
DRONE
T E O R I K

9 ARALIK 2024 ALTIN KARIYER
AKADEMI

Erdem Taha
Sokullu

Eğitmen İletişim
erdemtahasokullu@gmail.com

DRONE



IHA TURLERI

DRON ÇEŞITLERI
Drone teknolojisi, son yıllarda hızla gelişmiş ve hayatımızın birçok
alanında yer edinmiştir. İnsansız Hava Araçları (İHA), yaygın olarak
"drone" olarak adlandırılmakta ve farklı türleriyle birçok görevde
kullanılmaktadır. Bu yazıda, drone türlerinden ve genel mekanik
yapılarından bahsedeceğiz.

Drone'lar, tasarım ve kullanım amaçlarına göre çeşitli türlere ayrılabilir.
Her bir tür, farklı uçuş yetenekleri ve özelliklere sahip olup, farklı
alanlarda kullanılmaktadır.

Kuvvetli Kanatlı Dronelar (Multirotor Dronelar)
Multirotor dronelar, genellikle 4, 6 veya 8 motorlu olan ve her bir
motorun kendine ait bir pervane kullandığı dronelardır. En yaygın olanı
quadcopters (4 pervaneli dronelar) olup, bu türler genellikle hobi
amaçlı kullanımda ve hava çekimlerinde kullanılır. Diğer türler ise
hexacopter (6 pervaneli) ve octocopter (8 pervaneli) olarak bilinir.

Özellikler:
Manevra Kabiliyeti: Multirotor dronelar, yüksek manevra
kabiliyetine sahiptir. Dikey olarak kalkış yapabilir, havada asılı
kalabilir ve dar alanlarda kolayca hareket edebilirler.

Karmaşık Tasarım: Birden fazla motor ve pervane sistemi
gerektirdiği için tasarımları daha karmaşıktır. Ancak bu durum,
uçuş güvenliğini artırabilir çünkü bir motor arızalandığında diğer
motorlar devreye girer.

Kısa Menzil: Genellikle sabit kanatlı dronelara göre daha kısa
menzillere sahiptir.

Kullanım Alanları:
Hava fotoğrafçılığı ve video çekimi
Gözetleme ve denetim
Tarım (özellikle ilaçlama ve toprak analizleri)
Arama-kurtarma görevleri



SABIT KANAT İHA'LAR

Özellikler:
Yüksek Hız ve Uçuş Süresi: Sabit kanatlı dronlar, aerodinamik
yapıları sayesinde uzun süre havada kalabilir ve daha hızlı
uçabilirler.
Uzun Menzil: Sabit kanatlı dronlar, genellikle uzun mesafeler kat
edebilir, bu da onları keşif, gözetleme ve haritalama gibi görevler
için ideal hale getirir.
Daha Az Yakıt Tüketimi: Sabit kanatlar, sürekli olarak havada
kalmak için kanatları sayesinde kaldırma kuvveti üretir, bu da yakıt
verimliliğini artırır.
Kalkış ve İniş Pisti Gereksinimi: Dinamiksel açıdan tasarımları
dikey iniş ve kalkış için yeterli özelliğe sahip olmadığı için iniş ve
kalkış anlarında uzun birer piste ihtiyaç duyarlar buda kullanımı
güçleştirmekle birlikte operasyonel özgürlüğü kısıtlamaktadır.

Kullanım Alanları:
Keşif ve istihbarat toplama
Hava haritalaması
Tarım uygulamaları (örn. toprak analizleri ve ilaçlama)
Askeri gözetleme ve hedef tespiti
Sivil arama-kurtarma görevleri

IHA TURLERI

Sabit kanatlı dronlar, genellikle uçak tasarımına benzer şekilde
kanatları sabit olan İHA’lardır. Bu tür araçlar, uzun menzilli uçuşlar ve
yüksek irtifada görev yapabilme yeteneği ile bilinir.



STOL VE VTOL IHA
İnsansız Hava Araçları (İHA) türleri, tasarım ve kullanım amacına göre
farklılık gösterir. Dronlar, Sabit Kanatlı İHA’lar ve STOL/VTOL İHA’lar,
bu türler arasında öne çıkan seçeneklerdir. Her birinin özellikleri,
performansları ve kullanım alanları farklıdır

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

STOL ve VTOL, iniş kalkış yeteneklerine göre sınıflandırılan İHA
türleridir. Her iki tür de sabit kanatlı dronlardan farklı olarak, kısa
mesafelerde veya dikey kalkış ve iniş yapabilen tasarımlar sunar.
STOL (Short Take-Off and Landing) STOL, "Kısa Kalkış ve İniş"
anlamına gelir ve bu tür İHA’lar, çok kısa mesafelerde iniş yapabilen
ve kalkabilen araçlardır. Ancak STOL İHA’ları, dikey kalkış yapamazlar,
dolayısıyla bir pist veya uygun bir alan gerektirir.

