INSANSIZ HAVA TASITLARI ICIN UCUS SIMULASYONU TASARIMI
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ABSTRACT

Unmanned air vehicles supply many adventages 1o
manned air vehicles by their easyness to obsain or
their costs while operating. The fust devoiopment of
electronic and computer systems day by day has
alse increased usage of these kinds of vehicles in
the missions that can be dangeraus for the human
beings. Today, model aircraft are mostly used for
determining and watch the military or civilion
targets to be bombed during manocuvres.
Electronic cominication is another area that model
aircraft can be used.

In this study with the help of saftware, the aititute,
velocity, climb rate and artificial horizon of the
model aircrafi is simulated and so can be seen at
the computed screen.

1. GIRiS

Insansiz hava araglaninin gerek edinilmesi gerckse
igletme maliyetleri nedeniyle insanh ugaklara gore,
bazi avantajlar safilamast ve bunun yamswa
elektronik ve bilgisayar sistemlerinin geligtirilmesi
ile insanlar igin riskli olabilecek baz gbrevlerde
kullamim glin gegtikee artmaktadir. Gintimizde bu
ucaklar askeri/sivil kegif-gbzetleme, askeri hedef,
elektronik haberlesme dallarnda ve baz degisik
alanlarda kullamilmaktadwlar [1,2).

Bu ¢alismada gerceklegtirilen program yazihmi ile
bir insansiz hava aracinin gizilen bir rotay: takip
ederken ghsterge sistemlerinin caligma durumlen
gbzlenebilmekiedir.

Degisik ebat ve menzilleri igeren insansiz hava
tagtlan ve aviyoniklerinden olusan sistemler,
ihtivag duyulabilecek her tiirl kesif, gdzetleme ve
istihbarat bilgilerini gergek zamanii olarak yer
kontro! istasyonuna aktarabilmektedirler.

Insansiz hava tasitlan, bilgisayar destekli kontrol
sisternleri, gérev planlamast, ugus yolu, hedefleri
gosteren bilgisayar destekli harita sistemi ve
gorimtll dnitelerinden olusur [3.4).

Bu tdr sistemler modiler yapilanindan dolayr ¢ok
kisa siire igerisinde demonte edilip istenilen yere
tasinmakta ve kisa bir sfirede kurulup goreve
hazirlanmaktadrr (Sekil 1).

Genel olarak bir insansiz hava aracinda
bulunabilecek teknik dzellikler;

-Elektro-optikal ve infrared sensdrier

-Spesifik hedefleri odaklama kabiliyeti
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-Gece ve glindliz bir ¢gok hava sartinda wzun sOre
oldukg¢a yiiksek irtifada ugabilme kabiliyeti

~-Dijital CCD kameralar

-Gercek zamanls olarak veri hattr (data link)

-Boyiik cografik bdigelerin resimlerinin saglanmas:
insansiz hava tagitlar1 da gergek hava tagtlanimin
tabi oldugu aerodinamik Kkurallara tabidirler ve
onlarda yergekimine kargi durmak zorundadirlar.
Insansiz hava araglarina ait izilecek olan bir gérev
haritast onun henilz ugmaya baglamadan 8nce hangi
haritay1 takip edecegini belilemek agisindan
onemlidir. Aynca belitmis olduffumuz ugus
gostergeleri sayesinde aracm yapaca@ hareketleri
deperlendirerek belirtmig oldufnmuz rotanin uygun
olup oimadigina karar verilebilir [5,6].

Sekil 1 Bir insansiz Hava Aract

2. UCUS SIMULASYONU

Bir gorev haritas olugturmak igin, gergeklestirilen
program iki formdan olugmakedir. Oncelikle ‘Ugus
Planlayicisuun’ bﬁulunclu@u ilk forin
gOrimtllenmektedir. .- Bn formda ugusy
planlayabilecegimiz “grdfik- fizerinde fare nereye
tiklarsa: 0:0 noktasinden baglamak suretiyle
istenilen noktalardan aracin gegmesi saglanabilir.
Bu arada, planlaytci grafiin hemen altinda, farenin
o an hangi nokta Ozerinde olduffu ekranda
goriilebilmektedir. Aracin  gitmesini istedigimiz
noktalara fareyi tklayarak, bu nokialarin Xy
koordinatlan hafizaya yliklénmektedir. Ayrica form
gzerinde bulunan ‘Rotayr Degigtir' butenu
sayesinde istenirse hafizada bulunan Xy
koordinatlart silinerek. planlayici 0:0 noktasina geri
donecektir (Sekil 2).

