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DRON GESITLERI

Drone teknolojisi, son yillarda hizla gelismis ve hayatimizin bircok
alaminda yer edinmistir. Insansiz Hava Araclan (IHA), yaygin olarak
"drone" olarak adlandinlmakta ve farkl tirleriyle bircok gérevde
kKullamlmaktadir. Bu yazida, drone tlrlerinden ve genel mekanik
yapilarindan bahsedecegiz.

Drone'lar, tasarim ve kullanim amaclarnna goére cesitli tirlere aynlabilir.
Her bir tar, farkh ucus yetenekleri ve o6zelliklere sahip olup, farkl
alanlarda kullamlmaktadir.

Kuvvetli Kanath Dronelar (Multirotor Dronelar)

Multirotor dronelar, genellikle 4, 6 veya 8 motorlu olan ve her bir
motorun kendine ait bir pervane kullandig1 dronelardir. En yaygin olani
quadcopters (4 pervaneli dronelar) olup, bu tirler genellikle hobi
amach kullamimda ve hava cekimlerinde kullambir. Diger tlrler ise
hexacopter (6 pervaneli) ve octocopter (8 pervaneli) olarak bilinir.

Ozellikler:
e Manevra Kabiliyeti: Multirotor dronelar, ylksek manevra
Kabiliyetine sahiptir. Dikey olarak kalkis yapabilir, havada asili
kalabilir ve dar alanlarda kolayca hareket edebilirler.

« Karmasik Tasarim: Birden fazla motor ve pervane sistemi
gerektirdigi icin tasarimlan daha karmasiktir. Ancak bu durum,
ucus guvenligini artirabilir cinkld bir motor anzalandiginda diger
motorlar devreye girer.

e Kisa Menzil: Genellikle sabit kanathh dronelara gére daha kisa
menzillere sahiptir.

Kullanim Alanlan:
e Hava fotografciligr ve video cekimi
e GOzetleme ve denetim
e Tanm (6zellikle ilagclama ve toprak analizleri)
e Arama-kurtarma goérevleri

Y-6 Configuration
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SABIT KANAT IHA'LAR

Sabit kanatli dronlar, genellikle ugak tasanmina benzer sekilde
kanatlan sabit olan IHA’lardir. Bu tir araclar, uzun menzilli ucuslar ve
ylksek irtifada gorev yapabilme yetenegi ile bilinir.

Ozellikler:
e Yilksek Hiz ve Ucgus Siiresi: Sabit kanath dronlar, aerodinamik

yapilan sayesinde uzun slre havada kalabilir ve daha hizli
ucabilirler.

Uzun Menzil: Sabit kanath dronlar, genellikle uzun mesafeler kat
edebilir, bu da onlan kesif, gézetleme ve haritalama gibi gérevler
icin ideal hale getirir.

Daha Az Yakit Tiiketimi: Sabit kanatlar, slrekli olarak havada
kalmak icin kanatlan sayesinde kaldirma kuvveti Uretir, bu da yakit
verimliligini artinr.

Kalkis ve Inis Pisti Gereksinimi: Dinamiksel acidan tasarimlan
dikey inis ve kalkis icin yeterli 6zellige sahip olmadigi icin inis ve
kalkis anlarinda uzun birer piste ihtiyac duyarlar buda kullanimi
glclestirmekle birlikte operasyonel 6zglrligu kisitlamaktadir.

Kullanim Alanlan:

Kesif ve istihbarat toplama

Hava haritalamasi

Tarm uygulamalan (6rn. toprak analizleri ve ilaglama)
Askeri gozetleme ve hedef tespiti

Sivil arama-kurtarma goérevleri
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oT0OL VEVTOL IHA

Insansiz Hava Araclar (IHA) tirleri, tasanim ve kullanim amacina gére
farklilik gésterir. Dronlar, Sabit Kanathh IHA'lar ve STOL/VTOL IHA'lar,
bu tirler arasinda 6ne cikan seceneklerdir. Her birinin 6zellikler,
performanslan ve kullanim alanlan farklidir

