TUBITAK

2021 T, BKTAK ULUSLARARASI KNS,
YARI k MAS I
DETAYLI TASARIM RAPORU

,/

I A
GEBZE\\\ = @ =
TEKNIK UNIVERSITESI GTU - PARS

Gebze Teknik U
%% Havaallk ve Uzay Kulibi




\

ULUSLARARASI KNSANSI Z HAV A ¢CLARI
TiBITAK YARI Kk MASI DETAYLI TASARI U
TAKIM ADI: GTU-PARS
ARAC¢ T!R!: SABKT KANAT
' NKVERSKTE: GEBNKVERSKKIE SK
TAKI M KAPTANI : SEMKH YANAJ]
1.PROJE ¥ZETK
ll1Tasarémda Kzl enen Y°ntem
G° k admiisans éz Hav,&TWAR ARSE méazkémé t araféekKdasmansz2a21l
Hava Ara-|laré Yaréekmasé kapsaménda, sabit kanat

bir i nsanséz Ahacanatasademgé, yarékmanén g°rev V
K&il de SolidWorks CAD programé dkméuktamre.l ahrakc @z gn

tasaremé s¢r okl enme, takéma ve ajérl ék parametr ¢
Al érl ején olabildijince d¢keéegk t uméunldaab i X Pse sma liz-einm
kul | aneAtneék tea k aanji @ rmlaé @ninrekilekmemesi i - in denge mer ke
czerine yerl Axs grcealIimd mdyir az alttéma kmek malaenydaas € n € n
temaséné en @%vadeé nid-iirmg rYKamlad k tpirroifli | i se-i mi y a |
kal d&mama ay)e,s €s (rCekl enmg kat sneyne aé wiglitkenat préfis € ( C

czelli kleri di kkate aléenméxkter. Yapélan dejerle
uygun oldujunai kar ¥reteelri l mamtevr a kabkuphrikyet i ni
d¢meni irtifa d¢ meni v e kanat-ékl ar én yézey
boyutl andéreéel méxkter. Kanatt aki hava akékénén boz
ger - ekl ekt ii me bmd tnoers,i g°-vdenin ar k a s BAr.Béé meéna
tasar émsal czellikleri g°z °n¢gnde bulundurul ar ak
kombinasyonu belirlenmicktir. Araceén yeterl:i S¢r
bilekenl sajl ékl é& bir Kekilake m- aleg reab inli meksair kié-l ian,
bat ar yanixea®@tronom u-ukun ger-eklekmesi i-in gerek
go°revi ger-eklexktirebilmek i-inkkutl anélacak g°r
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2. Detay Tasarém

2.1 Tasaréemén Boyutsal
KHAGneén y¢kse¢ez haldeki
topl am ajpearrl- @lkaabd,,o | ar | a
g ° s mektedir . Yarékma alanénda

