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EN iYi OGRENCI BIiLDIiRiSi DEGERLENDIRME SURECIi VE SONUCU

Hakem degerlendirmeleri sonucunda 7 adet bildiri “En Iyi Ogrenci Bildirisi” odiiliine
aday gosterilmistir. Editoryel Kurul, aday gosterilecek bildirilerde;
¢ Bildirinin oturumda 6grenci tarafindan sunulmasi
e QOgrencinin, calismaya temel katki saglayan yazar olmasi
kosullarin1 goz 6niinde bulundurulmus ve bu nedenle sunumu 6grenci tarafindan yapilmayan
3 bildiri ile, yazarinin mazeretli olarak sempozyuma katilamadigi 1 bildiri degerlendirme dis1
birakilmistir. Bunun sonucu olarak asagida siralanan 3 bildiri finale kalmistir:

* Robot-Destekli Rehabilitasyon Sistemi RehabRoby’nin Pozisyon Kontrolii
Fatih Ozkul, Duygun Erol Barkana

¢ (okdegiskenli Sistemlerin Role ile Kayan Kipli Denetimi
Solen Kumbay Yildiz, Hiiseyin Demircioglu

e Hamiltonian Sistemlerde Bozucu Bastirma Probleminin Dogrudan Ayrik Tasarim ile
Coziimii
Yaprak Yalcin, Leyla Goren-Siimer

Yukarida sirali 3 adet bildirinin sunum performansi, oturum baskanlar1 tarafindan
asagidaki 4 kriter goz oniinde bulundurularak, her biri i¢in 100 {izerinden notlandirilmstir;
¢ Konuya Hakimiyet
Etkili Sunum
Sunumun Gorsel Zenginligi
Sorulara Tatmin Edici Cevap Verebilme

Oturum baskanlarindan teslim alinan degerlendirme sonuglari, hakem degerlendirmeleri
ve editoryel kurul degerlendirmesi sonucu, asagidaki bildiri “En Iyi Ogrenci Bildirisi”
odiiliine layik goriilmiistiir. TOK’ 10 Diizenleme Kurulu adina, bildirinin yazarlarini kutlariz.
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