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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  
Projenin amacı insansız hava araçlarında kullanılacak özel bir kanat sistemi sayesinde düşmelerini 

engellemek ve havada istediği gibi hareket edebilmesi için gerekli imkânı sağlayacak aerodinamik 

yapısına sahip bir sistem oluşturmaktır. İnsansız hava araçları hava şartlarının kötü olduğu 

durumlarda veya deneyimi çok olmayan kişilerin kullanması durumunda havada kalma süresi çok 

fazla olmayıp yere düşerek zarar görebilmekte hatta bazen kullanılamaz hale gelmektedir. İnsansız 

hava araçlarını kullanmak kolay gibi görünse de belirli bir eğitim aşamalarından geçerek düzenli bir 

uçuş sağlamak gerekmektedir. Bunun için Türk Hava Kurumu gibi birçok kurum konu alanı 

uzmanları ile kurslar vermektedir. Kişilerin özel amaçlı kullanmış olduğu droneların ağırlık 

düzeyleri çok fazla olmadığından dolayı havada kontrol etmek çok zor olmamaktadır. Fakat bu 

şekilde bir sürüş hobi amaçlı süren kişileri farklı tarzda sürmeye güdülemektedir. Yeni 

deneyimlerini başarısızlıkla sonuçlandıran kişiler ise adeta dronelarına küsmektedir. Bu durumu 

engelleyici yapı olan projemiz hem hafifliği ve bütün dronelara entegre olabilmesi hem de 

droneların düşüp parçalanmasını engellemiş olacaktır. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat 

Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

Proje detay raporumuzun içeriğinde tasarlamış olduğumuz kanat sisteminin tasarım amacı, tasarım 

aşamaları, görselleri ve video linkine ulaşabileceksiniz. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat 

Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

Projemiz standart drone kanat sistemlerinin üzerine geliştirilmiş kullanışlı, az maliyetli ve 

yazılımsal olarak kontrol sistemlerine entegre edilebilmektedir. Drone kanatlarının yatay olması ve 

karşılıklı kanatların aynı yöne dönüyor olması havaya yükselen drone’nun hava akımını alt tarafa 

vermesini sağlamaktadır. Herhangi bir yöne yönlendirme yapılacağında dronelar o yöne doğru 

eğimli bir şekilde hızlarını almakta ve arkadaki pervaneler daha hızlı çalışacak şekilde 

programlanması yapılmaktadır. Bu eğim biraz arttığında drone kontrolü zorlaşmakta ve çoğu zaman 

dronelar ön tarafa doğru iniş veya düşme eğilimine girmektedir. Takım olarak bizim tasarlamış 

olduğumuz kanatlar ön tarafa doğru hareket sağlandığında drone eğiminin tam tersi (180o) açıyla 

hareket edeceğinden ötürü yatay hareketine devam etmekte yani herhangi bir düşme durumuna 

mahal vermemektedir.  Böylece drone ani manevralar da dahil olmak üzere hareketlerinde stabil 

kanat yapısından aktif kanat yapısına dönüştüğünden ötürü her an belirli bir açıya dönüşerek 

düşmemesini sağlamaktadır. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM 

TEAM Takımı) 

Projemiz sayesinde havalanan bir dronenun daha hızlı bir yöne hareketini sağlamak amacıyla 

kanatlarını dik pozisyona getirerek daha hızlı hareket edebilmesine de olanak sağlamaktadır. Yani 

dronemuz havalandıktan sonra ileri veya geri hareketlerinde ters taraftaki kanatları dik konuma 
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getirerek hava akımını arka tarafa alacak ve daha hızlı hareket sağlayacaktır. Bu da özellikle yarış 

dronelarında büyük avantaj sağlayarak rakiplerine fark atmasına imkan verecektir. 

Projemizin tasarımında 3D modelleme araçları yardımıyla geliştirmiş olduğumuz kanatları drone 

gövdesine monte ettik. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM 

Takımı) 

Kendi tasarımlarınızı yapmaya başlamak istiyorsanız ücretsiz bir hesap açıp profilinizi oluşturabilir  

yaptığınız modelleri kaydedip daha sonra üzerlerinde tekrar oynayabilirsiniz. Ayrıca profilinizi  

açtıktan sonra yaptığınız modelleri paylaşabilir, paylaşılmış başka modelleri kullanabilirsiniz.  

