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1. ORGANİZASYON ÖZETİ 

Takımımız danışman dâhil 6 kişiden oluşmaktadır. Bunların 2 tanesi makine 

mühendisliği bölümü öğrencisi, 1 tanesi makine teknikerliği bölümü öğrencisi, 1 tanesi 

elektrik elektronik mühendisliği bölümü öğrencisi ve 1 tanesi de yazılım mühendisliği bölümü 

doktora öğrencisidir. Danışmanımız ise İHA konusunda çalışmaları ve araştırmaları süren, 

bize yol gösterecek yetkinlikte ve çalışmakta olduğumuz atölyemizin de bulunduğu bilim 

merkezimizin koordinatörüdür. Aksaray Üniversitesi ve Aksaray Bilim Merkezi ile ortak 

çalışmayla çıktığımız bu yolda takım üyeleri ve akademik danışmanlarımız ile tasarım, üretim 

ve testlerin uygulanması planlanan iş akış çizelgesi belirlenmiş ve uygulanmıştır.  

1.1 Takım Organizasyonu 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Emre Bozdemir 

Danışman 

Umut Emre Es 

Takım Sorumlusu 

Kamilya Zagrudinova 

Mehmet Aykut Tosun 

Kerem Bekmezci 

Burak İsmet Yılmaz 

Planlama, tasarım ve üretim 

başta olmak üzere ekibin 

koordinasyonundan 

sorumludur. 

Uçağın en stabil şekilde 

görevlerini yapabilmesi için 

aerodinamik hesaplarını 

gerçekleştirmiştir. 

Görüntü işleme, görev 

modülü ve yapay zeka 

programlamasını 

gerçekleştirmiştir. 

 

Uçağın pilotajından ve uçuş 

kontrollerinden sorumludur. 

 

Uçağın elektronik devrelerin 

tasarımı, otonom sistemlerin 

sistematiği ve devreye 

alınmasından sorumludur. 



 

 

 

2. DETAYLI TASARIM RAPORU 

2.1 Tasarım ve Uçuş Kararlılığı 

Detaylı tasarım işlemine boyutlandırma hesaplamalarıyla başlanmıştır. Kanatların 

boyutlandırılması için gerekli olan taşıma formülü

 ile hesaplanmıştır. 

Yukarıdaki fotoğraflarda bir kanada etki eden 

aerodinamik kuvvetler gösterilmiştir. “L” olarak ifade 

edilen lift birimi uçağın kanadına etki eden taşıma 

kuvvetini, “D” olarak ifade edilen drag birimi uçağın 

kanatlarına etki eden sürükleme kuvvetini, “R” ise 

taşıma ve sürükleme kuvvetleri doğrultusunda uçağı yönlendiren bileşke kuvveti ifade 

etmektedir. Taşıma ve sürükleme kuvvetlerini dikkate alarak hesaplanmış kanat boyutlarımız 

ve kanat alanımız uçağın yerden irtifa kazandığında etki eden rüzgar, basınç(G kuvveti) ve 

stall hızına düşme gibi aksaklık durumlarında her şekilde uçağın en güvenli şekilde görevini 

ve uçuşunu tamamlayabilmesi için detaylıca hesaplanmıştır.  

Taşıma(L) ve sürükleme(D) kuvvetlerinin hesaplamalarının formülleri aşağıdaki 

gibidir.Bu hesaplamalar sonucunda;                              

Taşıma kuvvetimiz; L =110.23 N  

Sürükleme kuvvetimiz; D = 9,74 bulunmuştur.  

Taşıma kuvveti ve sürükleme kuvveti hesaplamalarımız uçuş 

esnasında herhangi bir güvenlik problemi yaşamamak için hava hızı ve 

uçuş şartlarındaki hava yoğunluğu verilerine toleranslar verilerek 

hesaplanmıştır. Bu hesaplamalar sonucunda taşıma katsayısı (Cl), 

sürükleme katsayısı (Cd) hesaplanmıştır. Sol yanda verilen formüller 

doğrultusunda; Cl = 0.950 ve Cd = 0.084 elde edilmiştir. 