ajerl ekl ar é

y ¢ ksajzé rviee ] @R2rbedve ki ajyée rkidbjoe 2 6 de

200

par -al aréneén

Parametrel eri

adet !l eri vV e

baj |l amt é°lnacreek i sragjl earnl néak

KHA 6 n éadet topun toptam y er | e K

gr almroladraa ké nb eloiprirlacenéma jk@file &k | ar

40 ve 41. sateéer |

Bajlayecé madde ajaflea] gylkad clzent alpdram aj érl|l éj éne
dekKenegl megkt gr .
No|(Par-a AdEeé Aj ér llAdet [Topl am A
(gram) (gram)
1 CNHL 5000mAh 4S 30C Lipo Batarya 476,00 1 476,00
2 Racerstar RS80A V2 80A ESC 55,00 1 55,00
3 Hobbywing UBEC 3A 2-6S 11,00 1 11,00
4 Pi xhawk 4 U-uk Kontr ol]|3300 1 33,00
5 |HolyBro Pixhawk 4 M8N |34,00 1 34,00
6 | V5 Radyo Telemetrisi 433 MHz 1000MW 43,00 1 43,00
8 | Raspberry Pi4 57,00 1 57,00
9 FS-l A6B 2.4 Ghz Al eécé 17,00 1 17,00
10 | Anten 25,00 1 25,00
11 | Devre Kesici 48,00 1 48,00
12 |1Be-ak Sigorta 42.00 1 42.00
13 |Hol ybro Pixhawk 4 Gg - 54,00 1 54,00
14 | AT2820 1050 KV Motor 158,00 |1 158,00
15 | MG90S Servo Motor 14,00 6 84,00
16 | G°vde Ana Par - a 46,00 1 46,00
17 |Saj Kanat 88,00 1 88,00
18 | Sol Kanat 88,00 1 88,00
19 [G°vde !st Kapaj e 13,00 1 13,00
20 | G°vde Yan Kapaj é 35,00 2 70,00
21 | Raspberry Pi 4 Yuvasé |27,00 1 27,00
22 |[Pil Yataje 6,00 1 6,00
23 | Pixhawk4U- uk Kontr ol Kar t | 10,00 1 10,00
24 PLA Motor Yuvaseée 62,00 1 62,00
25 | 11x7 APC Pervane 16,00 1 16,00




26 | Pervane Somunu ve Pulu 4,00 1 4,00

27 | Kuyruk-G°® vde Tutucu 38,00 1 38,00
28 ([Stabilizat®°r Tutucu 25,00 1 25,00
29 IDi key Stabilizat®©r 25,00 1 25,00
30 |[Yatay Stabilizat?©r 16,00 1 16,00
31 |At ek Mekani zmasé | st P|17,00 1 17,00
32 |[At ek Mekani zmasé Alt P|16,00 1 16,00
33 |At ek Mekani zmasé Top T|200 2 4,00

34  Kontr ol Par - as e 3,00 4 12,00
35 |Servo Mot or Yuvaseéeé 7,00 2 14,00
36 ([ Déke¢&p: 10mm/ 8mm 131 cm

Boru 55,00 1 55,00
37 |Dék/ K- ¢ap: 16mm/ 14mm 5
Boru 37,00 1 37,00

38 |[Kuyruk D¢ meni 10,00 1 10,00

39 |[Saj Kanat - ék 10,00 1 10,00

40 | Sol Kanat - ék 10,00 1 10,00

41 ([Krtifa D¢meni 12,00 1 12,00

42 | TOPLAMAJI1 RLI K 1868,00
43 |[MAKSKMUM AJI RLI K 2068,00

Tabl o 2: Sabit Kanatl é& KHA Par-a ve Top

kek2i | KHA Bi | eoxdeenlleerr i Girng nVg, myg,
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No |Par -a Ade Aj ér | X Y Z
(gram) |uzakl|luzakljiuzak/l
(mm) (mm) (mm)

1 CNHL 5000mAh 4S 30C Lipo Batarya | 476,00 | -10,45 211,79 -80
2 Racerstar RS80A V2 80A ESC 55,00 33,45 -61,45 -48,91
3 Hobbywing UBEC 3A 2-6S 11,00 33,45 -51,45 -30
4 Pi xhawk 4 U-uk Kon|3300 1,02 7 -24,51
5 Hol yBro Pixhawk 4 |34,00 1,85 -5,66 30,67