Böylece aslında üzerinde oynayabileceğiniz bir sürü modele de sahip oluyorsunuz. 

Oluşturduğunuz modelleri 3 boyutlu yazıcılar için indirebilir ve basabilirsiniz. Böylece bu basit 

programı ve 3 boyutlu yazıcıları kullanarak aklınızdaki fikirleri hızlı bir şekilde gerçeğe 

dönüştürebilirsiniz. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM 

Takımı) 

Projemizde tasarımımızı oluştururken ölçülü bir şekilde kumpas yardımıyla milimetrik çizimlerle 

gerçekleştirdik. Çizim kısımlarında projemizde yer alan devre ekipmanlarının yerini özellikle 

belirttik. Projemizi ön değerlendirme aşamasında prototip 1 olarak detay raporunda da prototip 2 

olarak geliştirerek çizimlerini oluşturduk. Finale kalmamız durumunda en son ve sağlam materyale 

dönüştürerek projemizi hayata geçirmiş olacağız. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat 

Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

Prototip 1 çizimlerimiz: 

 
 

Bu çizimimizde kanatlarımızın dikey ve yatay hareketlerini sağlayacak olan servo motor 

sistemlerimizi oluşturduk ve kanat sistemimizin temel yapısını gerçekleştirdik. Elektronik devre ile 

bütünleşmesiyle beraber projemizin ilk prototipi çalışır vaziyete gelmiştir. 

Prototip 2 çizimlerimiz 

 
Prototiplerimizi tinkercad üzerinden oluşturduktan sonra 3D yazıcılar aracılığıyla çıktılarını 

gerçekleştirdik. Anycubic yazıcıda %100 doluluk oranıyla destekler kullanılarak basılan 

prototiplerimiz hem dayanıklı oldu hem de ek yerleri kolayca belirlenerek eksik veya hatalı basım 

engellenmiş oldu. 

Prototip 1 3D çıktı hali 
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Prototip 2 3D çıktı hali 

 
 

Geliştirdiğimiz kanat özellikle kullanılan filament yapısıyla beraber ağırlık yönünden dronemuz 

üzerinde fazla etki oluşturmayacaktır. Kanat yapısının alt tarafına yerleştirilerek hareketin daha 

spesifik ve bağımsız oluşturulmasına olanak sağlayacaktır. 

Oluşturulan yapımızı 2 adet servo motor , arduino nano , hc-05 bluetooth modülü , jumper kablolar, 

gyro sensör ile elektronik yapısını oluşturuyoruz. 

Birleştirme işlemimiz sırasıyla aşağıdaki gibidir: 

 

 
Elektronik yapımızın şeması aşağıdaki şekildedir. Projemizin bu kısmını fritzing programı ile 

oluşturduk. Deneme amacıyla arduino nano yerine arduino uno kullanılmıştır. 
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Projemizin tasarım ve elektronik kısmını oluşturduktan sonra kanat kısmını üst alanına 

yerleştiriyoruz. Üst taraftaki bu yapısıyla hava sirkülasyonunu kolayca sağlayabilmesini de 

sağlamaktayız. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

 

Projemizin kodları aşağıdaki gibidir. 

#include // Servo Kütüphanesi 
#include "I2Cdev.h" // MPU6050 iletişimi için gerekli I2C kütüphanesi 
#include "MPU6050.h" // MPU6050 kütüphanesi 
#include "Wire.h"// MPU6050 iletişimi için gerekli kütüphane 
MPU6050 ivmesensoru; 
int16_t ax, ay, az, gx, gy, gz; 
Servo servox;// Servo motorlara isim verme 
Servo servoy; 
  void setup() { 
    servox.attach(5); //Servo motorlarının pinlerini belirleme 
    servoy.attach(6); 
    Wire.begin(); 
    ivmesensoru.initialize(); 
  } 
  void loop() { 
      ivmesensoru.getMotion6(&ax, &ay, &az, &gx, &gy, &gz); // ivme ve gyro değerlerini okuma 
      ax=map(ax,-17000,17000,0,179); // MPU6050 den aldığımız -17000-17000 aralığındaki veriyi 
servo motorun çalıştığı 0-179 değerlerine çevirme 
      ay=map(ay,-17000,17000,0,179); 
      servox.write(ax); // map fonksiyonu ile çevirilen değer ile servomotor konumlandırma 
      servoy.write(ay); 
      delay(100); 
  } 

Projemizi oluşturduktan sonra dronumuzun kanat kısmına monte ediyoruz. 

