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Ozet

Insansiz hava araglart bir  pilot tarafindan
kumanda edilmeyip uydular vasitasi ile ya da yer istasyonu
aracthig ile kontrol edilebilen araglardir. GPS ve goriintii
isleme sistemlerinin gelismesi ile uydu ve yer istasyonlarinin
yaninda bu araglara izleyecegi yolun koordinatlary yiiklenerek
aracin GPS ile belirledigi ve hafizasina yiiklenen pozisyon
verileri ile karsilastirarak gorevini yerine getirdikten sonra
kalktigi yere donebilmesi saglanabilmektedir. Bu c¢alismada,
Bilkopter' 'de kullamilan ivme, pusula, gyro, barometre ve
ultrasonik sensorlerden gelen bilgiler ile GPS’ten gelen
koordinat bilgilerinin GPRS modiilii ile internet yardumiyla
uzaktan izlenmesi gerceklenmistir. Calismanmin genel amaci
Bilkopter’in koordinat bilgisinin elde edilmesi ve tiim sensor
bilgilerinin islenmesi olarak ozetlenebilir. Gelistirilen bu
sistem ile dengeli ucug kontrolii icin Bilkopter'in donanim
sistemine degerli bir destek saglanmustir. Uygulamada ST
firmasimin  diriinii olan  STM32F407VG ~ ARM  mikro
denetleyicisi ve TELIT EZ10 Gm862 modem kullanilmigtir.

Abstract

Unmanned aerial vehicles are the vehicles that are not
controlled by a pilot but are directed through satellites or a
ground station via controllable devices. With the development
of GPS and image processing systems, in addition to the
satellites and ground stations, aerial vehicles's performing
the desired route and returning to home can be achieved by
means of comparing with GPS data and pre-loaded data of
desired path's coordinates. In this study, remote monitoring of
the information from acceleration, compass, gyro,
barometer and ultrasonic sensors, and coordinate
information from the GPS on Bilkopter is implemented via
internet using GPRS. The general purpose of the study can be
summarized as obtaining coordinates of Bilkopter and
processing data from the all sensors of it. A valuable support
for a balanced flying control is supplied to Bilkopter's
hardware system with this system.  STM32F407VG ARM
microprocessors which is produced by ST and TELIT EZ10
Gm862 modem are used in this application.

1. Giris

Gegmisten giiniimiize kadar bulundugu yerin koordinatlarini
ve gidecegi yerleri belirlemek i¢in bir¢ok yer belirleme ve
navigasyon sistemi gelistirilmistir. Teknolojik gelismelerle
birlikte Vor, Loran, Omega gibi yer istasyonlar1 kurulmus ve
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bu istasyonlar araciligiyla yer bulma islemleri daha kolay hale
gelmistir. Fakat bu sistemlerin her istegi karsilayamamasi
yiiziinden navigasyon islemlerinde yeni arayislar baslamstir.
Yeni gelistirilen sistemlerde radyo vericileri ve yiiksek
yoriingelerde dolasan, daha fazla kapsama alanina sahip olan
uydular  kullamlmaktadir. Uydular bulunulan noktay:
belirleyebilmek icin referans noktas: olarak kabul edilmekte,
iic boyutlu konumlamanin yapilmas: i¢in noktanin uydulara
olan mesafeleri 6l¢iilmektedir [1].

GPS, uydu sinyallerini kullanarak herhangi bir yer veya
zamanda, her tiir kosulda, anlik ve siirekli konum/zaman
bilgilerini belirlemeye olanak veren yiiksek dogrulukta kiiresel
konum belirleme ve navigasyon sistemidir. Gelismis mobil
iletisim sistemlerinin yardim ile belirlenen GPS konum ve
zaman bilgileri, uzaktaki merkezlere kablosuz olarak
iletilebilmektedir. Giiniimiizde bu ama¢ icin kullanilan
sistemlerden en yaygini GSM tabanli GPRS teknolojisidir.

Bu bildiride, Bilkopter de kullanilan muhtelif (ivme, pusula,
gyro, barometre ve ultrasonik) sensorlerden gelen bilgiler ile
GPS’ten modiiliinden elde edile koordinat bilgilerinin GPRS
modiilii ile internet {iizerinden uzaktan izlenmesi amagh
gerceklenmis sistem anlatilmistir. Gelistirilen bu sistem ile
dengeli ucus kontrolii i¢in Bilkopter'in donanim sistemine
degerli bir destek saglanmistir.