V5 Radyo Telemetrisi 433 MHz

1000MW 43,00 -36,6 -80,09 -3,65

Raspberry Pi 4 57,00 -3,54 173,09 -12,28
9 FS-l A6B 2.4 Ghz Al (17,00 -38 89 -49,49
10 | Anten 25,00 -14,12 -60,32 -29,04
11 Devre Kesici 48,00 -3,4 217,81 -10,34
12 Be-ak Sigorta 42,00 -3,4 220,4 -7,23
13 |Hol ybr o Pi xhajwkt &m| 54,00 36,68 130 -28,71
14 | AT2820 1050 KV Motor 158,00 | 0,16 -175,63 | 64,09
15 G°vde Ana Par - a 46,00 0 9,97 -70,11
16 |Saj Kanat 88,00 167,49 -12,61 2,47
17 | Sol Kanat 88,00 -167,51 -12,61 2,47
18 ([G°vde | st Kapajé 13,00 0 84,1 6,01
19 |G°wvwd Saj VYan Kapaj 3500 44 57,16 -53,77
20 G°vde Sol Yan Kapal3500 -44 57,16 -53,77
21 | MG90S Servo Motor-Saj Kanat 14,00 379,23 -40,25 -7,26
22 MG90S Servo Motor-Sol Kanat 14,00 -377,98 -44.75 -7,45
23 MGO90S Servo Motor-¥ n Y ¢ k 14,00 0,43 85,4 -105,25
24 MG9O0S Servo Motor-Ar ka Y ¢ k | 14,00 -0,43 -53 -105,25
25 MG90S Servo Motor-Kr t i f a D ¢4 14,00 26,6 -703,62 | -77,8
26 | MG90S Servo Motor-Kuy r uk D¢ 14,00 11,2 -629,93 | 8,56
27 11X7 APC Pervane 16,00 0 -216,75 72,44
28 | Pervane Somunu ve Pulu 4,00 0 -211,75 | 69,42
29 PLA Motor Yuvaseéeé 62,00 0 -146,94 | 36,65
30 Kuyruk-G° vde Tutucu 38,00 0 -190,41 | -90,5
31 [Stabilizat®°r Tut uc|?25,00 2,5 -600,57 | -73,94
32 |[Di key Stabilizat?©©r]|2500 -2,5 -617,07 | 8,5
33 ([Yatay Stabilizat?®r|16,00 5,71 -725,5 -89,5
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34 | At é K nMezknmeassté Plar - a |17,00 -3,3 -27,61 -122,56
35 |At ek Mekani zmasé A 16,00 0 14,6 -125,75
36 At ek Mekani zmaseé ¥ 200 9,41 60,3 -122,56
37 |At ek Mekani zmasé A 200 -3,3 -27,61 -122,56
38 Kontrol-SRar Kasnat - & 3,00 351,08 -114,19 | -13,63
39 [Kontrol-Sear Kasnat - & 3,00 348,48 114,42 -12,34
40 | KontrolPar --Kawsyer uk D¢ me 3,00 12 -698,45 | -14,41
41 Kontrol-KPai fas ®¢ me 3,00 51,58 -754,52 | -73,54
42 Servo Motor Yuvas é| 7,00 374,75 -41,44 -1,58
43 Servo Motor Yuvas é| 7,00 -375,03 -41,88 -1,78
44 Pil Yat aj é 6,00 -10,45 260,79 -78
45 Raspberry Pi 4 Yuv| 27,00 -3,54 170,09 -12,28
46 |Pi xhawk 4 U-uk Kon|10,00 0 10,1 -32
Dék/ K- ¢ap: 10mm/ 8m
47 | Karbon Fiber Boru 55,00 0 0 0
Dék/ K- ¢ap: 16mm/ 14
48 Karbon Fiber Boru 37,00 0 -401,9 -90,5
49 Kuyruk D¢meni 10,00 12 -650 -10
50 Krtifa D¢meni 12,00 30 -814,52 | -73,54
51 [Saj Kanat - ek 10,00 348 -111 -10,63
52 |Sol Kanat-ék 10,00 -344,48 | 116,48 -10,31
53 | TOPLAM -0,27179 | -3,43218 | -31,8639