Özellikler:
Kısa Kalkış ve İniş Mesafesi: STOL uçakları, kalkış için uzun
pistlere ihtiyaç duymadan kısa bir mesafede kalkabilir ve kısa
mesafede iniş yapabilirler.
Sabit Kanatlı Yapı: STOL İHA’ları genellikle sabit kanatlıdır, ancak
aerodinamik tasarımları sayesinde kısa mesafelerde etkili kalkış
ve iniş yapabilirler.
Yüksek Taşıma Kapasitesi: Bu İHA’lar, yük taşıma kapasiteleri ile
dikkat çeker.

Kullanım Alanları:
Askeri operasyonlar (örneğin, sınırlı alanlarda keşif ve saldırı
görevleri)
Acil durum müdahale operasyonları (kısa pistlere iniş yapma
kabiliyeti sayesinde)
Tarım ve çevresel izleme

IHA TURLERI



VTOL (Vertical Take-Off and Landing)

VTOL, "Dikey Kalkış ve İniş" anlamına gelir ve bu tür İHA’lar, yere
paralel olarak kalkış yapabilir ve iniş edebilir. Bu sayede, pist veya
herhangi bir özel alan gerektirmez, dikey olarak kalkış ve iniş
yapabilirler.

Özellikler:
Dikey Kalkış ve İniş: VTOL İHA’ları, bir helikopter gibi yere dikey
olarak kalkış yapar ve iniş eder. Bu özellik, onları sınırlı alanlarda
(binalar arasında, ormanlık alanlarda, deniz platformlarında vb.)
kullanmak için ideal kılar.
Çok Yönlülük: VTOL İHA’ları, hem sabit kanatlı uçak gibi uzun
menzilli uçuş yapabilir hem de helikopter gibi kısa mesafelerde
dikey kalkış ve iniş gerçekleştirebilir.
Daha Karmaşık Yapı: VTOL İHA’larının tasarımı daha karmaşıktır ve
genellikle motorları, kanatları ve pervaneleri farklı pozisyonlarda
hareket edebilir.

Kullanım Alanları:
Askeri keşif ve istihbarat toplama
Arama-kurtarma ve afet müdahale operasyonları
Kentsel gözetleme ve güvenlik
Lojistik ve kargo taşımacılığı (özellikle zorlu alanlarda)

Sonuç

Sabit kanatlı İHA’lar, yüksek hız ve uzun menzil gerektiren görevlerde
öne çıkarken, STOL ve VTOL İHA’lar, sınırlı alanda kalkış ve iniş
yapabilme kabiliyetleri sayesinde dar bölgelerdeki operasyonlar için
tercih edilir. Her bir türün, belirli görevler ve operasyonel ihtiyaçlara
göre avantajları vardır.

STOL VE VTOL IHA
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DRONE KOMPONENTLERİ

DRONE DİNAMİĞİ

Bir drone, çeşitli bileşenlerin bir arada çalışarak uçuşu gerçekleştirdiği
karmaşık bir yapıdır. Bu bileşenler, drone'ın stabilitesini, manevra
kabiliyetini, uçuş süresini ve genel performansını etkiler. Aşağıda,
drone'ın temel parçalarından ve bunların işlevlerinden bahsedeceğiz.

1. Uçuş Kartı (Flight Controller)

Uçuş kartı, bir drone’ın beynidir. Bu bileşen, drone’ın uçuşunu kontrol
eder ve tüm sensörlerden gelen veriyi işleyerek motorlara komutlar
gönderir. Uçuş kartı, drone’ın stabilitesini sağlamak için sensör
verilerini (GPS, IMU, barometre vb.) kullanır. Ayrıca, manevralar
sırasında motor hızlarını düzenler ve drone’ın istenilen yöne doğru
hareket etmesini sağlar.

İşlevi: Uçuş kartı, drone’ın yönünü (pitch, roll, yaw), hızını ve
yüksekliğini denetler. Otonom uçuş, GPS yönlendirmesi gibi
özellikler de uçuş kartı üzerinden kontrol edilir.