2. Bilkopter

Bilecik Seyh Edebali Universitesi (BSEU) Bilgisayar
Miihendisligi tarafindan Bilkopter'in ¢alismalarina 2011
yilinda baslanmig ve prototipi 2012 Mayis ayinda bitirilmistir.
Bilkopter’in su anki kontrolii RF kumanda ile yapilmaktadir.
Bilkopter’in otonom kontrol 6zellikleri i¢in ¢alismalar devam
etmektedir [2].

Bilkopter havada dengeli ve sabit bir sekilde durabilmesi igin
simetrik bir yapida tasarlanmustir (Bknz. Sekil 1). Bilkopter'in
prototipinin ortasinda RF alicisi, harekette kararli olmasini
saglayabilmek i¢in elektronik kontrol devreleri, sensorler ve
Bilkopter {iizerinde bulunan 4 adet motoru siirmek igin
motorlar ile merkez arasinda 4 adet ESC (Electronic Speed
Controller) bulunmaktadir.

Bilkopter’in havalanmasi, aktif manevralar yapabilmesi ve
sabit durumda kalabilmesi icin 9 kanalli RF alic1 verici
kullanilmustir. Bilkopter'de alt ve iist pervaneler ile sol ve sag
pervaneler birbirlerine ters yonde olacak sekilde saat yoniinde
ve saat yoniintin tersinde donmektedirler ( Bknz. Sekil 2). Bu
sayede pervanelerin donerek olusturdugu donme kuvveti
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dengelenmis olacaktir. Her bir motorun hizi iizerinde
degisiklik yapilarak aracin istenilen yone hareket etmesi ya da
belirlenen konumda sabit kalmasi saglanabilmektedir.

2

Sekil 2: Doniis yonleri

3. Materyal ve Yontem

Yapilan uygulamada Telit EzZ10 Gm862 Modem, ARM mikro
denetleyicisi, Php veri tabani, Python programlama dili, Shell
ve Keil Derleyicileri ve Rsterm programi kullanilmistir.

3.1. Telit Ez10 Gm862 Modem Ozellikleri

Modemin genel goriintimii Sekil 3'de verilmis olup
ozellikleri [3]'den agagida dzetlenmisgtir.

3.1.1. Genel ozellikleri

41/ 0: Genel amagh 1/ O veya I>’C Veri Yolu
RS-232 haberlesme i¢in D-tipi 9 pin bulunur

Baud Rate hiz1 300 bps’ den 115.200 bps’ e kadar
Autobanding hiz1 2400 bps’ den 38.400 bps’ e kadar
4 pin ile gii¢ konnektorii

Giris giicii =9-24 VDC @ 1A max

GSM 07.05, 07.07 ve tescilli Telit AT komutlar ile
kontrol

Calisma Voltaji Araligi: 9 - 24 VDC

AT komutlar1 ile TCP/IP stack ve GPS mesajlarina
erisim

- Dahili Python Derleyicisi

T e

J

J

3.1.2. GPS ozellikleri
- Calisma akimi: 75 mA, Anten i¢in 20 mA de dahil
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—  Dahili tepki i¢in 159 dBm’ e Kadar yiiksek
hassasiyet

- Dogruluk 2,5 m

—  Diisiik sinyal seviyelerinde son derece hizli TTFF

— GPS igerisinde hazir AT komutlar: vardir

- Diisiik gii¢ tiketimi

3.1.3. GPRS ozellikleri

= GPRS Smf 8 [EZ10-GPRS]

—  GPRS CLASS 10 [EZ10-PCS Opsiyon PYG ile]
— B simifi Hareket istasyonu

—  Paket Yayin Kontrol Kanali (PBCCh) Destegi

3.1.4.Diger Ozellikler

- Python komut yorumlayicisi modiilii dogrudan

Python dilinde yazilan uygulama kodunu caligtirir.

= Kullanicr Scriptleri igin hafizadan yaklagik 3Mb ve
Python programinin kullanimi i¢in de 1.5 MB RAM
kullanilabilir.

)

=
@Ps ‘-\_J‘ \=T/GsM

Sekil 3: Telit EzZ10 Gm862 Modem [3]

3.2. GPS (Global Positioning System)

GPS (Global Positioning System), 1970’ li yillarda A.B.D.
Savunma Bakanhg tarafindan gelistirilmeye baslanan bir
sistemdir. Kisacasi diinyanin her neresinde olursaniz olun, bu
sistem yardimiyla bulundugunuz noktanin hangi enlem,
boylam ve yiikseklik degerlerine sahip oldugunu kolayca
belirleyebilirsiniz [4] .