1. STOL (Short Take-Off and Landing) ve VTOL (Vertical Take-Off
and Landing) IHA'lar

STOL ve VTOL, inis kalkis yeteneklerine gére simiflandinlan IHA
tirleridir. Her iki tir de sabit kanatli dronlardan farklh olarak, kisa
mesafelerde veya dikey kalkis ve inis yapabilen tasarimlar sunar.
STOL (Short Take-Off and Landing) STOL, "Kisa Kalkis ve Inis"
anlamina gelir ve bu tir IHA'lar, cok kisa mesafelerde inis yapabilen
ve kalkabilen araclardir. Ancak STOL IHA'lan, dikey kalkis yapamazlar,
dolayisiyla bir pist veya uygun bir alan gerektirir.

Ozellikler:

e Kisa Kalkis ve Inis Mesafesi: STOL ucaklan, kalkis icin uzun
pistlere ihtiyag duymadan kisa bir mesafede kalkabilir ve kisa
mesafede inis yapabilirler.

e Sabit Kanatli Yap:: STOL IHA'lan genellikle sabit kanatlidir, ancak
aerodinamik tasarnmlan sayesinde kisa mesafelerde etkili kalkis
ve inis yapabilirler.

« Yiilksek Tasima Kapasitesi: Bu IHA'lar, yiik tasima kapasiteleri ile
dikkat ceker.

Kullanim Alanlan:

e Askeri operasyonlar (6rnegin, simirll alanlarda kesif ve saldin
gorevleri)

e Acil durum miuidahale operasyonlan (kisa pistlere inis yapma
Kabiliyeti sayesinde)

e Tarim ve cevresel izleme
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VTOL (Vertical Take-Off and Landing)

VTOL, "Dikey Kalkis ve Inis" anlamina gelir ve bu tir IHA'lar, yere
paralel olarak kalkis yapabilir ve inis edebilir. Bu sayede, pist veya
herhangi bir 6zel alan gerektirmez, dikey olarak kalkis ve inis
yapabilirler.

Ozellikler:

 Dikey Kalkis ve Inis: VTOL IHA'lan, bir helikopter gibi yere dikey
olarak kalkis yapar ve inis eder. Bu 6zellik, onlan sinirli alanlarda
(binalar arasinda, ormanlik alanlarda, deniz platformlarinda vb.)
kullanmak icin ideal kilar.

e Cok Yonliililk: VTOL IHA'lar, hem sabit kanatli ucak gibi uzun
menzilli ucus yapabilir hem de helikopter gibi kisa mesafelerde
dikey kalkis ve inis gerceklestirebilir.

« Daha Karmasik Yap:: VTOL IHA'larinin tasarimi daha karmasiktir ve
genellikle motorlan, kanatlarn ve pervaneleri farkli pozisyonlarda
hareket edebilir.

Kullanim Alanlan:

Askeri kesif ve istihbarat toplama

Arama-kurtarma ve afet miidahale operasyonlan
Kentsel gbozetleme ve glivenlik

Lojistik ve kargo tasimacilig (6zellikle zorlu alanlarda)

Sonug

Sabit kanatlh IHA'lar, yiiksek hiz ve uzun menzil gerektiren gérevlerde
one cikarken, STOL ve VTOL IHA'lar, simirli alanda kalkis ve inis
yapabilme kabiliyetleri sayesinde dar bélgelerdeki operasyonlar igin
tercih edilir. Her bir tarin, belirli gérevler ve operasyonel ihtiyaclara
gdre avantajlan vardr.
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DRONE KOMPONENTLERI

Bir drone, cesitli bilesenlerin bir arada calisarak ucusu gerceklestirdigi
karmasik bir yapidir. Bu bilesenler, drone'in stabilitesini, manevra
kabiliyetini, ucus slresini ve genel performansinm etkiler. Asagida,
dronein temel parcalarindan ve bunlann islevlerinden bahsedecegiz.

