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OZET

Giliniimiiz havaciliginin kuskusuz en cok 1lgi goren ve bu ilgiye
paralel olarak oldukca hizli biiyiiyen Insansiz Hava Araclarmin
(IHA) hayatimizin bircok alaninda etkisini arttirdig1 bilinmektedir.
Bu yeni teknolojiler, basta giivenlik alani olmak {lizere bircok
sektorde pratik ve analitik yonden yeni bir bakis acisi saglamistir.
[HA sektorii son derece gelisime acik ve cok farkl ihtiyaclara gerek
duyan bir sektor olmustur. Projemizin konusu olan dort rotorlu
drone (quadcopter) ise dikey kalkis ve inis (VTOL) 6zelligi, yliksek
manevra kabiliyeti sayesinde klasik Insansiz Hava Araclarina gore
bircok avantaja sahiptir.

- AMAC VE KAPSAM
I Kullanim amaclarma gore Insansiz Hava Araclari; askeri ve sivil
Enerj! | ps olmak tizere bircok alana yayilmistir. Bu alanlarda kullanilmak

istenilen IHA’lar da istenilen baslica o6zellikler ekonomik olmast,
a performans, ucus siiresi, hafiflik ve goriintii aktarimi gibi etkenlerin
saglanabilmesi icin seyir halindeki dengesinin 1yl olmasi

Guvenlik

gerekmektedir. Bu projede ucus stiresinin artirilmasi i¢cin daha yiiksek
kapasiteli ve verimli lityum polimer pil, yiiksek devir sayisina sahip
daha verimli fircasiz dc motor, ucus dengesi ve siiresi i¢cin daha hafif,
dayanikli gévde ve fiyat performans acisindan daha ekonomik
malzemeler kullaniimistr.
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Temel olarak acgiklamak gerekirse: Quadcopterler dort ' _ ; M. =1(Fy — F)b
pervanesinin ayni anda, ayn1 devirde ve farkli yonlere dénmesi ; :%'F‘"E"m‘"
Ile yerden yukar1 dogru kalkma hareketi yapar. Pervaneler ‘

lizerinde olusan aerodinamik itis giicii 1le quadcopter yerden
yiikselir. Helikopterlerde bulunan ve helikopterin kendi etrafinda
kontrolsiizce donmesine engel olan kuyruk rotoru, yapisal
imkansizliklardan otiirti dort rotorlu quadlarda bulunmaz. Bunun
yerine aracin kontrolsiizce salinim hareketinin 6niine gecebilmek
icin pervaneler farkli yonlerde calisarak bir denge kuvveti tiretir. ) " _ Body coordinate system B(Pixys)
Caprazlamasima diisiinecek olursak ikisi saat yoniinde, diger o Base st S e HE
caprazda Kkalan 1ikisi de saat yoOniiniin tersine donerek
helikopterlerde ki kuyruk rotorunun etkisini yaratirlar.

SONUCLAR

Semriik Gozcii Insansiz Hava Araci adli bu calismamizda literatiire
yararli bir kaynak olusturmak ve calisan bir model ortaya ¢ikarmak
hedef alinmistir. Ozgiin modelimiz yapilan tiim hesap ve analizlerden
basartyla gecmis, kullanom kolaylhigt ve gostermis oldugu
performansa bakildiginda ornek gosterebilecegimiz sonuclar ortaya
cikmstir. Kendini stirekli yenileyen bu alanda neredeyse her alanda
kullanilabilecek bir gozlem araci ortaya cikartmak hedeflenmistir.
Yapilan bu tasarim dogrultusunda gerekli miihendislik hesaplamalari
yapilarak teorik veriler belirlenmistir. Newton’un hareket yasalari
kullanilarak kuvvet denklemleri elde edilmistir. Solidworks programi
kullanilarak quadcopter parcalar1 3 boyutlu olarak cizilip montaji
yapilmistir. Ardindan yapilan bu montaj teknik resim ortamina
aktarilmis olup olciilendirilmistir.