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

Motorlar, drone’ın hareketini sağlayan en kritik bileşenlerden biridir.
Genellikle fırçasız DC motorlar (brushless motors) kullanılır çünkü
verimlidir ve uzun süre dayanır. Motorlar, uçuş kartından gelen
sinyalleri alarak, hızlarını ayarlar ve drone’ın havada kalmasını sağlar.

Motor Kartı (ESC): Motor hızını kontrol eden elektronik kartlardır.
ESC, uçuş kartından aldığı sinyallere göre motorlara gereken gücü
gönderir ve motorların hızını ayarlayarak drone’ın manevra
yapmasını sağlar. Bu kart, motorların düzgün çalışmasını ve güvenli
uçuşu garanti eder.
İşlevi: ESC, motorları hızlandırarak veya yavaşlatarak drone'ın
yukarı, aşağı, sağa, sola hareket etmesini sağlar. Her motorun hızını
bağımsız olarak kontrol eder.

3. Pervaneler

Pervaneler, drone’ın havalanmasını ve yön değiştirmesini sağlayan
bileşenlerdir. Motorlar tarafından döndürülen pervaneler, havayı iterek
kaldırma kuvveti oluşturur. Genellikle her bir motor için iki pervane
(ön ve arka) ters yönde döner. Pervaneler, drone’ın dengede kalmasını
ve istenilen yönlere hareket etmesini sağlar.

İşlevi: Pervaneler, motorların hızına göre döner ve havayı iterek
kaldırma kuvveti oluşturur. Bu da drone’ın havada asılı kalmasını
ve yön değiştirmesini sağlar.



4. Batarya
Batarya, drone’ın enerji kaynağıdır ve genellikle LiPo (Lityum Polimer)
bataryalar kullanılır. LiPo bataryalar, yüksek enerji yoğunluğuna sahip
olduğu için drone’ların uzun süre uçmasına olanak tanır. Bataryanın
kapasitesi ve voltajı, drone’ın uçuş süresini ve performansını doğrudan
etkiler.

İşlevi: Batarya, tüm elektronik bileşenlere güç sağlar. Uçuş süresi,
bataryanın kapasitesine ve motorun enerji tüketimine bağlıdır.

5. Kumanda Alıcısı ve Verici
Kumanda alıcısı (receiver), drone’ın kumandadan aldığı sinyalleri
işleyerek uçuş kartına ileten bir bileşendir. Kumanda vericisi
(transmitter) ise pilotun drone’ı kontrol etmek için kullandığı el
cihazıdır. Alıcı, vericiden gelen sinyalleri alır ve bu veriler uçuş kartına
iletilerek drone’ın hareketlerini kontrol eder.

İşlevi: Kumanda alıcısı, pilotun verdiği komutları drone’a iletir. Bu
sinyaller, uçuş kartı tarafından işlenir ve motorlara, pervanelere ve
diğer bileşenlere yönlendirilir.

6. Telemetri Sistemi
Telemetri, drone’ın uçuş bilgilerini uzaktan izlemek ve izlemek için
kullanılan bir sistemdir. Telemetri modülü, drone’ın hızını, yüksekliğini,
batarya durumunu, GPS konumunu ve diğer önemli verileri alıcıya
iletir. Pilot, bu bilgileri ekranda görebilir ve uçuşu optimize edebilir.

İşlevi: Telemetri, drone’dan gelen verileri sürekli olarak alıcıya
iletir. Bu sayede, pilot drone’ın durumunu anlık olarak izleyebilir ve
herhangi bir acil durumda müdahale edebilir.

7. GPS Modülü
GPS modülü, drone’ın konumunu belirlemek ve otonom uçuş sağlamak
için kullanılır. GPS, drone’a çevresindeki haritalar üzerinde tam konum
verisi sağlar ve belirli bir güzergahı takip etmesine yardımcı olur.
Otonom uçuş görevleri için GPS kritik öneme sahiptir.

İşlevi: GPS modülü, drone’ın dünya üzerindeki tam konumunu
belirler ve uçuş kartına ileterek drone’ın belirli bir rotayı takip
etmesini sağlar.

8. Sensörler
Dronelar, uçuş esnasında çevresini algılayabilmek için çeşitli sensörler
kullanır. Bu sensörler arasında IMU (Inertial Measurement Unit),
barometre, manyetik pusula ve mesafe sensörleri yer alır.

