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4. Korkmaz, O., İder, S. K., “Control of Parallel Manipulators Having Joint Drive 

Flexibility”, 14th IFAC/IEEE International Conference on Methods and Models in 

Automation and Robotics, August 2009, Poland, Editor: Z. Emirsajlow, p. F-180. 
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8. Durak, U., Oğuztüzün, H., İder, S.K., “An Ontology for Trajectory Simulation”, 
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18. İder, S.K., "Determination of Joint Drives for Stable End-effector Motion in Flexible 
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Merkezi, Ankara, Cilt 1, s. 307-318. 

 

6. Korkmaz, O., İder, S.K., “Esnek Eklemli Paralel Manipülatörlerin Kuvvet ve Konum 

Kontrolu”, 14. Ulusal Makina Teorisi Sempozyumu, Temmuz 2009, KKTC ODTÜ 

Kampusu. 

 

7. Durak, U., Oğuztüzün, H., İder, S. K., “Ontoloji Tabanlı Yeniden Kullanım İçin Bir 

Örnek: Güdümlü Bomba Yörünge Simülasyonu”, SAVTEK 2008, 4. Savunma 

Teknolojileri Kongresi, Haziran 2008, ODTÜ Kültür Kongre Merkezi, Ankara, Cilt 1, 

s. 269-276. 

 



 11 

8. Cevheri, N., Şenel, F., İder, S. K., Aksel, M. H., Parnas, L., “Bir İnsansız Sualtı Aracı: 

ULİSAR Gövde Tasarımı”, SAVTEK 2008, 4. Savunma Teknolojileri Kongresi, 

Haziran 2008, ODTÜ Kültür Kongre Merkezi, Ankara, Cilt 1, s. 549-558.  

 

9. İder, S.K., Tümer, S.T., “Lisans Programının Ölçme-Degerlendirme Yöntemi”, 

TMMOB Mühendislik Egitimi Sempozyumu, 18-19 Kasım 2005, Gazi Üniversitesi 

Kongre Merkezi, Ankara. 

 

10. İder, S.K., Ergen, Ö.R., " Esnek Uzuvlu Robotların Uç Elemanlarında İstenilen 

Titreşimsiz Hareketleri Sağlayacak Kontrol Kuvvetlerinin Bulunması", Mekatronik 

Tasarım ve İmalat Çalışma Toplantısı Bildiri Kitabı, s. 321-332, Ankara, 1993. 

 

11. Yiğit, İ., İder, S.K., Özgören, M.K., "Beş Serbestlik Dereceli Hareket Üretecinin 

Modellenmesi ve Bilgisayarla Kontrol Yönteminin Geliştirilmesi", 5. Makina Tasarım 

ve İmalat Kongresi Bildiri Kitabı, s. 141-150, ODTÜ, Ankara, 1992. 

 

12. İder, S.K., Yarar, H.E., "Kütlesi olan Konsollu Kirişlerin Titreşim Analizi", 2. Ulusal 

Makina Teorisi Sempozyumu Bildiri Kitabı, s. 785-795, Gaziantep, 1986. 

 

HAZIRLANAN TEZLER 

  

1.  Stability and Dynamics of Constrained Flexible Multibody Systems, Doktora tezi, 

Makina Mühendisliği Bölümü, University of Illinois, Chicago, A.B.D., 1988. 

 

2. Construction of an Econometric Model for the Food and Kindred Products Industry, 

Yüksek Lisans Tezi, Ekonomi Bölümü, University of Illinois, Chicago, A.B.D., 1979. 

 

3. Kinematic and Dynamic Analysis of Linkages, Yüksek Lisans Tezi, Makina 

Mühendisliği Bölümü, ODTÜ, 1976. 

 

 


