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Profesyonel Ozet

Mekatronik Miihendisligi mezunu; robotik, otonom sistemler ve gomiilii yapay zeka alanlarinda uygulamali proje
deneyimine sahip. Yeni teknolojilere hizla uyum saglayan ve bunlar pratik robotik prototiplere doniistiirme becerisi
yiiksek, hizli 6grenen bir mithendistir. ROS 2, SLAM, sensor fiizyonu ve bilgisayarh gorii ¢éziimlerini NVIDIA Jetson,
Raspberry Pi ve simiilasyon ortamlarina entegre etmeye odaklanir. C++, Python, MATLAB/Simulink ve Gazebo
kullanarak otonom navigasyon, engel kaginma ve robot kontrol sistemleri gelistirir. LIDAR, RGB/termal kameralar ve
Edge Al ile saha odakli, giivenilir prototipler iiretir.

Teknik Yetenekler

Otonom ve Elektrikli Mobilite: ROS 1 / ROS 2, SLAM, Navigasyon, Engel Kacinma, Path Planning, PID Control,
TurtleBot3, Unitree Go2 Robot, DJI Drone'lar.

Gomiilii Sistemler ve Gelistirme: Nvidia Jetson (AGX Orin, NX, TX2), Raspberry Pi 5, Pixhawk, STM32, ESP32,
CAN-Bus, Lora, 10T, Sensor Entegrasyonu, Linux (Ubuntu 22.04), Prototipleme, Elektronik Devre Kart1 Bakimu.

Yapay Zeka ve Bilgisayarhh Gorii: Sensor Fusion (Thermal + RGB), EKF (Extended Kalman Filter), Edge Al, Ug
Bilisim, yolov11, OpenCYV, Local LLMs, SLAM Calibration, 3D LiDAR, Raspberry Pi Kamera, PyTorch.

Miihendislik Araclari: MATLAB/Simulink, SolidWorks, Gazebo, Rviz, Protues, CAD/CAM for CNC, Inkscape,
JSCut, Cura, G-code.

Programlama ve Gelistirme: C++, Python, Git, GitHub, VS Code, Jupyter Notebook, Google Colab.

Egitim Bilgileri

Firat Universitesi, Elazig, Tiirkiye | Mekatronik Miihendisligi Lisans Derecesi 2021 - 2026

Yayinlar

* PV-STAM: Velocity-Aware Attention for Mapless Deep Reinforcement Learning Navigation in Dynamic
Environments Applied Sciences 2026, 16(18), 9083 (MDPI) | Tek kareli 2D LiDAR taramalarindan nesne hareket
farkindalig1 saglayan, simiilasyonda ve bir TurtleBot3 iizerinde dogrulanmis, hakemli ve yayimlanmig bir aragtirma
makalesi.

* Drift-Resilient Indoor 3D Mapping in GPS-Denied Environments Using RKO-LIO with Velodyne-Pixhawk
Integration in ROS 2 ICHORA 2026 (IEEE Konferansi) | ROS 2 ortaminda Velodyne Lidar ve Pixhawk
entegrasyonunu kullanarak GPS'siz kapali alanlarda yiiksek hassasiyetli 3D haritalama ve konumlandirma saglayan
kabul edilmis ve yayimlanmig aragtirma makalesi.

+ MSR-SLAM: A Multi-Stage Map-Refinement Framework for Reliable LiDAR-Inertial SLAM in GPS-Denied
Environments Applied Sciences 2026 | GPS'siz ortamlarda LiDAR-eylemsizlik (inertial) SLAM'n giivenilirligini
artiran ¢ok asamali bir harita iyilestirme hatt1 sunan, hakemli ve yayimlanmisg bir aragtirma makalesi.

Profesyonel Deneyim

Goniillii Arastirmaci | RAI Laboratory, Firat University 09/2025 — 08/2026

« TUBITAK 1001 projesi kapsaminda heterojen robotlar kullamlarak otonom afet yonetimi iizerine aragtirmalar yiiriittii.

* GPS olmayan ortamlarda SLAM algoritmalarim test etti; drone navigasyonu, kontrolii ve kapsamli veri seti toplama
stireclerini yonetti.

+ Sensor montaji icin 3B CAD modelleri tasarladi ve akademik makalelerin yayimlanmasi icin teknik destek sagladi.

Robotik Arastirma Stajyeri | RAI Laboratory, Firat University 07/2025 — 09/2025

» DIJI Matrice 350 RTK ucus platformunun NVIDIA Jetson Orin NX ile donanim ve yazilim entegrasyonu {izerine
odakland.