 

 

 



 

 

 KANAT ELEVATÖR RUDDER 

Profil Tipi N-22 NACA-0012 NACA-0012 

Açıklık 1100 mm 360 mm 120 mm 

Veter 230 mm 120 mm 100 mm 

Referans Alan 0.253 m² 0.043 m² 0.012 m² 

Açıklık Oranı 4.78 1.5 1.2 

Yukarıda gösterilen veriler uçağın kanat,rudder ve elevatörün hesaplanmış sayısal 

değerleridir. Uçağın gerekli kabiliyeti kazanması için gerekli planlamalar yapılmış bu 

değerlere göre rudder ve elevatör üretilmiştir. Uçağın rudder,elevatör ve aileron malzemesi 

balsa tercih edilmiş olup bu tercihin en büyük sebepleri balsanın gerekli dayanımı ve 

kabiliyeti sağlayabilen kolay üretime sahip ve sahip olduğu mukavemet değerindeki en hafif 

malzemelerden olmasıdır. Balsa ile tasarlanan hareketli mekanizmalar tüm testler 

sonrasında istediğimiz kabiliyeti ve performansı sağlamış, uçağımızı minimum ağırlıkla 

maksimum kabiliyete çıkarmıştır. Uçağın gövde malzemesi olarak plastik (PLA) kullanılmıştır. 

PLA malzememizin mukavemetini arttırmak ve yüzey pürüzsüzlüğü kazandırmak amacıyla 

üzerine tek kat kompozit (karbon-fiber) uygulanmıştır. Kompozit malzemesi olarak karbon-

fiber seçilmesinin sebebi onarılabilirliğinin yüksek olması, üretiminin kolay olması ve yüksek 

ağırlık arttırımı yapmadan gerekli mukavemeti sağlamaktır. Uçağın elevatör alanı yatay 

stabilizatörün alanının %30’u olarak hesaplanmış ve 0.00648 m2 olarak seçilmiştir. Elevatör 

alanı aerodinamik kanunlara göre yatay stabilizesinin alanının %20-30’u seçilmelidir. Uçağın 

elevatör alanının %30 olarak hesaplanmasının sebebi uçağın kalkış ve iniş esnasında 

yüksek hassasiyet oranıyla gerekli yönlendirmelere olması gerektiği gibi tepkiler vermesinin 

beklenmesidir. Rudder alanı ise dikey stabilizatör alanının %50’si olarak hesaplanmış, 0.006 

m2 olarak seçilmiştir. Rudder oranı aerodinamik kanunlara göre dikey stabilizatörün alanının 

1/3 veya 1/2’sine göre hesaplanmalıdır. Uçağın rudder ölçüsünün 1/2 oranıyla 

hesaplanmasının sebebi uçaktan maksimum hareket kabiliyeti istenmesidir.  

 HIZ REYNOULDS KANAT 

YÜKLENMESİ 

Stall Hızı 13.33 m/s 149006 88.83 N/m² 

En Yüksek Hızı 42.22 m/s 471948 891.18 N/m² 

Seyir Hızı 30.0 m/s 335349 449.96 N/m² 

 

 



 

 

Tablo da farklı reynolds sayılarına göre hız ve kanat yüklenmesi verileri gösterilmiştir. 