GPS yani kiiresel konumlama sistemi 21’ i kullanimda 3’
yedekte olmak iizere toplam 24 uydudan olusmaktadir. Siirekli
kodlanmus bilgi ileten bir ag ve uydu tabanli radyo navigasyon
sistemidir. Diinya iizerindeki bir noktanin nerede oldugu
bilgisini uydularin o noktaya olan uzakliklarinin 6l¢iimii ile
bulunabilmektedir [5] .

GPS alicisi, iki boyutlu konumlama (enlem, boylam) ve aracin
yer degistirmesinin hesabini yapabilmesi icin en az ti¢ uyduya
kilitlenmelidir. Dort veya daha fazla uydunun gozlenmesiyle
ic boyutlu konumlama (enlem, boylam, yiikseklik) elde
edilebilir. GPS alicis1 sadece havada bulunan sinyali
islediginden uydulara veya baska her hangi bir yere sinyal
gondermez [5].

3.3. GSM (Global System for Mobile Communications)

GSM giiniimiizde diinyada en ¢ok kullanilan mobil telefon
sistemidir. GSM sistemi 1982 senesinde CEPT tarafindan
hayata gecirilmistir. 1989 senesinde ETSI'nin kurulmasini
takiben ¢aligmalar sonucu- 1992 senesinde ilk GSM sebekesi
faaliyete gegirilmistir .
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3.4. GPRS (General Packet Radio Service)

GPRS yer ve zaman kisitlamasi1 olmaksizin kullanicilarinin e-
postalarina, internete, dosyalarina, fakslarina ve diger verilere
erisebilmeleri igin kullanilan bir gezgin haberlesme
yontemidir.

GPRS, GSM mobil istasyonlarinda kullanmak i¢in bir
paket radyo erisimi ve GSM altyapisinda paket
baglagsmali yonlendirme ozelligi saglayan bir veri
servisidir. GPRS fikri ilk olarak 1992’de ortaya
cikmigtir. 2000 yili itibariyle de uygulamalarina
baslanmigtir.  Veri hizi 115 kbit/sn” ye kadar
cikabilmektedir. GPRS aym radyo kaynagimi bir¢ok
kullanicinin kullanmasina izin verir, ticretlendirmesi baglanti
stiresine gore degil, transfer edilen veri miktarina bagl olarak
yapulir [6]. Kisaca GPRS, GSM sistemine paket baglasmasini
getirir diyebiliriz.

3.5. STM32F407VG ARM Mikrodenetleyicisi

ST firmasinin heniiz satisa sundugu STM32F4 Discovery kiti
bu ¢alismada kullanilan merkezi islemlerin gerceklesmesini
saglayan cok hizli bir ARM modiilidiir. Kit iizerinde ARM
Cortex M4 tabanli 168 MHz’lik bir mikro denetleyici bulunur.
Cortex M4  mimarisi  standart —mikro  denetleyici
uygulamalarinin yan sira DSP fonksiyonlarmi da iginde
barindiran bir mimaridir. ARM’in Cortex M3 ¢ekirdeginde
sadece mikro denetleyici uygulamalar1 esas alinmis olmasina
ragmen. M4 cekirdeginde M3'e iglevlerine ilaveten bir FPU
bulunmaktadir[7]. Bunun yaninda ileride sayacagimiz bir¢ok
ekstra oOzellik de kit ile beraber gelen mikro denetleyici
icerisinde bulunmaktadir.

3.5.1. Stm32f4 Discovery Kiti Donanimi[7]
= 32-bit ARM Cortex-M4F  ¢ekirdegine sahip
STM32F407VGT6 mikro denetleyicisi, 1 MB Flash
ve 192 KB RAM
Dahili ST-LINK/V2 JTAG Debugger
USB veya harici kaynaktan dogrudan 5V ile
caligabilme
3V ve 5V luk ¢ikis pinleri
3-eksen dijital ivme 6lcer (LIS302DL)
Omni-directional mikrofon (MP45DT02)
D sinif1 yiikseltecli ses siiriicii ¢ipi(CS43L.22)
Sekiz adet LED:
- LD1
icin)
- 3v3 power on/off LEDi
—  Dort adet kullanici LEDi, LD3 (turuncu),
LD4 (yesil), LD5 (kirmizi) ve LD6 (mavi)
— 2 adet USB OTG LEDi, LD7 (yesil) ve
LDS8 (kirmizi)
—  Bir adet Reset ve bir adet kullanici tanimli buton
—  USB OTG i¢in mikro-AB konnektor.
100 pin’ in tamamini kullanabilmeye imkan
tantyan cikislar.