*  Velodyne Lidar ve RealSense kameralari kullanarak SLAM algoritmalarinin simiilasyon ve saha testlerini
gerceklestirdi.
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Projeler

fleri Robotik Arastirmalar (TUBITAK 1001) — Proje Katihmaisi 09/2025 — 08/2026
+ DJI Payload SDK araciligiyla DJI Matrice 350 RTK drone'unu NVIDIA Jetson Orin NX denetleyici ile entegre etti.

* GPS olmayan ortamlarda Lidar ve Intel RealSense kameralar1 kullanarak yiiksek hassasiyetli 3B haritalama ve SLAM
gerceklestirdi.

» Afet sahnesi pozlarinda yiiksek kaliteli, 20.000'den fazla goriintiiden olusan bir veri setinin olusturulmasina katkida
bulundu; bu veri seti, afetzede tespiti yapan yapay zeka modellerinin egitiminde kullanildu.

Otonom Tibbi Arama ve Kurtarma Robot Platformu (TUBITAK 2209) 02/2026 — 08/2026
* Jetson TX2 platformu iizerinde, pil émriinii optimize etmek icin Cognitive Override ve Wake-on-Suspect dzelliklerine
sahip cok modlu bir kurtarma robotu gelistirildi.

» Enkaz altindaki kurbanlarin yasamsal belirtilerini tespit etmek i¢in gelismis sensor fiizyonu (Termal/RGB kameralar)
ve Biyo-Radar sistemi uygulandi.

Jetson TX2 iizerinde bir yolov11 kurban tespit modeli, FP16 hassasiyetinde bir TensorRT motoru olarak calistirildi
(kare bagina ~17 ms); mobilyalardan kaynaklanan yanlis pozitifleri bastirmak icin termal nokta (thermal-blob)
kapilamasi uygulandi.

* Cevresel tehlike tespiti donamimi entegre edildi ve uzun menzilli veri iletimi i¢in LoRa telemetrisi kullanildi.

+ Insan kurtaricilar gelmeden 6énce tibbi ilk yardim rehberligi saglamak amaciyla cevrimdisi Yerel Sesli Yapay Zeka
(LLM/TTS) entegre edildi.

5 Eksenli Robotik Kol Modellemesi ve Kontrolii 01/2026

+ SolidWorks CAD yazilimi kullanilarak 3 eksenli bir robotik kolun mekanik yapisi tasarlandi.

 Hassas hareketler saglamak icin kinematik analizler yapildi ve PID kontrol algoritmalar1 uygulandu.

+ Uretimden 6énce MATLAB ve Simulink simiilasyonlar1 yoluyla sistemin kontrol mantigi dogrulandi. GitHub:
github.com/MohammedBajhaw/Robotic-Arm-SolidWorks-Matlab

OA-Drone — Otonom Magara Kesif ve Engel Kacinma Sistemi (ROS 2) 11/2025

» GPS'siz magara, tiinel ve maden ortamlarinda otonom kesif icin ROS 2 Humble, Ignition Gazebo Fortress ve Iris
quadrotor tabanl bir simiilasyon sistemi gelistirdi.

* 3B LiDAR verisini OctoMap ile isleyerek cevrenin 3B haritasini olusturdu; D* Lite tabanli planlayici ile voxel
uzayinda carpismasiz rota planlama gerceklestirdi.

» Frontier-based exploration, giivenli hedef secimi, look-ahead yol takibi, irtifa kontrolii, takilma/carpisma tespiti ve
kacinma manevralarini ROS 2 diigiimleriyle entegre etti. GitHub: github.com/MohammedBajhaw/drone-navigation

Diger Projeler

+ Akilh Kahve Demleme Otomasyonu: Raspberry Pi ve Python (OOP) kullanarak mekanik siirecleri, role ve PWM
tabanl servo kontrollerini otomatize etti; LCD arayiizii ve uzaktan SSH y6netimi entegre etti. — 06/2025

» Yiiksek Hassasiyetli CNC Déniisiimii: Mevcut bir 3B yaziciy1 modifiye ederek step motor kalibrasyonu, is mili
(spindle) kontrolii ve G-code isleme kabiliyetine sahip masaiistii CNC router'a doniistiirdii. — 03/2025

Sertifikalar ve Egitimler

Coursera: Otomotiv Gomiilii Sistemlerine Giris (Colorado Boulder)

IHA-1 Ticari insansiz Hava Araci Pilot Lisansi

DeepLearning.Al: ileri Ogrenme Algoritmalari | Denetimli Makine Ogrenimi
Udemy: Yeni Baglayanlar icin ROS II (Yerellestirme, Navigasyon, SLAM)
Drone ile Arazi Kesfi ve Haritalama Egitimi (Elaz1g, 2025)
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