Istenilen baska bir ugus rotast yeniden
dozenlenebilmektedir. Ayrica y-koordinatinda (yani
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Insansiz hava tagim ugus simdlasyonu igin hazirlanan program akis diyagrami
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Sekil 2 Ugug Planlayicis: Formu
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yikkseklik) belirlenen noktalarn  sifinn  altma
ditgmesi durumunda ‘aracin bu rota ile yere
cakilacagmr’ belirten bir ikaz gelecek. rotay
degistirmenizi isteyecektir.

Aracin gitmesini istedigimiz rotay: gizdikten sonra
‘Ugusu  Baglat> butonuns  basinea;  ugug
planlayicisiin  bulundufin  form kapanip yerine
Ugus Simillasyonumum gergeklestifi form ekrana
gelecektir. Bu form f{izerinde daha Onceden
belirlenen rotayr aracin takip etmesi igin iki adet
birbirini  izleyen zamanlayier  kullamilmugtir,
Bunlardan ilki ile belli arahklarla hafizadan x:y
bilgilerini okuyarak ekranda gidilecek yolun
¢izilmesi saflanmaktadir, lkinci zamanlayior ise
gizilen yolun hemen arkasmdan arecin bu yolu
takip edilmesi saglanmigtir ($ekil 3).

Ayrica bu rota bilgileri ile insansiz hava aracina
gbre ayarlanmms olan ugak gostergeleri aracmn
hareketlerine bagh olarak durum degistireceklerdir.
Bu gfstergeler; aracin o andaki yerden yiksekliini
{metre olarak), iz (km/saat olarak), timnamsg
oramim  (ylikselis ve inislerdeki metre/dakikalik
defigim) ve en son olarak da suni ufuk (aracin bir
onceki durumuna bafh olarak agisal degigimi)
ghsterimi  saplanmaktadir, Aym  zamanda
gbstergelerin bu defigimi text modunda her an
ghrintlilenmektedir, Efer cizilen ugus rotasim
deistirip bagka bir ugug perceklestirmek istersek
‘Ugus Iptal’ butonuna basarak ‘Ucus Planlayicisi®
formuna geri donebiliriz, ve burada yeni bir rota
gizebiliriz. Yeniden ugusu baglat butonuna basarak
yeni ugusumuzu gergeklestirebiliriz,
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Sekil 3 Ugus Simfilasyonunun Yapildif Form

Hafizaya ylkledigimiz ugus koordinatlarinin
bitmesi durumunda, bize yeni bir rota
¢izme imkam saBlamaktadir (8,9,10].

3. SONUC

Bu ¢aligmada bir insansiz hava aracmin ugug girev
haritasimin 8nceden olugnrulup buna bajih olarak
ugu$ swrasmda olugabilecek bir aksak(if Snceden
belirleme avantajmi elde etmis bulunmaktayrz,
Glintimtzde film endiistrisi dahil askeri/sivil bir ok
alanda olabilecek gorevlerde insansiz hava araglan
kullaniimaktadir.

Insansiz hava araglarinm kullanmn agisindan pek
¢ok avantajimn olmasmna kargithk en blylk
dezavantaji ugus swasmda olugabilecek hatalart arag
iginde aminda  diizeftecek bir  operatbriin
bulunmamasidir.

Yapilan ¢ahigmada araem ylikseklik, hiz, trmanig
orant ve havadaki durumu, ¢izilen bir rotaya gbre
gosterge sistemleri yardimi ile gorlntiilenmesi
simille edilmigtir. Simillasyon Delphi programiama
dili kullamlarak gergeklestirilmigtir.
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