 
Projemizi bu şekilde adım adım oluşturmuş olduk ve kullanıma hazır hale getirdik. 

2. Problem/Sorun: 

Droneların kontrolünü havada kaybetmek insansız hava araçlarını sürmenin en zor 

yanıdır. Telefon veya kumanda ile kontrol edilen sistemler bir anda komut almamaya 

başlayacak ve insanların stres olmasını sağlayacaktır. Yapmış olduğumuz proje 
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sayesinde havada drone kontrolü kolaylaşacaktır. Havada herhangi bir tarafa doğru 

eğilen drone kanadı ters şekilde direnç gösterecek şekilde konum alacaktır ve kolay bir 

şekilde kendini toplayacaktır. Günümüzde en çok gimbal kameralarda görmeye alışık 

olduğumuz gyro sistemleri bizim projemiz ile drone kanatlarına entegre olacaktır. 

Ekstra özellik olarak F35 uçaklarda bulunan sistemin bir benzeri olacak şekilde 

havalanan drone üzerinde kanatı dik konuma getirerek hava akımını arkaya alacak 

şekilde konumlandırarak havada daha hızlı hareket manevra kabiliyeti eklemiş 

olacağız. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

3D teknolojisiyle yazıcılardan çıkartılan kanatlarımız hem maliyet yönünden çok ucuz 

hem de hafiflik yönünden de ergonomik olacaktır. Her kanata uygun olarak da 

düzenlenebilir bir yapıya sahiptir. 

3. Çözüm  

Hava akımını doğru bir şekilde kullanan hava araçları doğru yönlendirmeler ile varacağı 

istikamete hem hızlı hem de güvenli bir şekilde ilerleyecektir. Hava akımına karşı en 

büyük direnç hareketli kanatlarda meydana gelmektedir. Kanatların yönleri dronelarda 

en önemli yapıdır. 4 Kanadı olan bir drone için hava akışı saat yönünün tersine birbirine 

havayı iletecek şekilde gerçekleşirken alınan havayı iletimde en ufak bir aksaklık 

dronenun dengesizliği demektir yani dronenun kontrolünü kaybetmektir. Bu probleme 

çözümümüz hava akımına karşı sürekli olarak konumunu güncelleyen gyro kanat 

sistemi ile havada daimi kalmayı sağlamaktır. Ayrıca istenilen bir zamanda havada 

bulunan dronemuzun kanadını dikey duruma getirebileceğiz.Böylelikle havada daha 

hızlı ilerlemeyi gerçekleştirebileceğiz. Aşağıda bir gyro sistemin görüntüsü bulunmaktadır. 

(2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

 
Gyro sistemlerin bu yönünden yola çıkarak iki yönlü hareket sağlayan kendi sistemimizi  

geliştirdik. Hareket sistemimizin iskelerini oluşturduktan sonra hareket mekanizmasını  

servo motor ile oluşturduk. 

Benzer mantığı drone kanatlarına uygulayarak fiziki özelliklerini dönüşüm sağladık ve  

avantajlı yapısını kullanmaya başladık. 

Projemiz teknik çizimleri: 
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Prototip çıktı resmimiz: 

 
 

4. Yöntem 

Jiroskop sensörü, sabit bir nesnenin, üç dikey eksende açısal oranlar karşılaştırılarak dönüş 

yönü ve hızının belirleyen bir sensördür. Algıladığı verileri işlemcisi üzerinde işleyerek 

elektriksel sinyale çevirir. Jiroskop, yön ölçümü veya ayarlamasında kullanılan, açısal 

dengenin korunması ilkesiyle çalışır. Sensörün gerçekleştirdiği hareket, fizik kurallarına ve 

merkezkaç ilkesine göre çalışmaktadır. 