1. Ucus Karti (Flight Controller)

Ucus karti, bir dronein beynidir. Bu bilesen, drone’in ucusunu kontrol
eder ve tim sensdrlerden gelen veriyi isleyerek motorlara komutlar
gonderir. Ucus karti, dronein stabilitesini saglamak icin sensor
verilerini (GPS, IMU, barometre vb.) kullamr. Ayrica, manevralar
sirasinda motor hizlanm dizenler ve drone'in istenilen yéne dogru
hareket etmesini saglar.

o Islevi: Ucus karty, drone’in yoénini (pitch, roll, yaw), hizim ve
yuksekligini denetler. Otonom ucus, GPS ydnlendirmesi gibi
Ozellikler de ucus kart1 Gzerinden kontrol edilir.

2. Motorlar ve Motor Kart1 (ESC - Electronic Speed Controller)

Motorlar, drone’in hareketini saglayan en kritik bilesenlerden biridir.
Genellikle fircasiz DC motorlar (brushless motors) kullamlir cinki
verimlidir ve wuzun stre dayanmir. Motorlar, ucus kartindan gelen
sinyalleri alarak, hizlarin1 ayarlar ve drone'in havada kalmasini saglar.

e Motor Karti (ESC): Motor hizim kontrol eden elektronik kartlardir.
ESC, ucus kartindan aldig1 sinyallere gére motorlara gereken glicu
gdnderir ve motorlann hizim ayarlayarak drone’n manevra
yapmasini saglar. Bu kart, motorlarin dizgin calismasini ve glivenli
ucusu garanti eder.

o Islevii ESC, motorlarn hizlandirarak veya yavaslatarak drone'in
yukan, asagi, saga, sola hareket etmesini saglar. Her motorun hizin
bagimsiz olarak kontrol eder.

3. Pervaneler

Pervaneler, dronein havalanmasin1 ve yon degistirmesini saglayan
bilesenlerdir. Motorlar tarafindan dénduirilen pervaneler, havayi iterek
kKaldirma kuvveti olusturur. Genellikle her bir motor icin iki pervane
(6n ve arka) ters yonde ddner. Pervaneler, drone'in dengede kalmasini
ve istenilen yénlere hareket etmesini saglar.
o Islevi: Pervaneler, motorlarin hizina gére déner ve havayi iterek
Kaldirma kuvveti olusturur. Bu da drone’in havada asili kalmasini
ve yon degistirmesini saglar.
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DRONE KOMPONENTLERI

4. Batarya
Batarya, drone’in enerji kaynagidir ve genellikle LiPo (Lityum Polimer)
bataryalar kullanmlir. LiPo bataryalar, ylksek enerji yogunluguna sahip
oldugu icin drone’larin uzun stre ugmasina olanak tanir. Bataryanin
kapasitesi ve voltaj, drone'in ucus slresini ve performansin dogrudan
etkiler.

o Islevi: Batarya, tiim elektronik bilesenlere giic saglar. Ucus siiresi,

bataryanin kapasitesine ve motorun enerji tiketimine baghdir.

5. Kumanda Alicis1 ve Verici

Kumanda alicis1 (receiver), drone’n kumandadan aldig1 sinyalleri

isleyerek ucus kartina ileten bir bilesendir. Kumanda vericisi

(transmitter) ise pilotun droneh kontrol etmek igin kullandig1 el

cihazidir. Alici, vericiden gelen sinyalleri alir ve bu veriler ucus kartina

iletilerek dronein hareketlerini kontrol eder.

o Islevi: Kumanda alicisy, pilotun verdigi komutlan drone’a iletir. Bu

sinyaller, ucus kart1 tarafindan islenir ve motorlara, pervanelere ve
diger bilesenlere yonlendirilir.

6. Telemetri Sistemi

Telemetri, dronein ucus bilgilerini uzaktan izlemek ve izlemek igin

Kullanilan bir sistemdir. Telemetri modili, drone’in hiziny, yiksekligini,

batarya durumunu, GPS konumunu ve diger 6énemli verileri aliciya

iletir. Pilot, bu bilgileri ekranda gorebilir ve ucusu optimize edebilir.

o Islevi: Telemetri, drone’dan gelen verileri siirekli olarak aliciya

iletir. Bu sayede, pilot drone'in durumunu anlik olarak izleyebilir ve
herhangi bir acil durumda miidahale edebilir.

7. GPS Modiili

GPS modiull, drone'in konumunu belirlemek ve otonom ugus saglamak

icin kullamlir. GPS, drone’a cevresindeki haritalar Gzerinde tam konum

verisi saglar ve belirli bir glizergah1 takip etmesine yardimci olur.

