Arazi incelemelerinde Kullamlacak Otonom Hava Ugus Modiiliiniin
Tasarimi ve Gergeklesmesi
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insansiz hava araglarinin (IHA) son derece revagta oldugu
gunimizde bu araglarin ¢alisma sistemleri arastirilarak sosyal, ticari
ve askeri alanlara uyarlanabilirligi incelenmistir.

Bu projede temel alinan nokta ise insan hayatina tehlike arz eden
bélgelerde havadan video ve fotograf cekimi yaparak gerekli
istihbaratin saglanmasi ve insan faktdriiniin sadece incelenecek
arazinin belirlenmesi olarak sinirlandiriimasidir. Boylelikle tehlikeden
uzak bir gekilde bélgeye ait gorsel istihbarat otonom bir gekilde
saglanmis olacaktir.

Otonom kontroliin saglanmasi hususunda kullanilan yontemlerden
biri kinect hareket sensérii ve lazer tarayici ile imge islemedir. Bu
yontemin birden ¢ok aracin senkronize kullanilabilmesi, kapali ve i¢
yapis! bilinmeyen ortamlarda hareket edebilmesi gibi bir cok avantaji
olmasina karsin, uzun mesafeler ve agik alanlar icin uygun
olmayiglari, sensdrlerin yaygin olarak bulunamamasi ve pahali olmasi
sebebi ile tercih edilmemistir.

Bu projenin amaci dogrultusunda tercih edilen yéntem konumun GPS
mod(li ile belirlenmesi ve telemetry sistemi ile bilgisayardan takibidir.
Hava moduluntn izlemesi gereken rota bilgisayarda bulunan harita
uzerinden durak noktalari(way points) olarak isaretlenir ve geri kalan
inis-kalkis dahil olmak Uzere tiim islevler hava modulii tarafindan
otonom gergeklestirilir.

Ayrica givenlik acisindan herhangi bir nedenden dolayi bilgisayar ile
iletisimin kopmasi durumunda sistem belirlenen rotadan sapmayarak
bir stire daha yoluna devam eder ve bu stire iginde bilgisayar ile tekrar
iletisim kurmaya calisir. Eger baglanti basarisiz olursa kullanicinin
onceden tanimlayacagi ya otomatik yere inis yada ilk ¢ikis noktasina
(home) geri dénlis yapar. Boéylelikle hava modilinin kaybolma
endisesi olmadan ucus gerceklestirilmis olur.

Atmel'in 2560 gelistirme karti baz alinarak yapilan kontrol board'u
bize harici donanimlar ekleme, var olanlari gelistirebilme gibi bir cok
avantaj saglar. Kumanda alicisindan gelen maksimum 8 kanala kadar
destekli PPM sinyalinin direk ana islemciye baglanmasi yerine ufak
harici bir islemci daha kullanilarak(ATMEL 328) ana islemci tizerinde
ekstra pinler olusturulmustur. Bu sekilde hem ana islemcinin iglem
yik azaltilmis hem de harici sensér, motor, vs. donanimlar igin ek pin
cikisi saglanmistir.

Hava modulii tizerinde yer alan kablosuz kameranin ana sisteme
baglilg %20 oraninda tutulmustur. Bu bagimlilik ise sadece 2-eksen
kamera yuvasinin(asagi-yukari ve saga-sola) hareketini saglayan iki
adet 9g servo motor ile sinirlidir. Bu motorlarin amaci kameraya,
moduliin hareket yéniintn tersine bir aci yaptirarak aracin konumu ne
olursa olsun ayni noktaya bakan stabil bir gérintl elde edilmesini
saglamaktir.

Ana sisteme bagimliigin az tutulmasinin en 6nemli avantaji ve asil
amacl ise ayni hava modiliinin ana sisteme dokunmadan birden
fazla amag igin modifiye edilebilmesidir (Omegin kamera ¢ikartilarak
yerine asansor takilabilir ve lojistik icin kullanilabilir.)

Elektronik olarak donanimsal ve yazilimsal yéniin ¢ok agir oldugu bu
projede mekanik yukiin azaltiimasi i¢in gévde ugak formu yerine
4-motorlu kopter(quadcopter) seklinde tasarlanmistir. Bu formun bize
sagladigi en énemli avantaj modiiliin bir noktada sabit durabilmesi ve
mekanik basitliktir.

Devrelerin oturacagl gévde fiber-glass ve tahtadan, motorlarin bagli
oldugu 4 adet kol ise aliminyum profilden imal edilmistir.
Fiber-glass'in saglamlik diginda bize sundugu énemli bir husus da
denemeler sonucu ortaya ¢ikan radyo sinyallerini algilamada bozucu
giris etkisinin diger malzemelere gére ¢ok daha az olmasidir.

Stabil bir kontrol icin PID kontrol ve Kalman filtresi gibi cesitli
yazilimsal filtreler kullaniimasina ragmen motor ve pervanelerden
kaynaklanan mekaniksel titresimlerin hareket sensérlerini (jiroskop ve
ivme  sensori) etkilemesini yeteri kadar engelleyemedigi
goruldugunden sensorlerin bagll oldugu devre kdselerden o-ringler
yardimiyla tutturulup gerilerek ¢ok basit ama bir o kadar da etkili bir
amortisor sistemi kurulmustur. Bdylelikle bozucu etki minimuma
indirilmigtir.
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Yapilan bu projenin konusu uzaktan kumanda ile robotun kontrolli ve
gérinti aktarmasidir.

Burada amag projenin ileride gelistirilerek, Turk askerinin zorlu
gorevlerinde  ulasamayacaklari  yerlerin  robot vasitasi ile
gbzlemlenmesidir. Ayrica ileriki zamanlarda robotun 6n kismina
robotik kol da ilave edilerek bomba imha robotu olarak da
kullanilabilmesi amaglanmaktadir.

Ornegin askerin girmesinin tehlikeli oldugu bir magara, siginak, ev
gibi yerlere askerden dnce robotun girip, ortami gézlemleyerek bilgi
aktarmasi robotumuzun yapabilecedi gorevler arasinda yer
almaktadir.

Robot zorlu arazi sartlarinda kullanilacadi icin tekerlek yerine palet
sistemi kullaniimigtir.

Mobil Cihazlar Uzerinde Goriintii isleme Tekniklerini Kullanarak
Nesne Takibinin Yapiimasi
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Beni bu proje Uzerinde calismaya tesvik eden ana fikir: mobil
cihazlarda, gérunti isleme teknikleri kullanarak nesneleri analiz
ederken ortaya cikan verileri yorumlayip asagida sayilmis olan
fonksiyonlari gerceklestirmektir.

Proje arastirmalarim sirasinda bu islemlerin bilgisayar uygulamalari
olarak gelistiriimis oldugu ancak mobil ortamda bazilarinin yeni yeni
kullanilmaya baslandigini gérdim.

Bu baglamda projemin OpenCv kitiphaneleri kullanilarak Android
isletim sistemi (izerinde gelistirimesinin 6zguin bir calisma olacagina
karar verdim.