Jiroskop (Gyroscope) sensörü ivmeölçere (accelerometer) benzer ama aralarında büyük bir 

fark vardır: İvmeölçer cihazın ivmesini ölçerken, jiroskop 3 koordinatın (X, Y, Z) dönüş 

hızını ölçmektedir. İvmeölçerde tek bir koordinat üzerinden ivme ölçülürken jiroskopta üç 

koordinata göre dönüş hızı ölçümü yapılır. 

2-3 eksende ölçüm yapılabilen bu sensörlerin belirli bir ölçüm aralığı vardır. Ölçüm 

sapmaların önlenmesi için ölçümleme ayarı yapılmalıdır. Jiroskop sensörünün ideal 

sıcaklık değerleri -40 ile +70 derece arasındadır 

Jiroskop sensörü, açısal hızı algılayabilen bir sistemdir. Yani sabit duran bir cismin, üç 

dikey eksende açısal oranlar karşılaştırılarak dönüş yönü ve hızı belirlenir. Algıladığı 

verileri işlemci sayesinde işleyerek elektriksel sinyale çevirir. Jiroskop, yön ölçümü veya 

ayarlamasında kullanılan, açısal dengenin korunması ilkesiyle çalışır. Jiroskopik hareketin 

temeli fizik kurallarına ve merkezkaç ilkesine dayalıdır.  

Çizgisel harekette hız, yer değiştirmenin zamanla değişimi olarak tanımlanmaktadır. 

Jireskop sensörü ortalama hızı aşağıdaki formül üzerinden hesaplamaktadır. (2021,Akıllı 

Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

   (1)  
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Çizgisel harekette ivme ise hızın zamanla değişimi olarak tanımlanmaktadır. Jireskop 

sensörü ortalama ivmeyi aşağıdaki formül üzerinden hesaplamaktadır. 

(2) 

Burada biz herhangi bir ivmede gövdemizi hareket ettirdiğimiz anda yaklaşık 5 ms tepki 

süresinde gyroscope tepki vermekte ve arduino ile haberleşmesiyle beraber servo motor 

hareketini sağlamak üzere pwm değeri üretmektedir. 

Projemizin son hali: 

 
5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Projemizin bu alanda yapılan diğer çalışmalardan farkı gyroscope yapısıyla hareketli bir kanat 

sistemi oluşunun yanı sıra havada ilerleyen dronenun kanatlarını dilediğimiz zaman dikey 

konuma alarak daha hızlı ilerlemesini sağlıyor olmamızdır. Kanat hareketlerini özgürce 

yapabildiğimiz drone piyasada bulunmamaktadır. Bu yönüyle her drone entegre edilebilecek 

sistemimiz drone sürücülerine kolaylık sağlayacaktır. 3D yazıcıdan basılabilecek malzemenin 

özellikleri stl ile açık kaynak olarak aktarılabilecek olup isteyen herkes basımını 

sağlayabilecektir. Maliyet yönünden uygun bir şekilde dönüşüm sağlayabileceklerdir. 

6. Uygulanabilirlik  

Projemizin 3D tasarımları bütün droneların kanat yapısına uygun hale gelecek şekilde 

oluşturulabilir. Hafifliği bir avantaj olarak dikkat çekmektedir. Böylelikle herhangi bir 

dinamizmi bozmamaktadır. Ucuz bir yapı olduğundan dolayı herkes ulaşabilecek olup drone 

kanatlarına entegre edebilecektir. (2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM 

TEAM Takımı) 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Projemiz maliyet yönünden kişilerin kendisinin karşılayabileceği şekilde uygun bütçeli olup 

genel olarak bakıldığında interneti olan bir kişi için 3D tasarımının yapılabileceği , 3D yazıcısı 

olan birisinin kolaylıkla baskı alabileceği ve elektronik kısım olarak da elinde servo motor , 

gyrosensör,arduino,jumper kabloları olan birisinin hemen oluşturabileceği maliyettedir. 

Proje Maliyet Tablosu 

S.No Ürün Adı Gerekliliği Miktarı Fiyatı 

1 Bilgisayar 3D Çizim-Kodlama 1 Adet 3.000-5.000 TL 
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2 3D Yazıcı 3D Baskı Almak 1 Adet 3.000-4.000 TL 

3 Arduino Kodlama 1 Adet 50 TL 

4 Servo Motor Açısal Döndürme 2 Adet 12 TL 

5 Gyro Sensör Hareket-İvme 1 Adet 8 TL 

6  Jumper Kablo Bağlantı 1 Adet Set 10 TL 

NOT: Elektronik Sarf Malzemeler bir adet kanat yapısı için oluşturuldu. 