Otonom ucgus gorevleri igin GPS kritik 6neme sahiptir.

o Islevi: GPS modiili, dronen diinya tizerindeki tam konumunu

belirler ve ucus kartina ileterek dronein belirli bir rotayr takip
etmesini saglar.

8. Sensorler

Dronelar, ugus esnasinda cevresini algilayabilmek icin cesitli sensorler
Kullamir. Bu sensdrler arasinda IMU (Inertial Measurement Unit),
barometre, manyetik pusula ve mesafe sensarleri yer alir.

e IMU (Inerial 6lgﬁm Birimi): Drone'in hizim, yoninid ve ivmesini
olcen bir sensordir. IMU, dronein stabilitesini saglar ve ucus
kartina veri génderir.

« Barometre: Drone’in yuksekligini o6lcer ve otonom ucuslarda
dnemli bir rol oynar.

e Ultrasonik veya LiDAR Sensorleri: Engelleri tespit etmek igin
Kullamlir ve 6zellikle otonom drone’lar igin faydalidir.



9. Kamera ve Diger Yiikler (Payload)

Drone’lann tasimakla yukimld oldugu sensdérler, kameralar, radarlar ve

diger ekipmanlar "payload" (yuk) olarak adlandinlir. Kamera, genellikle

video cekimi, fotografcilk ve goézlem amaclh kullanmlirken, diger

sensorler 6zellikle askeri ve endustriyel alanlarda gorev yapar.

o Islevi: Payload, belirli gorevleri yerine getirmek icin kullamlir.

(")rnegin, kameralar hava c¢ekimi icin, LIDAR sensoérleri ise
haritalama amaciyla kullanilir.

Sonu¢

Drone’lar, bir dizi karmasik bilesenin bir arada calistig1 cihazlardir.
Ucus karti, motorlar, batarya ve sensérler gibi bilesenler, drone’in
stabil ucus yapmasini ve belirli goérevleri yerine getirmesini saglar. Her
bilesenin dogru sekilde calismasi, dronen verimli ve glvenli bir
sekilde ucmasini mumkun kilar. Teknolojinin ilerlemesiyle, drone’larn
mekanikleri ve bilesenleri daha da gelismekte ve farkli uygulama
alanlarinda daha fazla gorev yapabilmektedir.
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DRONE DINAMIGI

DRONE DINAMIGH

1. Temel Drone Hareketi ve Kontrolleri

Dronelann temel aerodinamik ve hareket prensipleri, dért motorlu
quadcopter tasarimina dayanmaktadir. Ikinci resimde géruldiugi Gizere
her bir motorun yonu ve doénus hizi, toplam kuvvet ve momentleri
etkileyerek dronenin hareketini saglar. Bir quadcopterin temel
hareketleri Throttle (Itme Giici), Pitch (Ileri-Geri Egilme), Roll (Saga-
Sola Egilme), ve Yaw (D6nme Hareketi) olmak lizere doért ana eksende
incelenir:

Throttle (Itme Giicii):

Tim motorlann hizim esit ve senkronize sekilde artirarak veya
azaltarak dronun dikey hareketi kontrol edilir.

Eger tim motorlar yiksek hizda doénerse, toplam yukan yoénlu itki
artar ve drone yukselir. Hiz azaltildiginda ise yercekimi kuvveti baskin
gelir ve drone alcalir.

Pitch (Ileri-Geri Hareket):

Dronenin 6n ve arka motorlarimin hiz farkhbklanyla saglanir.

On motorlann hizim artinp arka motorlann hizim diistirmek, dronun
6ne dogru egilmesine ve ileri hareket etmesine neden olur. Tersi bir
durum, geriye hareketi saglar.

Roll (Saga-Sola Hareket):

Sag ve sol motor ciftleri arasindaki hiz farki sayesinde saga veya sola
egilme gerceklesir.

Ornegin, sag motorlar daha hizli dénerse, drone sola dogru egilir ve
sola hareket eder.