Tablo 3: Sabit Kapérl ekKMA Mehgemdabl osu

2.2 G°vde ve Mekani k Sistemler

Aracén °%9zge¢n tasarémé SolidWorks CAD programé Kk
uygun «kKkekilde ger-ekl ekdv rgnekelk siimi mllekr i olbaerlaikr | (
tasaréemé bwmlger gRzienil erek oluxkturul muktur. KI k
ol duj u i -in kanat - ék v e kuyr uk d¢ meni geni K

boyutl andéréel méktéentrolapgtaeyluenikl aesta &odi | mi Kk
boyutand ér €1 ma t amaml anméxkt éer . Motaorac ép- aakant,asjt &
verl ektbunllaridkan ril ki kanatt aki hava akekéneén b
bi-i mde u--uxklneuktgerbi | me&iimici s ajvlaammal tedies e ger
sisteminin daha veri mli -al exkabil mesi vV e kamer
kameranén ©°ne yerlexktirilmesidir. Son ol arak ol

ol acaktacre.n tork jdamgasienil siamat éri ld g°ovdeye ma

Mont aj i Kl emlerinin kolay bir kKekilde ger-ekl ekt
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ol acak kekil d&°teats abrilra naméeak t p2ar.- a, i ki yan yg¢ézey
czertoplam 4 adet par-adan olukmaktader. G°vde g
bir bi-imde tasarl anmék olup ara- el ektAroani J i i
kuyruJwuwdewe 16 mm - dippémadrau yklaar blman] kaebonnfigek bora,l u p

titrekiminin azaltéelmasé i-in g°vdeye PLA mal zen
géevenlijini sajlamak ve el ektroni k kaymnmulaned € prob
hareket y¢zeylerini kontr ol edem fsiebero bnon wmuwmni
ge-erek g°vdeye ul akmaktadeér . Mot or a-éséndan do
momenti dengelemek i-in y¢ksek taodéma lsevVvéetmimkev
yé¢zey alané genik tutul mndaurger BEkhat Imuk,aveaemakir
i -1, mm -aplferltarbokul |l anél arak desteklenmik Vv
Kanattaki hava akéekéné boz mameek seivo motorlakk servat - é k| a
mot or yuvalaré sayesi ndneotkarn audzaa tgrham ¢kl arblko, | asre@ vios e

g°vdeye ul akt ér él mékteéer . Y ¢ k berakma mekani zma
mer kezinin bozulmamasé igeheadglerkelki Imke keearn Inex tdi
kull aneéel acak ol amyrm&t orajyawna€£é,pak - as e, kuyruk

mekani zmasé vV e ser®loA modaloze meuviadlalre&énél ar ak 3 I

sreti Il mi ktir.

36,00

61,00

76,00 2500

58,00
5,00
N A

e

38,00

k e k3i duyruk-G°® vde Tutuc kekil 4: Motor




Agirhik Merkezi
kekil 6: Kuyru kekiKHA :Genel Boyu

kekil 8: G°vde Ana F

2.3 Aerodinamik, Stabilite ve Kontrol ¥zellikler
Kanat profili segéemikylipel g &em g-mddkaKdimptrpafli é] é nda
anal i zi XFLR5 progrmente kan d lainZ | s dddag dysatrpaer Likktei kri |

Profile ai t irtifa kaybé a-éesme, kkaalsdagyréensad , k artosneeyné s €
kal déatnkaaykagegiekat sayéséna oraneé gi bi dejerlerin
deji ki mimi knhéKealneant pr ofi Il inin ger eaklyi; ktisdealfé e@aiyréee ,s a |
d¢kKek snmewyeklsahip ol madeé] eriime d¢ .- &jn&nn sstag blialn ma-su
i -in dwdedlkrCne sahip ol masé kanat profil se-imin
Yapél an incelemeler sonucuwundya, kMidk1l 4 ak@&mat kpat cfai
ol makl a birl i kme kiatks,ky ésg&rniak Iderayle ibp karat prodilisi@  n e

kull anél maséna karar veril mi ktir.
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kekil 9: XFLR5 kanat anal.
Kanat profil se-iminin yapél masénén ardéndan teé

edimi Kkt XFLR5 pr ot agne ksuilklgdi®é mds sabit hézda yapeé
sonucunda0,29m?k anat al anéna hgahaimpg | é2 kdaenraetc e¢ asar é méneén