IMU (İnerial Ölçüm Birimi): Drone’ın hızını, yönünü ve ivmesini
ölçen bir sensördür. IMU, drone’ın stabilitesini sağlar ve uçuş
kartına veri gönderir.
Barometre: Drone’ın yüksekliğini ölçer ve otonom uçuşlarda
önemli bir rol oynar.
Ultrasonik veya LiDAR Sensörleri: Engelleri tespit etmek için
kullanılır ve özellikle otonom drone’lar için faydalıdır.

DRONE KOMPONENTLERİ

DRONE DİNAMİĞİ



9. Kamera ve Diğer Yükler (Payload)
Drone’ların taşımakla yükümlü olduğu sensörler, kameralar, radarlar ve
diğer ekipmanlar "payload" (yük) olarak adlandırılır. Kamera, genellikle
video çekimi, fotoğrafçılık ve gözlem amaçlı kullanılırken, diğer
sensörler özellikle askeri ve endüstriyel alanlarda görev yapar.

İşlevi: Payload, belirli görevleri yerine getirmek için kullanılır.
Örneğin, kameralar hava çekimi için, LiDAR sensörleri ise
haritalama amacıyla kullanılır.

Sonuç
Drone’lar, bir dizi karmaşık bileşenin bir arada çalıştığı cihazlardır.
Uçuş kartı, motorlar, batarya ve sensörler gibi bileşenler, drone’ın
stabil uçuş yapmasını ve belirli görevleri yerine getirmesini sağlar. Her
bileşenin doğru şekilde çalışması, drone’ın verimli ve güvenli bir
şekilde uçmasını mümkün kılar. Teknolojinin ilerlemesiyle, drone’ların
mekanikleri ve bileşenleri daha da gelişmekte ve farklı uygulama
alanlarında daha fazla görev yapabilmektedir.



DRONE DINAMIĞI

DRONE DİNAMİĞİ

1. Temel Drone Hareketi ve Kontrolleri
Droneların temel aerodinamik ve hareket prensipleri, dört motorlu
quadcopter tasarımına dayanmaktadır. İkinci resimde görüldüğü üzere
her bir motorun yönü ve dönüş hızı, toplam kuvvet ve momentleri
etkileyerek dronenin hareketini sağlar. Bir quadcopterin temel
hareketleri Throttle (İtme Gücü), Pitch (İleri-Geri Eğilme), Roll (Sağa-
Sola Eğilme), ve Yaw (Dönme Hareketi) olmak üzere dört ana eksende
incelenir:

Throttle (İtme Gücü):
Tüm motorların hızını eşit ve senkronize şekilde artırarak veya
azaltarak dronun dikey hareketi kontrol edilir.
Eğer tüm motorlar yüksek hızda dönerse, toplam yukarı yönlü itki
artar ve drone yükselir. Hız azaltıldığında ise yerçekimi kuvveti baskın
gelir ve drone alçalır.

Pitch (İleri-Geri Hareket):
Dronenin ön ve arka motorlarının hız farklılıklarıyla sağlanır.
Ön motorların hızını artırıp arka motorların hızını düşürmek, dronun
öne doğru eğilmesine ve ileri hareket etmesine neden olur. Tersi bir
durum, geriye hareketi sağlar.

Roll (Sağa-Sola Hareket):
Sağ ve sol motor çiftleri arasındaki hız farkı sayesinde sağa veya sola
eğilme gerçekleşir.
Örneğin, sağ motorlar daha hızlı dönerse, drone sola doğru eğilir ve
sola hareket eder.

Yaw (Dönme Hareketi):
Dronenin dönüşü, z ekseninde motorların zıt yönlerdeki dönme hızları
arasındaki farktan kaynaklanır.
Sağdaki iki motor saat yönünde, soldaki iki motor ise saat yönünün
tersine döner. Sağ motorların hızını artırıp sol motorların hızını
azaltarak saat yönünde bir dönüş (yaw) oluşturulur.

2. Aerodinamik İlkeler ve Kuvvet Dengesi
Kaldırma Kuvveti: Her bir pervane, dönme hareketiyle hava akışını
aşağı doğru iter. Pervane hızının artırılması, daha fazla kaldırma
kuvveti sağlar.

Yerçekimi: Dronenin toplam kütlesi yerçekimi kuvveti yaratır. Uçuş
sırasında kaldırma kuvveti bu kuvveti dengelemelidir.

Momentler: Pitch, Roll ve Yaw hareketleri için gereken momentler,
motor hızlarının asimetrik ayarlanmasıyla oluşturulur.



