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ÖNSÖZ 
 

Değerli Mekatronik Mühendisleri ve Adayları, Mühendislik alanları içinde farklı ve ni-

telikli bir alan tercih ettiniz ya da bu tercihi yapmak üzere düĢünüyorsunuz. Öncelikle 

sizi tebrik etmek isterim. Sıra dıĢı ve oldukça renkli bir çalıĢma hayatı seçiyorsunuz.  

ÇalıĢma alanınız sizin hayata geniĢ bir açıdan birçok yönü ile bakmanızı sağlayacak. O 

kadar ki sonuca ulaĢtığınızda mühendislik çalıĢmalarının farklı görünseler de ortak fizik 

kanunlarına bağlı farklı uygulamalar olduklarını göreceksiniz. Bir radyo anten tasarımı 

konusunun bir binanın deprem analizlerine benzemesi ya da otomobilinizin amortisör 

sisteminin tasarımında benzer yaklaĢımların kullanılması sizi ĢaĢırtacak. Hatta mekanik 

sistemlerin simülasyonunu elektrik-elektronik devrelerle yapabileceğinizi gördüğünüzde 

yüzünüzün alacağı hali merak ediyorum. Ancak, ĢaĢkınlığınız bununla sınırlı kalmaya-

cak. Aynı iĢi farklı mühendislik dallarının uzmanlık konularına ait sistemler ile çözebilir 

hale geldiğinizde yeteneklerinizin geliĢtiğini ve geniĢlediğini fark edeceksiniz. Bu bakıĢ 

açısı size birçok konuda katkı yapacak. Sosyal hayatınızda da bu değiĢimin etkilerini 

görecek toplum içinde olaylara aynı anda farklı açılardan bakma yeteneği geliĢtireceksi-

niz. Hazır olun. DeğiĢim baĢlıyor.  

Mühendislik sistemlerine bu kadar geniĢ açıdan bakabilmenin yolu söz konusu alanlarda 

bilgi ve beceri sahibi olmaktan geçmektedir. Bu nedenle, mekatronik mühendisliği ça-

lıĢma alanı birçok mühendislik alanını kapsar niteliktedir. Ġçinde mekanik, elektrik, 

elektronik, bilgisayar, yazılım, kontrol, yapay zeka, tasarım, modelleme ve simülasyon 

ile optimizasyon geçen tüm iĢler mekatronik mühendisliğinin çalıĢma alanındadır. Tüm 

bunları kapsayan projeler, tasarımlar ya da sistemler ise mühendislik sistemleri içinde 

en heyecan verici olanlarıdır. Aynı zamanda en yenilikçi en çok ses getiren, ülkelerin 

ekonomilerine katkı yapan, uluslararası piyasada devleĢmiĢ firmalar oluĢumunu sağla-

yan sistemler de yine bu nitelikte sistemlerdir.  

Diğer bir bakıĢ açısı ile olayı tekrar değerlendirelim. Tamamen kiĢisel fikrim olmakla 

birlikte, bir makinecinin eline yağ ve pas değmeli ve bunu hissetmeli, bir elektrik-

elektronikçi lehim yapmasını bilmeli, iyi yapılmıĢ lehimi kötüsünden ayırt edebilmeli ve 

bir yazılımcı kod yazabilmeli ve geliĢtirdiği fikrini kâğıda kaleme gerek kalmadan yazı-

lıma dönüĢtürebilmeli diye düĢünüyorum. Bu durumda yine Ģahsi kanaatimce, iyi bir 

mekatronikçi yağlı eller ile devreyi lehimleyip, gömülü yazılımını klavyeden girip, sis-

teme yükleyip, sisteme elektrik verip, kontrol ayarlarını yapıp iĢin sonunda sistemi ça-

lıĢtırabilmelidir. Mekatronik mühendisliği uygulama mühendisliğinin çok disiplinli hali 

olup geniĢ bir aralıkta bilgi ve beceri gerektirmektedir.  

Kitabımız mekatronik mühendisliği eğitimi alan tüm öğrencilerin eğitim hayatlarının 

baĢından sonuna ve devamında iĢ hayatlarında yanlarında olup her zaman kullanabile-

cekleri baĢvuru kaynağı olmak üzere hazırlanmıĢtır. Kitabımızda bu yaklaĢım ile birçok 

konu ele alınmıĢ, örnekler verilmiĢ, uygulamaya yönelik tavsiyelerde bulunulmuĢ ve 

daha detaylı bilgiler için kaynak kitaplar önerilmiĢtir. Bu nitelikleri ile kitabımızın sizle-

re birçok konuda faydalı olmasını umut ediyoruz. Birlikte güzel projelere beraber imza 

atmak dileği ile.   

Prof. Dr. Hakan YAVUZ  (Editör) 
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