Yaw (D6nme Hareketi):

Dronenin donlsul, z ekseninde motorlarin zit yonlerdeki dénme hizlan
arasindaki farktan kaynaklanr.

Sagdaki iki motor saat ydéninde, soldaki iki motor ise saat yénunin
tersine doéner. Sag motorlannn hizim artinp sol motorlarin hizim
azaltarak saat yoninde bir donls (yaw) olusturulur.

2. Aerodinamik Ilkeler ve Kuvvet Dengesi

Kaldirma Kuvveti: Her bir pervane, donme hareketiyle hava akisini
asag1r dogru iter. Pervane hizimn artinlmasi, daha fazla kaldirma
Kuvveti saglar.

Yercekimi: Dronenin toplam kitlesi yercekimi kuvveti yaratir. Ucus
sirasinda kaldirma kuvveti bu kuvveti dengelemelidir.

Momentler: Pitch, Roll ve Yaw hareketleri icin gereken momentler,
motor hizlarinin asimetrik ayarlanmasiyla olusturulur.



3. Ikinci Gérseldeki Dinamik Model
Ikinci gorsel, dronenin G¢ boyutlu hareketini aciklayan iki farkl
Koordinat sistemini gosterir:

Zemin Koordinat Sistemi (Ground Coordinate System):

Sabit bir referans noktasidir.

Drone hareket ettiginde, bu sistem dronenin konumunu ve yénelimini
olcmek icin kullamlir.

Govde Koordinat Sistemi (Body Coordinate System):

Drone merkezli bir referans sistemidir.

Dronenin kendi eksenleri (x_b, y_b, z_b) etrafinda dénme ve egilme
hareketlerini olger.

Roll (), Pitch (0), Yaw ()

Bu acilar dronenin x, y ve z eksenlerindeki egim ve ddénme
hareketlerini temsil eder.

Gorseldeki vektorler, dronenin hangi eksende nasil hareket ettigini ve
dénme yonlerini gosterir.

4. Denge ve Stabilite

Dronenin stabilitesi, PID kontrol algoritmalan veya benzer denge
sistemleriyle saglanir. Motor hizlannmin sirekli ve hassas bir sekilde
ayarlanmasi, istenmeyen salinimlan ve dengesizlikleri dnler.

Bu iki gorsel, dronelarin temel hareket mekanizmalarim ve
aerodinamik prensiplerini acik bir sekilde aciklamaktadir. Tasarim ve
Kontrol sistemleri bir muihendislik problemi olarak ele alindiginda,
motor hizlanmin dinamik ayarlanmasi ve hareketlerin hassas bir
sekilde kontrol edilmesi, basanli bir ucusun temel taslandir.

Throttle Pitch
Move down Move up Move forward Move backward
Roll Yaw
Bend left Bend Right Rotate left Rotate right

O Normal speed o High Speed
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YAPAY ZEKA

Dronlar ile Yapilan Yapay Zeka Projeleri

Dronlar, son yillarda gelisen yapay zeka teknolojileri ile birleserek,
farklh alanlarda yenilikci projelere olanak saglamaktadir. Bu projeler,
dronlarin cevre algilama, karar verme, otonom hareket etme ve veri
analizi yeteneklerini glclendirmekte, bircok sektorde devrim
yaratmaktadir. Iste dronlarla yapilan baslica yapay zeka projeleri:

1. Tarnmda Otonom Dronlar
e Mahsul Saglg Izleme: Dronlar, yapay zeka algoritmalanyla
bitkilerin saghik durumunu analiz eder.
e Hastalik Tespiti: Goriuntli isleme algoritmalan, bitkilerdeki hastalik
belirtilerini tespit eder.
e Verimlilik Optimizasyonu: Toprak nemi ve sicaklik verilerini analiz
ederek sulama ve glibreleme slreclerini optimize eder.

2. Arama ve Kurtarma Operasyonlan
e Is1 ve Hareket Algilama: Termal kameralar, yapay zeka ile kaybolan
Kisileri hizlica tespit eder.
e Otonom Arama: Belirli bodlgelerde sistematik tarama yaparak
arama surelerini kisaltir.