3. İkinci Görseldeki Dinamik Model
İkinci görsel, dronenin üç boyutlu hareketini açıklayan iki farklı
koordinat sistemini gösterir:

Zemin Koordinat Sistemi (Ground Coordinate System):
Sabit bir referans noktasıdır.
Drone hareket ettiğinde, bu sistem dronenin konumunu ve yönelimini
ölçmek için kullanılır.

Gövde Koordinat Sistemi (Body Coordinate System):
Drone merkezli bir referans sistemidir.
Dronenin kendi eksenleri (x_b, y_b, z_b) etrafında dönme ve eğilme
hareketlerini ölçer.

Roll (ϕ), Pitch (θ), Yaw (ψ):
Bu açılar dronenin x, y ve z eksenlerindeki eğim ve dönme
hareketlerini temsil eder.
Görseldeki vektörler, dronenin hangi eksende nasıl hareket ettiğini ve
dönme yönlerini gösterir.

4. Denge ve Stabilite

Dronenin stabilitesi, PID kontrol algoritmaları veya benzer denge
sistemleriyle sağlanır. Motor hızlarının sürekli ve hassas bir şekilde
ayarlanması, istenmeyen salınımları ve dengesizlikleri önler.
Bu iki görsel, droneların temel hareket mekanizmalarını ve
aerodinamik prensiplerini açık bir şekilde açıklamaktadır. Tasarım ve
kontrol sistemleri bir mühendislik problemi olarak ele alındığında,
motor hızlarının dinamik ayarlanması ve hareketlerin hassas bir
şekilde kontrol edilmesi, başarılı bir uçuşun temel taşlarıdır.



YAPAY ZEKA
Dronlar ile Yapılan Yapay Zeka Projeleri
Dronlar, son yıllarda gelişen yapay zeka teknolojileri ile birleşerek,
farklı alanlarda yenilikçi projelere olanak sağlamaktadır. Bu projeler,
dronların çevre algılama, karar verme, otonom hareket etme ve veri
analizi yeteneklerini güçlendirmekte, birçok sektörde devrim
yaratmaktadır. İşte dronlarla yapılan başlıca yapay zeka projeleri:

1. Tarımda Otonom Dronlar
Mahsul Sağlığı İzleme: Dronlar, yapay zeka algoritmalarıyla
bitkilerin sağlık durumunu analiz eder.
Hastalık Tespiti: Görüntü işleme algoritmaları, bitkilerdeki hastalık
belirtilerini tespit eder.
Verimlilik Optimizasyonu: Toprak nemi ve sıcaklık verilerini analiz
ederek sulama ve gübreleme süreçlerini optimize eder.

2. Arama ve Kurtarma Operasyonları
Isı ve Hareket Algılama: Termal kameralar, yapay zeka ile kaybolan
kişileri hızlıca tespit eder.
Otonom Arama: Belirli bölgelerde sistematik tarama yaparak
arama sürelerini kısaltır.

3. Askeri ve Savunma Teknolojileri
Hedef Tespiti: Dronlar, yapay zeka ile düşman hedeflerini
tanımlayıp stratejik hareket planları geliştirir.
İnsansız Gözetim: Yüksek riskli bölgelerde keşif yaparak insan
gücüne olan ihtiyacı azaltır.
Otonom Savunma: Yapay zeka ile otonom savunma ve saldırı
stratejileri uygulanır.

4. Güvenlik ve Gözetim
Davranış Analizi: Kalabalık alanlarda olağandışı hareketleri tespit
eder.
Yüz Tanıma: Kimlik doğrulama ve tehdit algılama için kullanılır.
Sınır Güvenliği: Yapay zeka algoritmalarıyla izinsiz geçişler tespit
edilir.

DRONE PROJELERI



EKOSISTEM

DRONE PROJELERI

1. MavLink Nedir?
MavLink (Micro Air Vehicle Link), açık kaynaklı bir iletişim
protokolüdür. Özellikle insansız hava araçları (İHA'lar), dronelar, yer
kontrol istasyonları (GCS), ve bağlı cihazlar arasındaki iletişimi
sağlamak için kullanılır.
Kategorisi: İletişim Protokolü

Ne İşe Yarar?:
MavLink, uçuş verilerini ve kontrol komutlarını iletmek için kullanılan
bir protokoldür.
Dronelar ile yer kontrol istasyonları (GCS) arasındaki haberleşmeyi
düzenler.
Uçuş planlaması, yönlendirme, durum güncellemeleri ve sensör
verileri gibi bilgilerin iletilmesini sağlar.
MavLink, özellikle PX4 ve ArduPilot gibi açık kaynaklı uçuş kontrol
yazılımlarıyla uyumlu çalışır.

