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Fault-Tolerant Attitude Control of a Quadrotor under Partial Thrust Loss

Prof.Dr.Enver Tatlicioglu

ENG

Kabul

« Biltge netlestirimeli (14 kalemin 11 tahmini).
« Yontem kisaltlabilir (8 sayfa).
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GPS-DENIED INDOOR LOCALIZATION, SLAM-BASED MAPPING, AND AUTONOMOUS NAVIGATION
WITH STATIC OBSTACLE AVOIDANCE FOR A MINI UAV

Prof.Dr.Enver Tatlicioglu

Diizeltme

« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.
« Standartlar yok.

« Blok sema yok.

« Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

« Arastirma olanaklari (6lgiim ekipmani) yok.

« Biltge TL olarak da verilmeli (437 USD).
'« Donanim testinin kosullu olmasi netlestirilmeli.
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KLASIK GORUNTU iSLEME YONTEMLERIYLE TAVLA PULLARININ KONUM, SAYI VE RENK TESPITi

Prof.Dr.Enver Tatlicioglu

Diizeltme

Sablona uygun degil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltilmeli.

« Sablona uymanis: kapakta Ingilizce baslik, e-posta, ay-yil eksik.
« Konu/Kapsam en fazla 1 paragraf (3 paragraf).

« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.

« En az 3 kisit ve maliyet analizi yok.

« Hedef performans metrik tablosu yok.

« Standartlar yok.

« Katkilar madde madde degil.

« Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

'« Kaynakga IEEE formatinda degil (APA).

« Literatir giincellenebilir (2021+ kaynak: 2/7).
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A MODULAR CONTROL MOMENT GYROSCOPE ADD-ON KIT FOR FAST DISTURBANCE REJECTION IN MULTIROTOR
DRONES:DESIGN AND DESKTOP TEST BENCH VALIDATION

Prof.Dr.Enver Tatlicioglu

ENG

Kabul

« 13 kaynagin kiinyesi
tamamlanmall.

« Rapor kisaltilabilir (28 sayfa, 79 kaynak).
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Modular Self Balancing Cube Design

STM32 Tabanl Kablosuz Gériintii Aktarimh Quadcopter Ugus Kontrol Sistemi Tasarimi ve Gergeklestirilmesi

Prof.Dr.Enver Tatlicioglu

Dr.Ogr.Uyesi Ozkan Akin

Diizeltme

Kiigiik diizeltme

* Kaynak kiinyeleri
tamamlanmali ([3],
8]); Tiirkge kisaltmalar,
(ve, c., ss.) ingilizce
yazimali.

Sablona uygun degil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltilmeli.

« Sablona uymanis: kapakta e-posta eksik; "Graduate Project Proposal”
yerine "Undergraduate Graduation Project Proposal” yazilmali.

« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.

« Konu/Kapsam en fazla 1 paragraf (3 paragraf).

« En az 3 kisit ve maliyet analizi yok.

« Hedef performans metrik tablosu yok.

« Standartlar yok.

« Katkilar madde madde degil.

« Blok sema yok.

« Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

« Katkilar madde madde deg
« Gantt semas! yok (yalnizca tarih tablosu).

« Literatir giincellenebilir (2021+ kaynak: 3/9).
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Design of an Embedded System-Based Autonomous Collision and
Pedestrian Warning System (ADAS) for Older Generation Vehicles

Dr.Ogr.Uyesi Gzkan Akin

Diizeltme

* Kaynak kiinyeleri
tamamlanmali ([4],

[7), 18)-

« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.
'+ Maliyet analizi yok.

« Standartlar yok.

« Arastirma olanaklari (6lgiim ekipmani) yok.

« Biitge tablosunda kalemler eksik (Li-Po, BMS, d

stiriici, hoparlor).

» Tek noktali LIDAR ile 120° kamera fiizyonu yeniden ele alinmali.
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Image-Processing-Based, Low-Cost 2D Part Scanning and Automatic CAD (DXF/DWG) Model Generation System
for Industrial Reverse Engineering Applications

Dr.Ogr.Uyesi Ozkan Akin

ENG

Diizeltme

Sablona uygun deil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltiimeli.

« Sablona uymamis: kapakta e-posta ve danisman unvani eksik.
« Amag en fazla 2-3 ciimle (6 ciimle).

« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.

« En az 3 kisit ve maliyet analizi yok.

« Standartlar yok.

* Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

« Kaynakea IEEE formatinda degil; metin ici atif yok.