J

J

B I I |

(kirmizi/yesil)(USB  haberlesmesi
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3.6. Python Programlama Dili?

Python 1990 yilindan bu yana biiyiik bir topluluk tarafindan
acik kaynakli olarak gelistirilen kivrak ve dinamik bir dildir.
S6z diziminin sade olmasi, anlasilabilirligi, kolay 6grenilmesi
ve program gelistirme siirecinin hizli olmasi ile taninmaktadir.
Python dili Windows, Linux ve Mac Os X gibi pek ¢ok farkli
isletim sisteminde caligabilmektedir. Herhangi bir platformda
gelistirilen bir Python uygulamasi, iizerinde yapilacak kiigiik
degisikliklerle baska platformlarda da ¢alisabilmektedir.

Python programlama dili, C ve C++ gibi daha yerlesik dillere
gore ¢cok uzun bir gegmise sahip degildir. Fakat Pyhton dili bu
programlama dillerine gore daha kolaydir ve bir programin
gelistirme siirecini bir hayli kisalar. Ustelik bu dili kullanmak
icin ayr bir derleyiciye de ihtiya¢ duyulmaz. Ayrica bu dilde
yazilan kodlar bagka dillere gore daha okunaklidir.

Python Derleyici Cesitleri;
- ActivePython,
- PyPE,
- Python IDE,
- WxPython,
- Eclipse,
- Python Shell.

Bu calismada kullaniciya isletim sistemi (gekirdek) ile
iletisim kurabilmesi i¢in kullanacagi ara yiizii saglayan Shell
derleyicisi kullamlmistir. Shell” e komutlar1 komut satirindan
yazabildigimiz gibi kendi yazdigimiz bir dosyadan da
cekebiliriz.

4. Uygulama

Bu galismanin amaci; BSEU Bilgisayar Miihendisligi Boliimii
tarafindan prototipi gelistirilen Bilkopter’in ugusu sirasinda
konum bilgisinin GPS ile elde edilmesi ve Bilkopter
tizerindeki sensor (ivme, pusula, Gyro, barometre ve
ultrasonik) verilerinin islenerek GPRS modiilii iizerinden
sunucu tarafinda olusturulmus veri tabanina kaydedilmesidir.
Uygulamada ST firmasinin iriini olan ARM mikro
denetleyicisi ve TELIT EZ10 Gm862 modem (Sekil 4)
kullanilmustir.

Gergeklenen uygulamada, Bilkopter tizerindeki TELIT EZ10
Gm862 modemi ve ARM mikro denetleyicisi kablolu baglanti
ile veri alig verisi yapmaktadir. Modemin icerisindeki GPS
sensoril ile konum bilgisi elde edilmekte ve GPRS modiilii
vasitasiyla da sunucuyla kablosuz haberleserek konum
bilgisini web sunucu iizerinde olusturulan veri tabanina
aktarilmaktadir.  Bilkopter iizerinde bulunan ARM mikro
denetleyicisine bagl sensorlerden sensor (ivme, pusula, Gyro,
barometre ve ultrasonik) gelen bilgilerin de veri tabanina
aktarilmasi isleminin de tamamlanmasi planlanmaktadir.

Web sunucusu iizerindeki veri tabanina veri aktarim islemi
yapildiktan sonraki asama Bilkopterin otonom ugusunu
saglayacak islemlerin/rutinlerin yapilmasidir. Yani mevcut
konum bilgisi ile referans konum bilgisinin karsilastirilarak
gerekli denetim sinyallerinin  olusturulmas: islemidir.

