama, yuk durumlarinin tanimlanmasi, sinir sartlarinin kurulmasi,
FEA ¢6zumu ve teknik analiz raporunun hazirlanmasi tarafimdan yurttulmus ve proje ciktilari
teknik sunum olarak aktarilmisgtir.

Sekil 10 — Rehabilitasyon sistemi mekanik montajinin
genel geometri gériiniimd; tasiyici sasi, lineer kizaklar ve
aktiiator yerlesimi gosterilmektedir.

A

Sekil 11— Ana tasiyici eleman lizerinde esdeger gerilme
dagilimi; maksimum gerilme bélgeleri baglanti delikleri ve
kesit gegislerinde yogunlagsmaktadir.
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Sekil 12 — Sasi-baglanti bélgesi detay goriinimii; yiik
aktarim noktalari ve baglanti elemanlarinin
konumlandirilmasi gésterilmektedir.



Drone Taslyici Braket Yapisal Analizi

Bu calismada bir insansiz hava araci yapisinda kullanilmak tzere tasarlanan baglanti braketi icin
statik yapisal analiz gergeklestirilmistir. Parga geometrisi CAD ortaminda modellenmis ve ANSYS
Static Structural modulu kullanilarak sonlu elemanlar yontemi ile degerlendirilmistir.

Montaj delikleri sabit mesnet olarak tanimlanmis, yik uygulanan baglanti bolgesine kuvvet
tanimlanarak gergekgi bir yuk yolu olusturulmustur. Mesh yapisi delik cevreleri ve gerilme
yigilmasi beklenen bolgelerde inceltilmistir. Analiz sonucunda von Mises gerilme dagilimlari ve
yonll deformasyon haritalari elde edilmistir.

Sonuglar, buyuk gapli baglanti deligi cevresinde gerilme yogunlasmasi olustugunu gostermistir.
Kritik bolgeler belirlenmis ve tasarim iyilestirmesine temel olusturacak gerilme—-deformasyon
verileri ¢cikarilmigtir. Model hazirlama, mesh kontrold, sinir sartlari kurulumu ve sonug
degerlendirmesi tarafimdan yuratilmastur.
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Sekil 13— Drone baglanti braketi icin statik analizde yonsel deformasyon dagilimi;
ankastre bolgeden serbest uca dogru deformasyon gradyenti gézlenmektedir.
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Sekil 14 — Ayni braket modelinde esdeger (von-Mises) gerilme sonuglari; gerilme
yigilmalari delik ¢cevreleri ve kesit daralma bélgelerinde yogunlasmaktadir.




Fusion360 Projeleri

Fusion 360 kullanarak ¢esitli ders ve uygulama projeleri kapsaminda temel mekanik tasarim ve
cok parcali montaj drnekleri gelistirdim. Bu calismalar; parca modelleme, montaj iligkileri
kurma, bilesen hiyerarsisi olusturma ve teknik gizim Uretme pratigi kazanmak amaciyla
yapilmistir.

Projelerden birinde paletli mini ekskavator sistemi tasarladim. Kepge ucu, pim baglantilari, kol
mekanizmasi, kabin baglantilari ve piston bilesenleri ayri pargalar halinde modellenerek montaj
kurgusu olusturuldu. Hareketli baglantilar ve pimli birlesimler dikkate alindi; 6lculendirilmis
teknik resimler ve parga listeleri hazirlandi. Bu calisma mekanizma temelli tasarim ve montaj
organizasyonu agisindan 6rnek niteligindedir.

Diger calismalarda farkli tipte iki gemi modeli ve bir gekici/cekme araci konsepti gelistirildi. Gemi
projelerinde gévde formu, Ust yapli ve glverte bilesenleri yuzey ve kati modelleme yontemleriyle
olusturuldu; ¢cok parcali yapi montaj ortaminda birlestirildi. Cekici modelinde ise sasive
ekipman yerlesimi Gzerinden temel mekanik yerlesim ve montaj kisitlari uygulandi.

Bu projelerin tamaminda parga—montaj iliskisi kurma, referans diizlem ve eksen kullanimi,
montaj kisitlari, bilesen duzeni ve teknik gizime aktarim suregleri tarafimdan yurataldd.
Calismalar, temel mekanik tasarim ve montaj disiplinine yonelik uygulamali 6rnekler olarak
portfolyoda sunulmaktadir.

Sekil 15— Fusion 360 ortaminda
modellenmis paletli ekskavator sistemi;
bom-kol-kepge kinematigi, pimli mafsal
baglantilari ve temel montaj hiyerarsisi
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Sekil 17 — Mekanik alt montajin patlatilmis
gorinimi; baglanti elemanlari, mafsal
pargalari ve aktiiator bilesenlerinin montaj
sirasi ve parga iliskileri gosterilmektedir.
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Sekil 16 — Fusion 360°da tasarlanan gemi konsepti; govde formu, iist
yapi yerlesimi ve dis kaplama ylizey siirekliligi esas alinarak
olusturulmus yiizey/kati model.
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Sekil 1— Fusion 360 ortaminda modellenmis servis/calisma gemisi
montaji; gévde, Ust yapl, ving kollari ve giiverte ekipmanlarinin

parametrik parga tasarimi ve montaj iliskileriyle olusturulmus 6rnek bir

mekanik-denizcilik konsept modelidir.