« Literatir gincellenmeli (tim kaynaklar 1971-2008).
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Dr.Ogr.Uyesi Gzkan Akin

Yeniden yazma

Tanimsiz referans: [11]
(yalnizea "EIA, 2018"
yazilmis)

Sablona uygun degil.
Sablona dikkat edilerek
duzeltilmeli.

« Sablona uymanis: kapakta Ingilizce baslik ve 8grenci no eksik, tarih "Ekim
2024".

« Arastirma Olanaklar balami yok.

« Amag en fazla 2-3 ciimle (11 ciimle).

« Konu/Kapsam en fazla 1 paragraf (5 paragraf).
« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.

« En az 3 kisit ve maliyet analizi yok.

« Hedef performans metrik tablosu yok.

« Standartlar yok.

« Katkilar madde madde degil.

« Blok sema yok.

« Biitge tablosunda fiyatlar yok.

« Kaynaka IEEE formatinda degil.

« Literatir giincellenebilir (2021+ kaynak: 2/12).
« is plani bahar dénemini de kapsamali.
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Autonomous Lead-Navigation Mobile Robot for GPS-Denied Industrial Environments

Dr. Ogr. Uyesi Erman Selim

ENG

Kilgiik diizeltme

* Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.
« Arastirma olanaklari (lctim ekipmani) yok.

« Metrik sayisi artirilabilir (3 metrik).
« Endilstriyel givenlik standardi eklenebili (5. 1SO 3691-4).
« Jetson Nano destegi bitmis; ROS 2 uyumlulugu ele alinmali.
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DESIGN AND IMPLEMENTATION OF A 3-DOF ROBOTIC ARM WITH MRAC AND
IMPEDANCE CONTROL UNDER VARIABLE PAYLOADS

Dr. Ogr. Uyesi Erman Selim

ENG

diizeltme

Sablona uygun degil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltilmeli.

« Sablona uymanis: danisman "Project Advisor: Assist. Prof. Dr." yazilmali.
« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.
« Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

« Biltge tutarls hale getirilmeli (18.748 / 19.523,60 TL; motor modelleri).
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Formation Control

Or. Ggr. Uyesi Erman Selim

Diizeltme

Sablona uygun degil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltilmeli.

» Sablona uymamis: danisman "Project Advisor: Assist. Prof. Dr." yazilmali.
« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.

« En az 3 kisit ve maliyet analizi yok (2 kisit).

« Hedef performans metrik tablosu yok.

« Standartlar yok.

« Katkilar madde madde degil.

« Blok sema yok.

« Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

« Arastirma olanaklari (6lgiim ekipmani) yok.

« Kaynakga IEEE formatinda degil.

« Wikipedia/Medium yerine akademik kaynak kullaniimali.
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DESIGN OF A TWO-DEGREE-OF-FREEDOM PARALLEL HAPTIC INTERFACE, REAL-TIME FORCE FEEDBACK, AND
EXPERIMENTAL INVESTIGATION OF PROGRAMMABLE VIRTUAL SURFACES

Dr. Ogr. Uyesi Erman Selim

ENG

Diizeltme

Sablona uygun degil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltiimeli.

« Sablona uymamis: kapakta e-posta eksik.
« Amag en fazla 2-3 ciimle (7 ciimle).

« Maliyet analizi yok.

« Standartlar yok.

« Elektronik blok sema yok.

* Satin alinacak/tasarlanacak ayrimi yok.

« Literatir giincellenmeli (2021+ hakemli kaynak yok).
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DESIGN, KINEMATIC MODELING, AND CLOSED-LOOP
(CONTROL OF A SINGLE-SECTION TENDON-DRIVEN
[CONTINUUM ROBOT WITH A SOFT GRIPPER

Dr. Ggr. Uyesi Erman Selim

Diizeltme

Tanimsiz referans: [3],

[4], [5), [6]

« Amag en fazla 2-3 ciimle (6 cimle).
« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.

« Literatir giincellenebilir (2021+ kaynak: 3/6).
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ESP32 TABANLI MiNi DRONE ILE YUK TASIMA VE GOREV ICRA SISTEMI

Dr. Ogr. Uyesi Erman Selim

Kiigiik diizeltme

Komisyon Koordinatdrii : Prof.Dr.Enver Tatlicioglu

Sablona uygun deil.
Sablona dikkat edilerek
dizeltiimeli.

« Sablona uymanis: kapakta Ingilizce baslik eksik.
« Benzer lisans projeleriyle farklar yok.
« Hedef metriklerin gogu lciilebilir degil.

+ Standartlar adi/numarasiyla verilmeli.