3. Askeri ve Savunma Teknolojileri
e Hedef Tespiti: Dronlar, yapay zeka ile disman hedeflerini
tanimlayip stratejik hareket planlan gelistirir.
o Insansiz Gézetim: Yiksek riskli bolgelerde kesif yaparak insan
glclne olan ihtiyaci azaltir.
e Otonom Savunma: Yapay zeka ile otonom savunma ve saldin
stratejileri uygulanir.

4. Gluvenlik ve Gézetim
e Davrams Analizi: Kalabalik alanlarda olagandisi hareketleri tespit
eder.
e Yuz Tanima: Kimlik dogrulama ve tehdit algilama icin kullanmlir.
o Simir Glvenligi: Yapay zeka algoritmalanyla izinsiz gecisler tespit
edilir.

gugcs PHOTOGRAMMETRY PROCESSING REPORT
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EKOSISTEN

1. MavLink Nedir?

MavLink (Micro Air Vehicle Link), acik kaynaklh bir iletisim
protokolidiir. Ozellikle insansiz hava araclan (IHA'lar), dronelar, yer
kontrol istasyonlan (GCS), ve bagl cihazlar arasindaki iletisimi
saglamak icin kullambr.

Kategorisi: Iletisim Protokolii

Ne Ise Yarar?:

MavLink, ucus verilerini ve kontrol komutlarini iletmek igin kullanilan
bir protokolddir.

Dronelar ile yer kontrol istasyonlan (GCS) arasindaki haberlesmeyi
dizenler.

Ucus planlamasi, ydnlendirme, durum glncellemeleri ve sensoér
verileri gibi bilgilerin iletilmesini saglar.

MavlLink, 6zellikle PX4 ve ArduPilot gibi acik kaynakli ucus kontrol
yazilimlariyla uyumlu calisir.

2. DroneKit Nedir?

DroneKit, Python ve C++ programlama dillerini kullanarak drone
uygulamalan gelistirmek icin kullanilan acgik kaynakli bir yazilim
gelistirme kitidir (SDK). DroneKit, MavLink protokoll lGizerinden iletisim
Kurar ve drone ile etkilesim icin bir yazilim araylzl saglar.

Kategorisi: Yazilim Gelistirme Kiti (SDK)

Ne Ise Yarar?:

DroneKit, kullanicilarin drone'larint ugcurmak, verilerini toplamak, ucus
planlan olusturmak ve daha fazlasim1 yapmak icin kolayca yazilim
gelistirmelerine olanak tanir.

Python gibi yliksek seviyeli dillerle calisarak gelistiricilerin drone'lan
uzaktan kontrol etmelerini saglar.

Ozellikle ArduPilot ve PX4 ile uyumludur.

DroneKit, gelistiricilerin otonom ucus sistemleri ve drone tabanl
uygulamalar yazabilmesini saglar.

3. MavSDK Nedir?

MavSDK (6nceden DroneCore olarak biliniyordu), MavLink Uzerinden
calisan bir SDK'dir. Bu yazilim gelistirme Kkiti, dronelar Ulzerinde ucus
Komutlan génderme, sensor verilerini okuma ve drone ile etkilesimde
bulunma gibi islevler saglar. MavSDK, farkli programlama dillerinde
Kullanilabilir (6rnegin, Python, C++, vb.).

Kategorisi: Yazilim Gelistirme Kiti (SDK)

Ne Ise Yarar?:

MavSDK, ucus kontrolli, waypoint takibi, kamera kontrolli, sensor
verisi toplama gibi fonksiyonlan destekler.

Gelistiricilerin, PX4 ve ArduPilot tabanli dronelarda ucus kontrolu
yapmalarina olanak tanur.

Uygulamalar, drone'dan alinan verilerle etkilesimde bulunabilir ve ucus
kontrol algoritmalarnni gelistirebilir.



DRONE PROJELERI
EKOSISTEM

4. MavProxy Nedir?

MavProxy, MavLink protokoli Uzerinde calisan bir yer Kkontrol
istasyonu yazilimidir. Genellikle ugus verilerini gorsellestirmek, ucus
emulatorleri ile baglanti saglamak ve MavLink agim ydnetmek icin
Kullamlir.