2 [8] den derlenmistir.
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- R ____J =
ARM GRS ]
Mikrodenetlevicisi L C # ©® 127001/bilkopter/goster.php v ok oA
1 -> 32bati / 45dogu - 23:15 02.05.2012
56 -> 14 32tclsimE / 92 S4telsimW -
57 -> 14.32clE / 92.54tcIW -
58 -= 14 324[E / 92 54dW - |
81 -> 14 32aaaFaaa / 92 54aaaWaaa -
| 82 -> 14.32a2aFaaa / 92 S4aaaWaaa -
| 83 > 14.32a2aFaaa / 180145.121,4008 3966N,02958 4429E, 2. 4,845.0,2,89 36,0.32,0.17.020512.03 -
| 84 -> 14 32aaaFasa / 180334 0004008 4126] 4883E,3.2,680.7 =
| 85 -> 14.32aaaEaaa / 180423 000, 4008 4176, 5059E.3.0,631 8,
87 -> 181750.000,4008 4205N,02958 5233E.1
88 -> 184446.000.4008.4284,02958
89 -> 185608.000,4008.4501N,02958 5312 8.8,573.4.3.2.88,0.18,0.09,1405
90 > 121759.000.4011.3964N,02957.9088E.2.4,510.4.3.213.06,0.21.0.11,150512, 04 L
91 > 1226383154011 42
92 > 123522.696,4011 44 g =
93 > 124549 954 4011 48 12958 0730E,7.0,-40 23,0.79.0.42,150512,03 / -
94 -> 125415.000,4011.42 2057.9473E.2.2.452 8.81.0.93.0.50,150512,05 / -
95 .> 130719.000.4011.63 2058.4292E,6.4,-2 .2.34,1.26,150512,04 / -
96 -> 132250.000.4011.3408N.02057.9677E. 7 2.467.6.3,123 53.1.72.0.03,150512.04 / -
97 -> 180618.000,4008.4336N,02958.5126E.2.0.543.1,3.150.93.0.10,0.05,180512.05 / -
98 > 181219.000.4008 4476X,02958 5042F.1.2.517.1,3,21.61.0.10.0.05,180512.05 / -
99 > 182203233 4008 4276N,02958 5252E.4 0. 9.06.0.07.0.03.180512.03 / -
100 - 182430 000,4008 42 2958 5 5.08,0.28.0.15,180512,04 / -
101 -> 182547 000,4008 4378N,02958 5208E.4.0,597.3,3.126.38,0.28,0.15,180512.04 / -
102 -> 182710.000,4008.4382N,02958 5220E.4.2,579.4
103 > 184004.193,4008.0990N,02 74E.8.0,-40.
104 > 185324.000.4008.423 7N,02958 4676E,5.0,471 =
105 > 191030 000,4008 4474N 02058 5257E. 1 6.549.6.3,188.95.0.61.0.33. 1805 =
106 -> 191810 000,4008 4478N 02958 5211E.5.0.526.3.3.352.75,0.54.0.29. 120512.04 / -
107 -> 122615 897,4008 4186N,02958 4975E,2 0,-40.0,2,219.79,2 70,1 45,220512,03 / -
108 -> 060035 000,4011.3769N,02957 7919E,2 4,647.0,3,46.39,1.94,1.04,300512,05 / -

Telit EzZ10 Gm862 Modem

Veritabam

Sekil 4: Gergeklenen uygulamanin genel blok yapist

Sekil 4'de blok yapisi verilen uygulamadaki TELIT EZ10
Gm862 Modem’ in igerisinde déhili olarak bulunan GPS ile
konum belirleme ve belirlenen konumun GPRS modiilii ile
sunucuya gonderilmesi islemi Sekil 5'de resmedilmistir. Bu
sistem ile konum bilgisinin belirlenmesi ve sunucuya
gonderilmesi islemleri TELIT EZ10 Gm862 Modemi tizerine
gomiilen Python programlama dili ile gelistirilmis bir betik
(script) ile gerceklenmektedir. Bu betik oncelikle ~GPS
modilii tarafindan uydu aramasi, uydu bulunduktan sonra da
konum, yiikseklik ve zaman ile ilgili bilgilerin alinmasi i¢in
gerekli kodlar1 isletir. Sonra da modem igerisinde bulunan bir
baska modiil olan GPRS modiilii ile elde edilen koordinat
bilgilerini sunucu iizerinde tanimli bir veri tabanina kablosuz
gonderme islemleri icin gerekli kodlari isletir.

uypu -

GPS Koordinatlar

Veritabani

Veri génderimi

GPS CiHAZI

GPRS Baglantisi ogi

GPRS

Sekil 5: GPS ve GPRS’ in ¢aligma semast

Bu calismada kullanilan
kiitiiphaneleri asagida verilmistir.

betigin  kullandigi  Python
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GPS => Modemden uydu bilgilerini almak amaciyla kullanilir.
SER => Python ve dahili seri port ASCO dogrudan isleme
modiilii arasindaki ara yiiz.