kuvvetini smjldtag®n &l igPkegkhinlug? @ dré axit li

keki HetOom -Kan@@s&kéma Grafiliji

Yapél an arakteérmalar ve motor ¢reticisinin sundtu

gerekli itkiyi sajlayacajé °ng°r¢lmgk ve deneyl e
Aracén kawmbdbktertiestijini i enlciell ietmee ka naliinz i X FyLaRpE Isatr
vanal ol mak ¢zere 5 adet u-uk modu incelenmicktir.
ol ukt uroll dakging, dutch roll ve spiral i se yanal modl ar éyr@lcakt ur

inceleme yapél ér kernanioadrl éarven pEermigyrokttl éarr.é tddaab | doi k4

gesterildiji gibi pozitif dejere sahip olan spir
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ol duju g°r ¢l mektedir. Spiraala mod,- |aakei ti -k an &Ktalrar

ardée edil ebilecek bir zmesdbnolkup KHAp@akan kamalil é u-
anl akél mekteéer . KHAGya yeterli manevra kabiliyet
d¢meni ve kanat - ekdlaare nu -y etye satl laenréi  yashgannuéc uonl daar auk
belirl enmiktir.
Modlar ¥zdej er Periyot S°n¢gm O

Késa P -4.922 N3.716i 09s 0,798
Boylamsal

Phugoid .

Mod J -0.02669 N 0.8124i 7,75s 0.037

Boylamsal

Dutch Roll -1.954 N 5.759i 1,033 s 0.345

Roll
Yanal Mod ) -22.74 -

Damping 1

Spiral Yanal 0.4741 Kar ar s é -

Tablo4:KHA Stabi$onwe- |lAmraé i z
24.G°rev Mekanizmasé Si st emi

G°rev mekanizmasé, g°rev esnasenidmi aetalciélne mg§ mmea d ié
stabil Uu-ukKunu bozZmamasédengen maejf kekénin bil ek
konumlandér el mékt eéer . Gorepwr emskdni zcknnas eaknl deadiérk
U-ukKunun 1. turunda topun béakkttdanm&imleak ey enélkze@&r e
koordinatl aréné belirler. Buwadehkaal denaestét iajkit i f e
KHA, g°rev wrwwmuwrmyn 12. tturda hedef ol arak taneéml
geldijinde g°revémekBwnp z mawstécan ak &@8xkak, MG90S serv
d°ner ek opau ét @eran Tkapaj &én a-€él maséyla birlikte KFE

olarak tanéemladéejé kérméezé b°lgeye topu beraker

sonra, topu tutan kapak servo motor yardéméyla kapaner.

bu unan 2. topu da g°rev u-ukKkunun 1. turunda hede
yukaréeda belirtilen -alékma prensibi doj rwul t usul
mekani zmasénén -al ékma prensi bi det.a2y. 166 ntuansaarraél ne
bakl ék alténda g°steril miktir.

10



14,00

-,‘ Ust Parca
MG90S Servo Motor

1100 200
]
|

j’ Alt Parga

£
1 \o
%

kekil:l @Q°rev Mekani zmakéKE rMekani zmasé Boyu

2.5 Elektrik El ektromilé& Kontr ol ve G¢- Siste
Servo Motor

> Ara-ta servo motor se-i mi yapél erken da
sajl ayabil ecekmagtiorn eolbmas &srea vbi kkat edi l
dojruldauSawdr Pro MG90S servo motor kul

meta | diklilere sahip olmasé servo motor

zorl anmaya karké daha dayaneéek]| & eéebki r5S5Wapé

keki ISenb o - _ ;

Motor gerilimdel8R&df/lcanx é-kal ékma torkuna sahip
entegrasyon kolayléejé sajlayan mini mal boyut ve
U-uk Kontrol Kart é