Üretilen uçağın kanat tasarımına ve gövde ağırlığı-motor uyumu en uygun reynolds değeri 

335349 değerinde sağlandığı için hesaplamalarda kullanılacak reynolds sayı yaklaşık olarak 

350000 reynolds değeri seçilmiştir. Hesaplamalar sonucu uçakta kullanılan SUNNYSKY 

X2826 1080 KV motor ve bu motoru tam besleyen GENS ACE 4400 mAh 4S pilin özellikleri 

e-calculator sisteminden yararlanılarak detaylandırılmıştır. (www.ecalc.ch) Elde edilen detaylı 

veriler sonrası hesaplamalar sonucu veriler doğrulanmış ve pervane seçimi, yunuslama hızı, 

toplam ağırlığı, kanat yükü belirlenmiş bunların sonucunda tutunma hızı ve tırmanma oranı 

hesaplanmıştır. Hareketli mekanizmalara gerekli hareketi verecek servo motorumuz EMAX 

ES 3054 3.5 kg tork metal dişli servo motorlardır. 

Uçağın aerodinamik hesaplamalarına başlamadan, yapacağı görev planlanmış ve bu 

göreve en uygun veriler ele alınarak uçağın uçuş süresince en güvenilir şekilde havada 

ilerlemesi ve stabil kalkış-iniş sağlaması için değerlerin hesaplama detayları hazırlanmıştır. 

Uçak için en doğru kanat profili seçimi yapılırken çeşitli farklı profillerle karşılaştırmalar 

yapılmıştır. 

 



 

 

      

          Verilmiş olan Cl-Alpha grafiğinde farklı reynolds değerlerindeki en optimal Cl değeri 

350000 reynolds değerinde sağlandığı bu grafiklerde tekrar kanıtlanmıştır. Ortalama 350000 

reynolds değerinde Cl değeri 0.950 olarak belirlenmiş ve kanat açısı 3 derece olarak 

hesaplanmıştır. Bir sonraki grafikte Cl değerine denk gelen Cd değeri 0.084 olarak 

belirlenmiştir. 

 

 



 

 

2.2 Kabiliyet 

Aracın kabiliyetinin tam belirlenebilmesi için gerekli gördüğümüz sürükleme oanları 

belirlenmiştir. Sürükleme kuvveti tayininde uçağın sürükleme poları ; 

 olarak ifade edilmiştir. Burada ὅὈὭ 

taşıma kaynaklı sürüklemedir. ὅὈ0 parazit sürükleme katsayısı olup gövde, kanatlar, kuyruk 

ve iniş takımının basınç ve yüzey sürtünmesi sürüklemesinden meydana gelmektedir. 

1Aircraft Design: A Conceptual Approach’ta da bahsedildiği üzere düşük Reynolds 

sayılarında basınç sürüklemesinin ὅὈ0 ’a etkisi ihmal edilecek düzeylerde olup asıl 

sürüklemeyi yüzey sürtünmesi sürüklemesi oluşturmaktadır. Bu yüzden her bir bileşenin 

yüzey sürtünmesi sürükleme katsayısı (ὅὪὧ) bulunup Component Buildup Metodu ile parazit 

sürükleme katsayısı bulunmuştur. Hesaplanan değerler aşağıdaki gibidir; 

 

 

 



 

 

       Bulduğumuz parametreler sonucunda tasarlanan İHA için gerekli laminar akış ve basınç 

analizi ANSYS FLUENT ile yapılmıştır. Kanat analizi aşağıda verilmiştir. 

 

 

 

 



 

 

Tasarlanan İHA, tarımsal arazilerin verimliliğinin artırılması adına oluşturulmuştur. 

Pixhawk Cube Orange otonom uçuş sistemine bağlanan bir kamera sistemiyle İHA, daha 

önce belirlenen alanlar üzerinde ve görüntü alınacak noktaların belirlendiği Mission Planner 

(https://ardupilot.org/planner/) yer istasyonu sistemi ile otonom uçuş yaparak kamerada kuş 

bakışı fotoğraflar toplar ve bu fotoğraflar tarımsal analiz yazılımlarından olan Pix4d 

(https://www.pix4d.com/) yazılımı üzerinde Mission Planner’da oluşturulan otonom uçuş alan 

haritası ve uçuş sonucunda elde edilen görüntüleri bütünleştirerek oluşturduğu verileri 

kullanılarak tarımsal alanın olası haşere oluşmuş, susuz kalmış, gübre isteyen vb. 

bölgelerinin tespiti sağlanmaktadır. 

