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INTEGRATIVE AND COMPARATIVE BIOLOGY, Louisiana, Amerika Birlesik Devletleri, 4 - 08 Ocak 2017

Modeling Rhythmic Biological Behaviors Using Limited Data

Ankarali M. M., Nicole D., Tytell E., Cowan N.

Siam Conference On The Life Sciences, Massachusetts, Amerika Birlesik Devletleri, 11 - 15 Temmuz 2016
Parametric Identification of Hybrid Linear-Time-Periodic Systems

Uyanik [, SARANLI U,, Morgul O., Aukarah M. M.

6th IFAC Symposium on System Structure and Control (SSSC), istanbul, Tiirkiye, 22 - 24 Haziran 2016, cilt.49, ss.7-
12

How lamprey muscle responds to perturbations during rhythmic motions: Phase-dependent system
identification via harmonic transfer functions

Nicole D., Wagenbach C., Ankarali M. M., Cowan N., Tytell E.

INTEGRATIVE AND COMPARATIVE BIOLOGY, California, Amerika Birlesik Devletleri, 3 - 07 Ocak 2016, cilt.56,
ss.275



XXXIX.

XL.

XLI

XLIL

XLIII.

XLIV.

XLV.

XLVI.

XLVIL

XLVIIL

XLIX.

Time As A Sensorimotor Control Problem: System Identifcation Of Human Auditory-motor
Entrainment

Samson E., Ankarali M. M., Nickl R,, Cowan N.

Society For Neuroscience, Michigan, Amerika Birlesik Devletleri, 17 - 21 Ekim 2015

Toward Data-Driven Models of Legged Locomotion using Harmonic Transfer Functions

Uyanik I, Ankarali M. M,, Cowan N. ], Morgul O., SARANLI U.

International Conference on Advanced Robotics (ICAR), Istanbul, Tiirkiye, 27 - 31 Temmuz 2015, s5.357-362
Identifying Stability Properties of a Hybrid Spring-Mass-Damper via Piecewise LTI Approximation
and Harmonic Transfer Functions

Uyanik I., Ankarali M. M., Cowan N., Morgiil 0., Saranh U.

Dynamic Walking 2015, Ziirich, isvigre, 21 - 24 Temmuz 2015

Sensory Weighting in a Rhythmic Ball Bouncing Task

Nickl R,, Ankarali M. M., Cowan N.

Dynamic Walking 2015, Ohio, Amerika Birlesik Devletleri, 21 - 24 Temmuz 2015

Independent estimation of input and measurement delays for a hybrid vertical spring-mass-damper
via harmonic transfer functions

Uyamk I, Ankarali M. M., Cowan N. ], Saranli U.,, Morgiil 0., Ozbay H.

12th IFAC Workshop on Time Delay Systems, TDS 2015, Michigan, Amerika Birlesik Devletleri, 28 - 30 Haziran
2015, cilt.28, s5.298-303

System Identification of Rhythmic Hybrid Dynamical Systems via Discrete Time Harmonic Transfer
Functions

Ankarali M. M., Cowan N. J.

53rd IEEE Annual Conference on Decision and Control (CDC), Los-Angeles, Sili, 15 - 17 Aralik 2014, ss.1017-1022
System Identification of Legged Locomotion via Harmonic Transfer Functions and Piecewise LTI
Approximation

Uyanik I, Ankarali M. M., Cowan N., Morgiil 0., Saranh U.

Dynamic Walking 2014, Ziirich, Isvi¢re, 10 - 13 Haziran 2014

Fitting low-order transfer function models to messy biological data

Ankarali M. M., Madhav M., Sefati S., Cowan N.

AMS Spring Eastern Sectional Meeting, Maryland, Amerika Birlesik Devletleri, 29 - 30 Mart 2014, ss.1

A DYNAMIC MODEL OF RUNNING WITH A HALF-CIRCULAR COMPLIANT LEG

Ankarali M. M., SAYGINER E., YAZICIOGLU Y., SARANLI A, SARANLI U.

15th International Conference on Climbing and Walking Robots and the Support Technologies for Mobile
Machines, Maryland, Amerika Birlesik Devletleri, 23 - 26 Temmuz 2012, ss.425-432

TD-SLIP: A better predictive model for human running

Ankarali M. M,, Cowan N., Saranh U.

Dynamic Walking 2012, Florida, Amerika Birlesik Devletleri, 21 - 24 Mayis 2012

Analysis And Control Of A Dissipative Spring-mass Hopper With Torque Actuation

ANKARALI M. M,, SARANLI U.