Ara-ta Pixhawk 4 u-uk kKehi ki kkat baé@o

desteji, yé¢ksek performansé ve i -inde

barometre sens®°rleri destejinden dol a

se-i |l miktir. Pi xhawk 4 wu-uk kontrol
keki U-1L4&: Kcdagtém panosu,; czerinde bulunan 8d6den
Karte ol masé, maksimum akém algélama deje
dejerlerini karkelayabilecek seviyede ol masé, g¢

maksimum girik voltajkEaeanénw wdrhd wé&ramn el ektro

i -erisindeki yer dajél é&ménda iyoliidluk - @P & oil lagZ | ©ku s a

karté arasénda bilgi aleéekxveriki yapél maktadeéer.
GPS

GPS ol arak Pixhawk 4'¢n beralbywminde ge
-al ékxabil en Hol Ne®M&ON PGSR aMbads !l ¢ kul l an

Mod¢l ¢n y¢ksek navigasyon haspumsdga yetine

bul undur ma sédéénke k aka@jnamd andér él acaj énd:

k e k b:IGPSL hafif ve dayanékl eeokmasé oG8 ksa+i mi nde
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Telemetri

Tel emetri olarak V5 Radyo Telemetrisi k
veri ci gésceéene ve 433 MHz veri cy¢kadar ek ansé
kontrol alané sajlamaktader. Kull andeéej ém
ve yer istasyonumu z Mi ssi on Pl aner il e uyuml u
= se-memi zdeki ©°nemli etkenlerdendir.
k e kib:|
Telemetri

Motor

Aracén kalkeké ve U-UKU Séradnesigea yeter

_____

KHA' nén vyapteée] &ibihameket s ez¢ilemmasénda ar

-MOTOIR|

920 kV1050 it ki deji kimlerini karkél ayabil mesinden
model i kull anél méxkt ér . Mot or czerinde
bakéeldéejenda APClilxi7l peKKMANie- ise-genr ekl i

| edilebi | diji saptanmécxkteéer . Kull anél an moto
kekil 1 Oolup buna uygun elektronik héz kontrolcyg
El ektroni k Héez Kontrol c¢sye

5. Yukaréda da belirtildij]ugbbsl emod yir

.. yapabilecek kapasitede ol maséndan do
ng ﬁnsnnrﬁ . _
) "o 80 A el ektronik hez kontrol cg¢sye kul
" - — kontrolc¢gseg devamlé ol arak 8O0A, 10 s
kekil 18: EI ¢« ¢
akémrebil mektedir. Ayr éca ktagle b oy
Kontrolc
sajlamasé se-imimizde et kild] ol mukt ur

Batarya

Yapél an arvahkesaplamalarineticesinde ar acé yakl akeée
olarak 8 dakikau - uk s ¢r esdi 9 ajgleaysekngrlik t ¢ r

bilekenlerin i htakyéam@&]duwmydwbjid dy §ti erl-ii
5000mAh 4S 14.8V 30C Li-Po bat arya kAiy rhaam é | mé

kekil 19: KHA'nén tasareéemsal boyutl aréna uygl

ol muktur.

Sigorta-Ak ém Kesi ci

Ar a- i -inde ge¢venligi sajl amak i-in
be-ak sigorta ve otomatik akem kesi

el ektroni k hlkewl Ikeomé&lrdodjcémnsd,an dol ayeée

amper ol artmk se-il miKk
kekil keki l P
Bée- a Ak én
Sigorta kesici
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Kumanda-Al éc é
Ara-ta 10 kanal deFSKé&Xi ke maahiap vl )

kumandayl a uyuml u o l-iaAk &K alagd e« ¢
kull anéel maktadeér. 6 kanal denste] i
fazla menzile sahiptir. Kumandanéi