Yukarıda bahsedilen yazılımlardan Mission Planner yer istasyonu görevini üstlenen 

bir bilgisayarda kurulu olmalıdır ve bu uygulama ile otonom uçuş yapılacak alanlar belirlenip 

o alanlar üzerinde fotoğraf çekim işlemi yapılacak noktaların belirlenmesi sağlanabilir. Ayrıca 

yine bu uygulama üzerinden otonom veya manuel uçuşunu yapan İHA’nın hız, yükseklik, 

eğiklik vs. verileri izlenebilmektedir. Mission Planner ile oluşturulan görev/uçuş alanlarının 

veri dosyaları Pix4d gibi destekleyen analiz programlarında kullanılabilir. 

Pix4d uygulaması ise yukarda bahsedildiği üzere görev/uçuş alan veri dosyaları ve bu 

alanda yakalanmış görüntü dosyaları ile bütünleşik bir veri hazırlar ve bu hazırladığı verileri 

analiz eder. Analizler sonucunda kullanıcıya tarımsal arazi üzerinde haşere oluşmuş 

alanlardan su ihtiyacının yoğun olduğu alanlara, gübre ihtiyacı doğan alanlardan çeşitli 

hastalıklara kadar tespitler yapabilmektedir. 

Bu işlemleri gerçekleştirmek için Pixhawk Cube Orange otonom uçuş kontrolcüsüne 

görüntü yakalaması için kullandığımız kamera, Raspberry Pi 4 ve bunun kamerası ile 

hazırladığımız kameradır. Bu Raspberry kameranın çalışma prensibi tıpkı kumandalı shotter 

özelliği olan kameralar gibi fotoğraf çekmek için oluşturduğumuz algoritma ile gerekli pindeki 

sinyali dinleyerek çektiği fotoğrafları hafızasına kaydetmektedir. Bu pine fotoğraf çekme 

sinyalini Pixhawk Cube Orange gerekli konuma geldiğinde göndermektedir. 

Ayrıca Pixhawk Cube Orange ile birlikte Here3 GPS sistemi ve RFD 868x telemetri 

modülü kullanılmıştır. Bu sayede çok geniş tarımsal arazilerde 40 km menzilli telemetri ve 

yeni nesil GPS ile bağlantı problemi yaşamadan işlemlerini tamamlayabilmektedir. 

 

 



 

 

2.3. Faydalılık 

Hassas tarım, günümüzde dron araştırma projelerinin önemli bir parçasıdır. Tarım, 

endüstri başladığından beri ticari dronlara ihtiyaç dumaktadır. Gelecekteki çiftçilik için, 

dronlar, çiftçilerin mahsul ve hayvancılık koşullarını hava yoluyla izlemelerine izin verdiği için 

hassas tarımda önemli bir araçtır. Bu kapsamda hazırlanan İHA, tarım için insansız hava 

araçlarının araştırılması ve uygulanması, tarımsal alanların analiz edilmesi adına kullanılması 

amaçlanmıştır. 

Dünya çapında medya ve bilim adamlarının ilgisi, İnsansız Hava Araçlarını ön plana 

çıkarmıştır. İHA veya dron olarak da bilinen bu araçların temel işlevleri istihbarat, keşif ve 

gözetlemedir. 2019 yılında, dron endüstrisi birkaç iddialı teslimat hizmeti ve CBS (coğrafi bilgi 

sistemi) uygulaması görmüştür. Örneğin, önde gelen uluslararası kurye ve teslimat hizmeti 

olan Alman posta devi DHL Express, Çinli dron üreticisi EHang ile ortaklık kurmuştur. Şu 

anda hala, çiftçilerin sağlığı için çok kötü olan zararlıları yok etmek adına manuel olarak 

püskürtülen ilaçlama dronları bulunmaktadır. 