Dronelarda 4 adet kanat olduğu için *4 olacak şekilde 

değerlendirilmelidir. Drone malzemeleri tarafımızca karşılanmıştır. 

 

 

 

Projemizin İş-Yapım Planı 

3D Tasarım 3D Baskı Elektronik 

Ekipman 

Birleştirme 

Drone 

Kanatlarına 

Montajı 

Toplam İş Süreci 

1.İş 

Yaklaşık 1 Gün 

2.İş 

Yaklaşık 1 Gün 

3.İş 

Yaklaşık 1 Gün 

4.İş 

Yaklaşık 1 Gün 

4 Gün içerisinde 

en geç bir yapım-

montaj süresi 

olacaktır. 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Projemiz bütün drone kullanıcılarına hitap etmektedir. Hiçbir drone kullanıcısı hobi amaçlı 

olsa da dronenu düşürmeyi ve hasar görmesini istemez. Tam tersi havada kalma süresinin fazla 

olmasını ve düşmemesini ister. Bizim projemizle bu mümkündür. Ayrıca havalandığında hızlı 

bir şekilde hedefe veya istendiği alana ulaşabilmesi için mutlaka bizim tasarladığımız gibi bir 

kanat sistemine sahip olması gerekmektedir. Bu da yarış dronecularının ilgisini çekecektir. 

(2021,Akıllı Ulaşım Yarışması, Gyrokanat Projesi, GENÇ STEM TEAM Takımı) 

9. Riskler 

Projemizi oluştururken kanat yapısını mutlaka çalıştırmadan önce kesici olduğunun farkında  

olarak monte öncesinde ve sırasında çalıştırmamalıyız. Servo motorlarımızın anlık tepki  

hızlarını artırmak ve titremeyi önlemek amacıyla arduinomuzu bağladığımız pilin dolu olması  

gerekmektedir. 

10. Kaynakça ve Rapor Düzeni  

İnternet Siteleri 

https://www.thingiverse.com/search?q=pan+tilt&type=things&sort=relevant 

https://www.tinkercad.com/ 

https://hayaletveyap.com/arduino-gimbal-yapimi/  

https://www.elektrikport.com/teknik-kutuphane/jiroskop-sensoru-nasil-calisir/16721#ad-

image-0  
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Bilimleri Dergisi Part C: Tasarım ve Teknoloji, 6(1), 221-232. 

 GÖKMEN, G. (2018). Analog jiroskop sistemlerinde kullanılan elektromekanik döner 

milli generatörün frekans analizi. Dicle Üniversitesi Mühendislik Fakültesi Mühendislik 

Dergisi, 9(2), 671-677. 

 ŞERBETÇİ, H., & NAVRUZ, İ. Kapalı Döngü Fiberoptik Jiroskop Sistemleri için 

Yerçekimi Arama Algoritmasına Dayalı PID Kontrolcü Tasarımı. Uluslararası Mühendislik 

Araştırma ve Geliştirme Dergisi, 11(2), 695-704. 
Projemizin Videosu 

https://www.thingiverse.com/search?q=pan+tilt&type=things&sort=relevant
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https://hayaletveyap.com/arduino-gimbal-yapimi/
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Ön Değerlendirme Videosu: 

https://drive.google.com/file/d/1Bt4AlYfFCK50q_R8-qIj1GWwZXTNQVTZ/view  

https://drive.google.com/file/d/1B_6me_KpdIgnpIb36ApKthTCGZJM4tIn/view?usp=sharing  

Detay Değerlendirme Videosu: 

https://drive.google.com/file/d/1cy_7SIayA444y-2C3p-AUoKoux1vd-t9/view?usp=sharing  

https://drive.google.com/file/d/1Bt4AlYfFCK50q_R8-qIj1GWwZXTNQVTZ/view
https://drive.google.com/file/d/1B_6me_KpdIgnpIb36ApKthTCGZJM4tIn/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1cy_7SIayA444y-2C3p-AUoKoux1vd-t9/view?usp=sharing