yé¢ksek al écé hassasiyetine sahip o

Kumanda model i se-memi zin °nermMimandadalPEM | er i nd
ve PWM veri bajlanteée . Agk€taharkialmnbodadde kliaajdle®&nt é
kopmaseané Mfallaaf e modu il e g¢venli k sajlanmaktadeéer .
Soket
Y L El ektronik sistemlerimizde XT6 (
;, : , \l;n S¢rekli olarak 60 amper, anl ék
'. ' ® ® akem takeéyabilen bu soketleri 1
" _ yecksek alkam btagH @yt éRoapilledlda v e Li
kekil 2 kekil kull anél abilir ipolewveadayame kylaén eéd és
Soket Banana Soket At AW A
kapl amaya sahklpe kotlrnmoarsiékd émé z kon
ve motor arasénda 3.5 mm banana soketler kull ane
aparaté gyawneékaukinldeneémé engell emektedir.
AWG Kablo
Ara-ta bulunan g¢- dajétém panosu il e be
ve motor araséndbAMMGkiblakubhapséhbmdrt ér . B ¢
g¢- dajétém panosu ar asénadealkR AWkallol ant ey é
kull anél mékt grée.n AWG ck &ablealid mesinin nede
kekil 2¢akéem dejerlerini karkéelayabilecek kapasi
Kablo BEC
Ara-ta kullanélan el ektroni k ,bkleazonik ont r ol
hez kogtirhnoelingsvye ayréca g°rev bilgisayar é
Kull anéel an model Helsh ydwirng SUBE&G I3 A -2 Kk é K
Kekil 2qup hafifliji, mi ni mal boyutl aré ve met
' elektromany et i k par azig¢tde Cenregnellil e9ebil mesi b
se-iminde etkild@ ol muktur .
G°rev Bilgisayare
Ara-ta g°rev bilgisayaré ol arak Raspber

Ol duk-a hafif bir yapetdabormmsa, al dgés

sebebiyle segmentindekid i | er mi ni bil gi sayarl ara g°©
destefji sajl amaseé, hezl & CPU ve GPU des
'y°netimi il e éeésénmaya karkée dayaneéekl é
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bilgisayar e n t erci h edi |l mesinde °nemli.i r ol oynaméxt eéer
Kamera
Ara-ta kamera olarak Raspberry Pi Kame

Kamer ada bul unan goer¢nts@ayeaslignedleay &k s ¢

o
a

S
-

hassasiyetl. vi deo -eki mi yapél abil mek
@"‘ kol ayl ekla entegre edilebil mektedir
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U-ukun yapél masé i -iymzRil ma&wkkua uUAmdikgiulrot Yer Ks
ol ar ak Mi ssi on Pl anner kull anél mékt ér . Mi ssi on
sajl adéktan sonra Plan sekm&sali ke &@nnvigk rneavn e lz ionid t
sadece komut olarak g° r ev neo &t akb MiaptEiliman deneme u-uklarénd:

veriler sonucunda g © r eaw eéy2amefe,irtifai se 50 metreye d¢gzeltil mi K1

keki Mr B &%r egv zi mi

2.6 Hedef Tespitve Tané ma Si st e mi

KHA ¢zerine yerlexktirilenOkam@VY alkghth ¢, mHamani gkul,
yazé |l pnogram sayesinde kamer admme rail nédnea nk égrimmé;znét,¢; ok
yakl akék 3 metr e edehiimdké - b né glichtdes@®&k 4 malyagmu | anméxkt er
KI' k obmen&d&n al énan g°r ¢ntdgojkraur elsii dairgyd dekpit Indee d a
edebilmeki -d r ¢ nt ¢ k arwt€dlor()gneteduiiec®é& OR_BGR2 GRAY ayarl a
grilektirmemék¢l&defiTegspgul ame T andaineg daRa doog rtempit &
edebil mek i-in keskin ,bhiaf i fotbhajl mnfektragnteqn ék ades
czerinde nhhakt aAdleegrnamt g° rkegar e sibuliazreér ki Inadket ¥ ma i1 K |

Gaussian Elimination y ° nk wlInmé aBon 8ayede al énan g°r bunltain elkdl me&giér

hale getirilir. Bu akamaya kadar g°r¢nt ¢ karesi iszerinde
edebilmek i - i n gklarr¢enstign i hazér hale getirir. Hazér he
daire tespitd.i i-in openCV i-erisindeki Hough Ci
tespit edilir. Son akama oheadeaftk daispeniuel dikeein| bk

bir dairenin olup &) madea&jkéd epitedlicalhedefic®®an daieesin

konumu tespit edilir.
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