İHA’lar, insanlı helikopterlere göre daha ekonomik olarak çalıştırılabilir; hava 

koşullarıyla daha az sınırlıdırlar (bu modele göre değişse de) ve dağıtılması daha kolaydır. 

Ekinleri araştırmak ve veri toplamak için bir tarım dronu kullanılabilir. Bu nedenle, 

yüksek kaliteli bir kameraya sahip bir drone gerekli olacaktır.   

Bu tip İHA, neredeyse gerçek zamanlı izleme sağlar. Stabilizasyon sistemine sahip bir 

drone aramak iyi bir fikirdir. Görüntü titremesini azaltacak ve çok daha iyi bir gözetim 

sürecine katkıda bulunacaktır.  

Bir sonraki seçim, sabit kanatlı mı yoksa çok rotorlu bir drone mu satın alınması 

gerektiğine odaklanır. Çoğu çiftçi, daha geniş haritalama kapsamı ve daha hızlı veri toplama 

gibi birçok önemli fayda nedeniyle sabit kanatlı İHA’ları tercih eder. 

Çok motorlu platformlarda daha kısa süre dayanan piller bulunur. Buna karşılık, sabit 

kanatlı İHA’lar havada çok daha fazla zaman geçirebilir. Bu özellik, onları büyük çiftlik 

sahipleri için harika araçlara dönüştürür. Sabit kanatlı İHA’lar, geniş açık alanların 

gözetlenmesi için en uygun olanlardır. Ayrıca daha fazla yük taşıyabilirler.  

 

 



 

 

Bu, bu tür İHA’ların çok motorlu olanlardan daha fazla sayıda sensörle donatıldığı 

anlamına gelir. Ayrıca, incelenecek birkaç ek özellik ve yükseltme vardır.  

Bazı İHA modelleri, daha da iyi gözetim için isteğe bağlı bir yer kontrol istasyonu, RC 

kontrolörü ve ek sensörlerle birlikte gelebilir. İyi bir çiftlik İHA’sında aranacak birkaç şey daha 

vardır: 

¶ İHA’yı kolayca kontrol etmek 

¶ Kaliteli görüntü kaydedebilmek 

¶ Entegre CBS haritalama uygulaması 

¶ Kontrol kaybı durumunda başlangıç noktasına uçmak gibi güvenlik özellikleri 

¶ İlgi çekici bir yere dönmek için hafıza noktalarının kullanılması 

Hazırlanan İHA, bu şartları yeterli şekilde karşılamaktadır. Küçük boyutu ve hafif yapısı 

sayesinde kolay manevra kabiliyetine sahiptir.  

Mission Planner ile oluşturulan görüntü yakalama noktalarında İHA’yı stabil hale getiren 

ve uçuş boyunca bu stabiliteyi koruyan, ayrıca gerekli güvenlik önlemlerini de sağlayan 

Pixhawk Cube Orange yukarıda bahsedilen çoğu koşulu yerine getirmektedir. CBS 

haritalaması için ise harici bir yazılımdan faydalanılmıştır ancak kullanılan Pix4d uygulaması 

alanındaki seçkin tarımsal CBS analiz yazılımlarındandır. 

Otonom İHA üzerine yapılan araştırmalar genellikle GPS/GNSS cihazlarını kullanan bir 

dron kullanmaktadır. Bir İHA, öğeleri teslim etmek için kullanılabilir veya alan haritalama için 

tarımda yaygın olarak kullanılabilir. Bir çiftçi, her gün sabah 6’dan başlayarak çit hattını 

araştırmak için bir İHA programlayabilir. 