Kategorisi: Yer Kontrol Istasyonu (GCS) Yazilim

Ne Ise Yarar?:

MavProxy, MavLink mesajlarim dinler ve bunlan yorumlayarak yer
kontrol istasyonuna iletir.

Cok sayida drone'la aynm anda iletisim kurma yetenegi sunar.
Gelistiriciler ve operatorler icin ucus testi ve similasyon ortamlan
yaratilmasina yardimci olur.

MavProxy, komut satin tabanli bir aractir ve genellikle terminal

Uzerinden calisir.

MavLink (Protokol)

Similasyon Sistemleri

Kontrol Sistemleri

o e s

JMAVSim




DRONE PROJELERI
GELISTIRME PLATFORM

Oracle VirtualBox ve Ubuntu: Kullanim Amaci ve Avantajlan

Oracle VirtualBox, bir sanal makine yazilimidir. Kullanicilarin, mevcut isletim
sistemi (6rnegin Windows) Uzerinde farkli bir isletim sistemini (6rnegin
Ubuntu) calistirmasimi saglar. Ubuntu ise, popller bir Linux dagitimidir ve acik
kaynakl, Ucretsiz bir isletim sistemi olarak bircok gelistirici ve yazilimci
tarafindan tercih edilir.

ArduPilot, Gazebo, IMAVSim, DroneKit, MAVSDK, MAVLink ve MAVProxy gibi
yapilar genellikle drone yazilimlan ve similasyon sistemlerinde kullamblir. Bu
araclann blylik kismi Linux ortamlarinda daha etkin bir sekilde calistigr icin
Ubuntu gibi Linux tabanl isletim sistemlerini tercih ederiz.

VirtualBox ve Ubuntu Kullanmanin Avantajlan
1. Platform Bagimsizlik ve Uyumluluk

e Drone Yazilimlarnnin Linux Destegi: MAVLink protokoli ve Gazebo gibi
araclar Linux Uzerinde optimize edilmistir. Ubuntu, bu araclarla tam
uyumluluk saglar.

o Gelistirme Araclarinin Entegrasyonu: ArduPilot gibi sistemlerin ¢cogu, Linux
ortaminda calistinlmak Uzere tasarlanmistir ve derleme, test gibi surecler
Linux tzerinde daha kolaydir.

2. Performans ve Kararlilik

e Daha Hizh Calisma: Linux cekirdegi, distik donanim kaynaklanyla ylksek
performans sunar. Bu nedenle, similasyonlar ve ucus kontrol yazilimlan
daha stabil calisir.

o« Kaynak Yonetimi: Windows’a kiyasla daha verimli bir sekilde sistem
kaynaklarin1 kullanir.

3. Acik Kaynak Ekosistemi

e Linux ve Ubuntu'nun acik kaynaklh yapisi, kullamcilarin yazilimlan
Ozellestirmesine ve gereksinimlerine uygun sekilde yapilandirmasina
olanak tannr.

e Genis bir topluluk destegi mevcuttur, bu da Kkarsilasilan sorunlarn
¢cozumunl kolaylastirr.

4. Simulasyon Ortamlannda Guvenilirlik

e Gazebo ve IJMAVSim: Bu simiulatorler, Linux Uzerinde daha kararli ve
optimize calisrr.

e ArduPilot ve PX4: Linux icin genis capli dokimantasyon ve topluluk
destegi bulunur. Aynca, bu yazilimlar genellikle Linux tabanh aracg
zincirlerini (toolchain) gerektirir.

S. Gluvenlik

e Linux sistemleri, saldinlara karsi daha direnclidir. Bu da ucus yazilimi

gelistirme sireclerinde glvenligi artirr.

Sonug:

Oracle VirtualBox ile Ubuntu kullanmak, drone gelistirme sireclerinde
uyumluluk, kararlilk ve giivenlik saglar. Ozellikle Linux {zerinde daha etkin
calisan Gazebo, ArduPilot, PX4 gibi sistemlerin verimli kullanimi i¢in Ubuntu
vazgecilmezdir.

VirtualBox Indirme Linki: https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads

Ubuntu Sanal Sunucu Indirme Linki : https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads



https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads
https://ubuntu.com/download/desktop

