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ONSOZ

Degerli Mekatronik Miihendisleri ve Adaylari, Miihendislik alanlari i¢cinde farkli ve ni-
telikli bir alan tercih ettiniz ya da bu tercihi yapmak iizere diisiiniiyorsunuz. Oncelikle
sizi tebrik etmek isterim. Sira dis1 ve oldukea renkli bir ¢caligma hayati se¢iyorsunuz.

Calisma alaniniz sizin hayata genis bir agidan birgok yonii ile bakmaniz1 saglayacak. O
kadar ki sonuca ulagtiginizda miithendislik ¢aligmalarinin farkli goriinseler de ortak fizik
kanunlarina bagli farkli uygulamalar olduklarini goéreceksiniz. Bir radyo anten tasarimi
konusunun bir binanin deprem analizlerine benzemesi ya da otomobilinizin amortisdr
sisteminin tasariminda benzer yaklasimlarin kullanilmasi sizi sasirtacak. Hatta mekanik
sistemlerin simiilasyonunu elektrik-elektronik devrelerle yapabileceginizi gordiigiiniizde
yiizliniliziin alacagi hali merak ediyorum. Ancak, saskinliginiz bununla sinirli kalmaya-
cak. Ayni isi farkli miithendislik dallarinin uzmanlik konularina ait sistemler ile ¢6zebilir
hale geldiginizde yeteneklerinizin gelistigini ve genisledigini fark edeceksiniz. Bu bakis
acis1 size bircok konuda katki yapacak. Sosyal hayatinizda da bu degisimin etkilerini
gorecek toplum iginde olaylara ayni anda farkli agilardan bakma yetenegi gelistireceksi-
niz. Hazir olun. Degisim bagliyor.

Miihendislik sistemlerine bu kadar genig agidan bakabilmenin yolu s6z konusu alanlarda
bilgi ve beceri sahibi olmaktan ge¢mektedir. Bu nedenle, mekatronik miihendisligi ca-
lisma alani birgok miihendislik alamini kapsar niteliktedir. Icinde mekanik, elektrik,
elektronik, bilgisayar, yazilim, kontrol, yapay zeka, tasarim, modelleme ve simiilasyon
ile optimizasyon gecen tiim isler mekatronik miihendisliginin ¢aligma alanindadir. Tiim
bunlar1 kapsayan projeler, tasarimlar ya da sistemler ise miithendislik sistemleri i¢inde
en heyecan verici olanlaridir. Ayni zamanda en yenilik¢i en ¢ok ses getiren, iilkelerin
ekonomilerine katki yapan, uluslararasi piyasada devlesmis firmalar olusumunu sagla-
yan sistemler de yine bu nitelikte sistemlerdir.

Diger bir bakis agisi ile olay: tekrar degerlendirelim. Tamamen kisisel fikrim olmakla
birlikte, bir makinecinin eline yag ve pas degmeli ve bunu hissetmeli, bir elektrik-
elektronikg¢i lehim yapmasini bilmeli, iyi yapilmis lehimi kotiisiinden ayirt edebilmeli ve
bir yazilime1 kod yazabilmeli ve gelistirdigi fikrini kdgida kaleme gerek kalmadan yazi-
lima doniistiirebilmeli diye diisliniiyorum. Bu durumda yine sahsi kanaatimce, iyi bir
mekatronik¢i yagl eller ile devreyi lehimleyip, gdmiilii yazilimini klavyeden girip, sis-
teme yiikleyip, sisteme elektrik verip, kontrol ayarlarini yapip isin sonunda sistemi ¢a-
listirabilmelidir. Mekatronik miihendisligi uygulama miihendisliginin ¢ok disiplinli hali
olup genis bir aralikta bilgi ve beceri gerektirmektedir.

Kitabimiz mekatronik mithendisligi egitimi alan tiim 6grencilerin egitim hayatlarinin
basindan sonuna ve devaminda is hayatlarinda yanlarinda olup her zaman kullanabile-
cekleri bagvuru kaynagi olmak iizere hazirlanmstir. Kitabimizda bu yaklasim ile birgok
konu ele alinmis, 6rnekler verilmis, uygulamaya yonelik tavsiyelerde bulunulmus ve
daha detayl bilgiler i¢in kaynak kitaplar 6nerilmistir. Bu nitelikleri ile kitabimizin sizle-
re birgok konuda faydali olmasini umut ediyoruz. Birlikte giizel projelere beraber imza
atmak dilegi ile.

Prof. Dr. Hakan YAVUZ (Editdr)
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Kullanilan Baz1 Kisaltmalar

CAD Computer Aided Design

CAM Computer Aided Manufacturing

CNC Computer Numerical Control

MMO  Makine Miihendisleri Odas1

ASME  American Society of Mechanical Engineering
AFBMA Anti-Friction Bearing Manufacturers Association
ISO International Standardization Organization

TSE Tiirk Standartlar1 Enstitiisii

ABET  Accreditation Board for Engineering and Technology
BDM Bilgisayar Destekli Miihendislik

DA (DC) Dogru Akim

AA (AC) Alternatif Akim

RIA The American Robot Industry Association
SCARA Selective Compliance Assembly Robot Arm
NSPE  National Society of Professional Engineer
TMMOB Tiirkiye Miihendis ve Mimarlar Odalar1 Birligi
[HA Insansiz Hava Aract

SCD Serbest Cisim Diyagrami

LVDT Dogrusal Degisimli Diferansiyel Transformator
ROM Read Only Memory

RAM Random Access Memory

ADC Analogue to Digital Converter

DAC Digital to Analogue Converter
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