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PROFESYONEL OZET

GOm{lu sistemler ve kontrol alaninda odakli mekatronik 6grencisi. STM32 (HAL/LL, FreeRTOS) ile gercek zamanli
firmware; 12C/SPI/UART-DMA, ADC/PWM/TIM slriculeri. GNC/ADCS kapsaminda KF/EKF/MEKF, quaternion temsili ve
PID/MPC uygulamalari. MATLAB/Simulink ve Python ile sensor flizyonu ve yonelim kestirimi dogrulama galismalari.

DENEYIM

Otomasyon Stajyeri (Gémiilii Sistemler) — Mutlusan Electric, istanbul 08.2025 - 09.2025

e STM32 tabanl gémiili C gelistirme sureglerine katki; kod inceleme ve hata ayiklama.

e PLCve sensorler arasi haberlesme protokolleri (izerinde test ve entegrasyon.

e  Mikro-optimizasyon ve temel performans olgiimleri.

Elektrik-Elektronik Stajyeri — Mutlusan Electric, istanbul 07.2025 - 08.2025

e KiCad ile analog/dijital sema ¢izimi; kartlarin fonksiyonel testleri ve 6l¢lim dogrulamalari.
e Test sonuglarinin standartlara uygun dokiimantasyonu ve raporlanmasi.

EGITIM

istanbul Saglik ve Teknoloji Universitesi (ISTUN) — Mekatronik Miihendisligi, Lisans
Sinif: 4 | Not Ort.: 3.12 Mezuniyet: Haziran 2026
e Kontrol ve Otomasyon Kullibii — Kuliip Baskani (2023 — Devam)

YETENEKLER

Programlama: C, C++, Python, MATLAB

GOmuli & Donanim: STM32 (HAL/LL), FreeRTOS, 12C/SPI/UART-DMA, ADC/PWM/TIM, CMake, ST-Link, CubelDE
Algoritmalar: KF/EKF/MEKF, Quaternion, PID, (N)MPC, FOC

Araglar: Git/GitHub, JIRA, KiCad, LTspice, Verilog (temel)

Simulasyon: MATLAB/Simulink, Python (NumPy, SciPy)

ONE CIKAN PROJELER

Kiip Uydular icin Yonelim Belirleme ve Kontrol Sistemi Gelistirme (TUBITAK 2209-B Destekli) (PLAN-S)

e 1U CubeSat i¢cin ADCS mimarisi ve yazilim yigini: siirlic, veri toplama, telemetri.

o Gyro+Accel+Mag ile quaternion tabanl MEKF; yercekimi & manyetik alan modelleriyle flizyon.
e STM32 lizerinde gergek zamanl calistirma; UART-DMA telemetri; MATLAB/Python dogrulama.
Quad-Plane VTOL-UAV

e Ucus kontrol déngleri (attitude/altitude) ve yer istasyonu seri haberlesmesi.
e PID ayarlamalari ve IMU verisiyle durus stabilizasyonu.