WHO (Dünya Sağlık Örgütü), her yıl 1 milyondan fazla pestisit vakası olduğunu tahmin 

etmektedir. Bu, özellikle gelişmekte olan ülkelerde, bir insan tarafından püskürtülen pestisitler 

nedeniyle her yıl yüz binde birden fazla ölüme denk gelmektedir. Pestisit, insanların sinir 

sistemini etkiler ve vücutta bozukluklara yol açar. İnsanları pestisit zehrinden korumak için 

Pestisit ve gübre püskürtmek için uzaktan kumandalı bir İHA (İnsansız Hava Aracı) 

kullanılmalıdır. 

 

 

 



 

 

Dronlar, çiftçilerin mahsul ve hayvancılık koşullarını hava yoluyla sürekli olarak 

izlemelerine izin verdiği için hassas tarım için önemli bir yeni teknolojidir. Önemli 

özelliklerden bazıları şunlardır: 

¶ Haritalama: Kullanıcının yalnızca, İHA’nın otomatik olarak uçuş yolunu ve yüksekliğini 

takip etmesini sağlayan uçuş planlama yazılımı ile donatılması durumunda 

kapsaması gereken alanın çevresini çizmesi gerekir. İHA’lar, üst üste binen 

görüntünün seviyesini belirlemek için her bir çekimin ne zaman yapılacağını 

belirlemek için yerleşik ve kamera sensörlerini ve yerleşik GPS’i kullanarak fotoğraf 

çekecektir. 

¶ Mahsul tozu alma: Mahsulleri bir traktörden çok daha hassas bir şekilde püskürtmek 

için gübre ve böcek ilacı tankları taşıyabilen İHA’lardır. Bu, bu mahsulleri manuel 

olarak püskürtmeye ihtiyaç duyacak olan işçilere yönelik maliyetleri ve potansiyel 

pestisit maruziyetini azaltmaya yardımcı olur. 

İHA’ya özerk olma yeteneği veren şey, coğrafi uzamsal teknolojidir. GPS güdümlü bir 

uçuş planını takip etme yeteneği olmadan, bir İHA sadece yüceltilmiş bir radyo kontrollü 

uçaktır. Otonom operasyona ek olarak, bazı İHA’lar sayısız sensör taşır. Önemli bir zaman 

ve insan gücü harcamadan geniş altyapıyı incelemenin rahatlığı, anketörler, inşaat firmaları 

ve enerji şirketlerinin İHA’ları yerleştirmesi için yeterli bir nedendir. CBS haritalaması, dünya 

yüzeyindeki coğrafi nesne arasındaki ilişkileri tanımamıza ve analiz etmemize olanak tanır ve 

bu bilgileri, Dünya’daki yaşamı ve Dünya’nın yaşamını iyileştirmek için planlar formüle etmek 

için kullanabiliriz. 

2.4. Yenilik 

Ürettiğimiz İHA da yenilikçi teknolojiye ayak uydurmak ve farklı malzemeler ile yeni 

üretimler gerçekleştirebilmek adına 3B yazıcı ile PLA(PLA=1,23 gr/cm3 ) plastik baskı 

kullanılmıştır. 

 

 

 

 

 



 

 

2.5. Yerlilik 

İHA için tasarlanan gövdenin plastik baskı ve kanatların strafor köpük olarak 

hazırlanması planlandığı için bu kanatların kesilmesinde bir CNC strafor kesim makinesine 

ve 3B yazıcıya ihtiyaç duyulmuştur. Bu bağlamda elimizde bulunan imkanlarla bir 4 eksenli 

CNC strafor kesim makinesi ve 3B yazıcı tarafımızca üretilmiştir. Daha sonra bu CNC ile 

kanatlar kesilmiş, 3B yazıcı ile de gövde ve kuyruk bağlantısı üretilmiştir. 

İHA üzerinde bulunan donanımsal ve yazılımsal materyallerden fotoğraf çekmek 

üzerine hazırlanan Raspberry Pi bu başlıkta yer alır. Raspberry Pi ile fotoğraf makinesi 

görevini üstlenen bir cihaz tasarlanmıştır. Cihaz içerisindeki yazılım Raspberry Pi üzerindeki 

gerekli pindeki sinyali dinleyerek fotoğraf çekip hafızasına kaydetmektedir. 