Robotics: Science And Systems, Zaragoza, ispanya, 27 - 30 Haziran 2010, ss.41-48

Control of Underactuated Planar Hexapedal Pronking Through a Dynamically Embedded SLIP
Monopod

Ankarali M. M,, Saranli U., SARANLI A.

IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), Alaska, Amerika Birlesik Devletleri, 3 - 08
Mayis 2010, ss.4721-4727

Desteklenen Projeler

L

AKGUL C., ANKARALI M. M,, DAL H,, Yiiksekdgretim Kurumlar1 Destekli Proje, P3DPC Effective digital printing of
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sustainable concretes considering printing delay time and speed, 2022 - Devam Ediyor

SAHIN E.,, ANKARALI M. M., KALKAN S., SARANLI U., YAZICIOGLU Y., CINBIS R. G., CB Strateji ve Biitce Baskanhg:
(Kalkinma Bakanhg) Projesi, Robotik Teknolojileri Arastirma, Gelistirme ve Egitim Merkezi (ROMER), 2019 -
Devam Ediyor

Ankarali M. M,, Saranli A,, Saranh U,, Turgut A. E., Kiligc A,, Diger Ozel Kurumlarca Desteklenen Proje, Bacakh Robotik
Sistemleri Gelistirilmesi Projesi, 2024 - 2025

Ankarali M. M,, Bulu G., Uyanik I, TUBITAK Projesi, Coklu Duyusal Entegrasyon Ve Dinamik Duyusal
Agirhklandirmanin Sistem Taniyimi, 2023 - 2025

Ankarali M. M,, Siirer E., TUBITAK Projesi, Robot Kontrolciilerini Onarmak Icin Zamansal Mantik Kullanan Veri
Odakl Bir Yaklasim, 2022 - 2025

Alatan A. A, Ankarali M. M,, Saranli A, Kalkan S., Kéksal A., Savunma Sanayi Baskanlig1 Destekli Proje, GORUNTU
ISLEME ALGORITMALARININ NAVIGASYON UYGULAMALARINA ENTEGRASYONU PROJESI, 2022 - 2024

Ankarali M. M., TUBITAK Projesi, Robotikte Uygulamalar, 2022 - 2023

Ankarali M. M., Teknopark, PAYLASIMLI OTONOMI ALTYAPISI iLE AGIR YUKLERIN KALABALIK VE DAR
ORTAMLARDA KOLAY VE GUVENLI BiR SEKILDE TASINMASINI SAGLAYACAK MOTORIZE EDILMIS AKILLI BIR
MOBIL PLATFORMUN GELISTIRILMESI PROJESI, 2022 - 2023

Ankarah M. M,, Saranli A, Turgut A. E,, Kili¢ A, Teknopark, Ozgiin Bir Bacakli Robotik Sistemin Donanimsal ve
Yazilimsal Mimar1 Tasarimi Projesi, 2022 - 2023

Ankaral M. M,, Teknopark, Model Tabanl Alt Sistem Gelistirme, 2022 - 2023

Ulusoy I, Halia1 U, Bayram B., Ankarali M. M., Temizel A., Genger N. G., Akar G., Ertekin Bolelli §., Turgut A. E,, Son C.
D., et al,, CB Strateji ve Biitce Bagkanhg1 (Kalkinma Bakanhg1) Projesi, NOROM Nérobilim ve Néroteknoloji
Miikemmeliyet Merkezi, 2020 - 2023

Ankarali M. M., TUBITAK Projesi, Feedback Motion Planning of an Unmanned Surface Vehicle via Random
Sequential Composition, 2020 - 2022

Ankarali M. M,, Diger Ozel Kurumlarca Desteklenen Proje, Konum Bazli Secilebilir Otonomi Seviyesine Sahip Tarim
Araci Yonlendirme ve Kontrol Sistemi, 2020 - 2021

ANKARALI M. M,, TUBITAK Projesi, Rastgele Sirali Kompozisyon Yoluyla Bir insansiz Su Ustii Aracinin Geri
Beslemeli Hareket Planlamasi, 2018 - 2021

Ankarali M. M,, Unal P., Diger Ozel Kurumlarca Desteklenen Proje, Cognitwin, 2020 - 2020

Ankarali M. M., Diger Ozel Kurumlarca Desteklenen Proje, Akilli Robotik Tedavi Sistemi, 2019 - 2020

ANKARALI M. M,, SIZLAYAN S. Y., KARAGOZ 0. K, Yiiksekdégretim Kurumlar1 Destekli Proje, Algi-motor
entegrasyonunu arastirmak i¢in diisiik maliyetli, ancak yiiksek bant genisligine sahip bir deney sistemi
gelistirilmesi, 2018 - 2020