MOD => Program igin gerekli bekletme islemleri icin
gereklidir.

MDM => Ag ile GPS/GPRS modem arasinda AT komutlar1
kullanilarak baglanti kurma, veri aktarma islemleri yapmak
icin kullanilir.

Python dili ile yazilan betigin cihazin igerisine gomiilmesi
islemi rsterm adli program aracilifiyla yapilmistir. Bu
program Telit cihazlar1 i¢in kullanilan bir ara yiiz programidir.
Telit tarafindan gelistirilen bu dahili ara yiiz Python betigi ve
Telit modiilii arasindaki iletisimi saglamaktadir. Sekil 6 da
rsterm terminal programi iizerinden cihazin icerisine betik
gomme islemine ait bir kesit gosterilmistir. Bu islem kisaca su
sekilde oOzetlenebilir: “Files in PC Folder” boliimii altinda
bulunan kisimda bilgisayarda bulunan betik (script) dosyalari
goziikmektedir. Buradan .py uzantili python script dosyasi
secilir. “Compile selected *py file(s)” butonuna basarak
secilen script dosyast derlenir. Derleme yapildiktan sonra
olusan *pyo uzantili Python Script output dosyasi segilir.
“Upload Selected file(s) from PC to module” butonuna
basilarak dosya cihazin icerisine yiiklenir.

4.1. Sistem Akis Semasi

Yukarida Ozetle bahsedilen betigin yaptig1 islemler asagida
tanimlandig: gibidir.

1.Adim; Telit Ez10 cihazinin baghh oldugu ARM mikro
denetleyicisi iizerinden RS232 aracihigiyla cihaza gelen
karakter "a" ise Telit cihazinin igerisinde gomiilii olarak

bulunan betik caligtirilacaktir.
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2.Adim; Betik igerinde bulunan cihaz ile ilgili islemler
yapilacaktir. Betik icerisinde yapilacak islemler cihazin
icerisinde sim kart bulunmasi veya bulunmamasi, sim kart
sifresinin dogru veya yanlis olmasi, operatoriin ayarlamalari
ve operatdr sinyalinin olup olmamasi gibi ayarlamalar
yapilmaktadir. Bu islemler yapildiktan sonra GPRS
islemlerine gecilecektir.

3.Adim; GPRS baglantilari ile ilgili islemler yapilmaktadir. Bu
islemler cihaza IP alma ve sunucuda olusturulan veri tabanina
baglanma iglemleridir.

4.Adim; Cihaz igerisinde dahili olarak bulunan GPS modiilii
izerinden konum bilgileri, yiikseklik ve zaman gibi veriler
alinmaktadir.

5.Adim; GPS modiilii iizerinden alinan veriler sunucu
tizerinde bulunan veri tabanina aktarilmaktadir.

6. Adim; 4. ve 5. adimi gerektigi kadar tekrarla

. Calismasi yukarida verilen 6 adimla dzetlenen betigin akis
diyagrami Sekil 7'de verilmistir.
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i I
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|
|
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ATHSTARTMODESCR=1.10
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Sekil 6. rsterm programindan bir kesit

5. Sonuclar ve Tartisma

Gergeklestirilen uygulamada, BILKOPTER iizerindeki farkli
sensorlerden (Gyro, ivme, Pusula, Barometre ve Ultrasonik
Sensor ) gelecek bilgilerin ve modem igerisinde dahili olarak
bulunan GPS sensoriinden gelecek koordinat bilgilerinin web
tizerinde olusturulmus bir veri tabanina aktarilmasi ve veri
tabanindaki sensorler ile ilgili bilgilerin veri tabanindan alinip
tekrar  Bilkopter iizerindeki ARM mikrodenetleyiciye
gonderilmesi amaclanmustir.

Projenin su anki asamasinda cihaz igerisindeki GPS
modiiliinden alinan koordinat, yiikseklik ve zaman ile ilgili
veriler veri tabanina kaydedilmistir [9]. Projenin ilerideki
asamalarinda Bilkopter iizerinde bulunan sensorlerdeki veriler
aliip veri tabanina gonderilecektir.
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Sekil 7: Uygulamanin akis diyagrami
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