 

2.6. Sadelik 

Tasarlanan İHA, daha önce bahsedildiği gibi tarımsal arazilerin görüntü işleme 

yardımıyla analizi üzerine hazırlanmıştır. Açıklanan şekilde İHA üzerinde bir kamera 

bulunması gerekmektedir. Ancak, burada ağır ve boyutu büyük bir kamera kullanmak yerine 

hem de maliyeti azaltmak adına kamera olarak Raspberry Pi ve Raspberry Pi kamerası 

kullanılmıştır. Raspberry Pi için hazırladığımız yazılım gerekli pindeki giriş sinyalini dinleyerek 

fotoğraf çekmek üzerine oluşturulmuştur. Raporun ilk kısımlarında da belirtildiği üzere 

Pixhawk Cube Orange otopilot sistemi Mission Planner ile fotoğraf çekmek üzerine 

programlanabilir. 

 Programlanan Pixhawk, kablolu kumanda üzerinden shotter özelliği bulunan 

kameralara kablo ile bağlanarak fotoğraf çek sinyali gönderir. Biz de burada Raspberry Pi ve 

kamerası ile bir fotoğraf makinesi görevi üstlenen bir cihazla, Pixhawk ile tarımsal arazi 

üzerinde gerekli alanlarda fotoğraf çek sinyalini dinleyerek fotoğraf çekip hafızasında 

depolayan bir sistem hazırladık. Bu sayede tasarım açısından küçük olan İHA gövdesindeki 

alan verimli kullanmıştır. 

 

 

 

 



 

 

2.7. Hakem Takdiri 

            Yaptığımız İHA da kullandığımız bütün malzemeler havacılığa meraklı genç 

arkadaşlarımız tarafından temin edilmiş ve sadece atölye kullanımı için sponsor bulunmuştur. 

Ayrıca plastik gövde üretimi için kullanılmış olan 3B yazıcı ve kanat, kuyruk üretiminde 

kullanılmış olan 4 eksenli CNC strafor kesim makinesi tamamen ekibimizin çizimi, tasarımı ve 

malzeme temini ile yerli üretilmiştir. Uçağın yapımında kullanılan malzemeler (kompozit 

kumaşlar ve elektronik ekipmanlar hariç) tamamen türk malı olan hammaddesi ve üretimi 

ülkemizde yapılan malzemeler tercih edilmiştir. Amacımız minimal boyutlarda ve kolay 

onarılabilen İHA tasarımımızın ülkemize ve halkımıza yararlı işler yapması ayrıca düşük 

maddi imkanlarla sahip olunabilecek bir İHA ortaya koymaktır. Şehrimizde yaygın olmayan 

havacılık bilgisini şehrimize kazandırmak ve gelecek neslimizin havacılığın önemini 

kavrayan, araştıran, geliştiren bir nefer olması için çıktığımız bu yolda çabalarımızı görüp, 

takdirinizi bize sunacağınızı umut ediyoruz. 

3. BÜTÇE TABLOSU 

       Üreteceğimiz İHA için hiçbir maddi destek talep etmeyeceğimiz hakkında 

serbestgoreviha@tubitak.gov.tr mail adresinden yetkililerle görüşülüp, maddi destek talebi 

olmayan takımların bütçe tablosu doldurulmasına gerek olmadığı ve “3. Bütçe Tablosu” 

başlığındaki tablonun boş bırakılacağı yetkililerce tarafımıza belirtildiğinden aşağıda verilen 

bütçe tablosu boş bırakılmıştır. Raporumuzun onaylanması ve gerekli başarılı puanı alması 

durumunda hiçbir maddi destek talebimiz yoktur. 

 

No 

Talep edilen 

malzeme/hizmet 

vb. 

 

Miktar (TL) 

 

Gerekçe 

1    

2    

3    
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