Tekinalp O, Kurtulus D. F., Yaman Y., Sahin M., Sezer Uzol N., Cigeroglu E., Leblebicioglu M. K., Ankarali M. M,, Diger
Ozel Kurumlarca Desteklenen Proje, Kiiciik Otonom Insansiz Hava Araci Gelistirme Projesi (KO-IHA), 2019 - 2019
Ankarah M. M,, Diger Ozel Kurumlarca Desteklenen Proje, ESNEK OTOMOTIV URETIM HATLARI iCiN DEGISKEN
URETIME UYUMLU AKILLI SANAL KONVEYOR SISTEMI , 2018 - 2019

ANKARALI M. M., GOLBOL F., SIZLAYAN S. Y., Yiiksekdgretim Kurumlar:1 Destekli Proje, Ritmik Bir Davranisinin

Sistem Tanimlamasi ve Analizi, 2018 - 2019

Kontrata Dayali Arastirmalar

L

Saranl U., Ankarali M. M,, Orta Dogu Teknike Universitesi Teknoloji Transfer Ofisi, Kablo tahrikli robotlarda hassas
konum ve kuvvet kontrolii, 2018 - 2019

Bilimsel Dergilerdeki Faaliyetler

I

Gazi Universitesi Mithendislik ve Mimarhk Fakiiltesi Dergisi, Editér, 2023 - Devam Ediyor



II. TURKISH JOURNAL OF ELECTRICAL ENGINEERING AND COMPUTER SCIENCES, Editor, 2018 - Devam Ediyor

Bilimsel Kuruluslardaki Uyelikler / Goérevler

I. IEEE Robotics and Automation Society, Uye, 2021 - Devam Ediyor , Amerika Birlesik Devletleri

II. Institute of Electrical and Electronics Engineers, Uye, 2020 - Devam Ediyor , Amerika Birlesik Devletleri

Bilimsel Danigsmanliklar

. Milvus Teknoloji Mekatronik Miih. San. Tic. Ltd. $ti., Bilimsel Projeler i¢in Yapilan Danismanhk, Orta Dogu Teknik
Universitesi, Mithendislik Fakiiltesi, Elektrik ve Elektronik Miihendisligi Béliimii, Tiirkiye, 2018 - 2019

Etkinlik Organizasyonlarindaki Gorevler

I.  Ankarali M. M., Robotikte Uygulamalar, Bilim / Sanat Kampi veya Yaz Okulu Organizasyonu, Ankara, Tiirkiye, Subat
2023

Metrikler

Yaym: 80

Atif (WoS): 459

Atif (Scopus): 561
H-indeks (WoS): 11
H-indeks (Scopus): 12

Kongre ve Sempozyum Katilimi Faaliyetleri

I. 2018 IEEE/RS] International Conference on Intelligent Robots and Systems, Cahisma Grubu, Madrid, ispanya, 2018

Davetli Konusmalar

I.  Miihendislik ve Doga Bilimieri Fakiilte Semineri Akademik Seminerler Serisi, Seminer, Sabanci Universitesi, Tiirkiye,
Nisan 2022
II. METU Graduate School of Informatics, Seminer, Orta Dogu Teknik Universitesi, Tiirkiye, Mart 2022

Odiiller

. Uysal E, Kaya 0., Ankarah M. M., 2024 - Esik Ustii Odiilii, Tiibitak, Mayis 2020
. Ankarall M. M., Akgiin S. A, Ozdemir 0., Agikgéz U., 2242 Oncelikli Alanlarda Universite Ogrencileri Proje Yarigmas -
Ankara Bolge (Ulke Capinda Toplam 6 Bélge), Tiibitak Bideb, Haziran 2019
IIl.  Ankarali M. M., Tuncer B., Oztiirk A. S., Ge¢imli U. C., 2242 Oncelikli Alanlarda Universite Ogrencileri Proje Yarismasi
- Samsun Bélge (Ulke Capinda Toplam 6 Bélge), Tiibitak Bideb, Ekim 2018
IV.  Ankarali M. M,, Uzel D., Ozdemir O., Kiling M., 2242 Oncelikli Alanlarda Universite Ogrencileri Proje Yarismasj,



Samsun Bélge (Ulke Capinda Toplam 6 Bélge), Tiibitak Bideb, Ekim 2018
V. Ankarali M. M, Siebel Scholars Class of 2015, Siebel Foundation, Agustos 2015
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