2. DroneKit Nedir?
DroneKit, Python ve C++ programlama dillerini kullanarak drone
uygulamaları geliştirmek için kullanılan açık kaynaklı bir yazılım
geliştirme kitidir (SDK). DroneKit, MavLink protokolü üzerinden iletişim
kurar ve drone ile etkileşim için bir yazılım arayüzü sağlar.
Kategorisi: Yazılım Geliştirme Kiti (SDK)

Ne İşe Yarar?:
DroneKit, kullanıcıların drone'larını uçurmak, verilerini toplamak, uçuş
planları oluşturmak ve daha fazlasını yapmak için kolayca yazılım
geliştirmelerine olanak tanır.
Python gibi yüksek seviyeli dillerle çalışarak geliştiricilerin drone'ları
uzaktan kontrol etmelerini sağlar.
Özellikle ArduPilot ve PX4 ile uyumludur.
DroneKit, geliştiricilerin otonom uçuş sistemleri ve drone tabanlı
uygulamalar yazabilmesini sağlar.

3. MavSDK Nedir?
MavSDK (önceden DroneCore olarak biliniyordu), MavLink üzerinden
çalışan bir SDK'dır. Bu yazılım geliştirme kiti, dronelar üzerinde uçuş
komutları gönderme, sensör verilerini okuma ve drone ile etkileşimde
bulunma gibi işlevler sağlar. MavSDK, farklı programlama dillerinde
kullanılabilir (örneğin, Python, C++, vb.).
Kategorisi: Yazılım Geliştirme Kiti (SDK)

Ne İşe Yarar?:
MavSDK, uçuş kontrolü, waypoint takibi, kamera kontrolü, sensör
verisi toplama gibi fonksiyonları destekler.
Geliştiricilerin, PX4 ve ArduPilot tabanlı dronelarda uçuş kontrolü
yapmalarına olanak tanır.
Uygulamalar, drone'dan alınan verilerle etkileşimde bulunabilir ve uçuş
kontrol algoritmalarını geliştirebilir.
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Geliştirme Yapıları

4. MavProxy Nedir?
MavProxy, MavLink protokolü üzerinde çalışan bir yer kontrol
istasyonu yazılımıdır. Genellikle uçuş verilerini görselleştirmek, uçuş
emülatörleri ile bağlantı sağlamak ve MavLink ağını yönetmek için
kullanılır.
Kategorisi: Yer Kontrol İstasyonu (GCS) Yazılımı

Ne İşe Yarar?:
MavProxy, MavLink mesajlarını dinler ve bunları yorumlayarak yer
kontrol istasyonuna iletir.
Çok sayıda drone'la aynı anda iletişim kurma yeteneği sunar.
Geliştiriciler ve operatörler için uçuş testi ve simülasyon ortamları
yaratılmasına yardımcı olur.
MavProxy, komut satırı tabanlı bir araçtır ve genellikle terminal
üzerinden çalışır.

DRONE PROJELERI

MavLink (Protokol)

Similasyon SistemleriKontrol Sistemleri

MavSdk MavProxy DroneKit ArduPilot Px4

JMAVSim Gazebo

QGroundControl



GELİŞTİRME PLATFORMU

DRONE PROJELERI

Oracle VirtualBox ve Ubuntu: Kullanım Amacı ve Avantajları

Oracle VirtualBox, bir sanal makine yazılımıdır. Kullanıcıların, mevcut işletim
sistemi (örneğin Windows) üzerinde farklı bir işletim sistemini (örneğin
Ubuntu) çalıştırmasını sağlar. Ubuntu ise, popüler bir Linux dağıtımıdır ve açık
kaynaklı, ücretsiz bir işletim sistemi olarak birçok geliştirici ve yazılımcı
tarafından tercih edilir.

ArduPilot, Gazebo, JMAVSim, DroneKit, MAVSDK, MAVLink ve MAVProxy gibi
yapılar genellikle drone yazılımları ve simülasyon sistemlerinde kullanılır. Bu
araçların büyük kısmı Linux ortamlarında daha etkin bir şekilde çalıştığı için
Ubuntu gibi Linux tabanlı işletim sistemlerini tercih ederiz.

VirtualBox ve Ubuntu Kullanmanın Avantajları
1. Platform Bağımsızlık ve Uyumluluk

Drone Yazılımlarının Linux Desteği: MAVLink protokolü ve Gazebo gibi
araçlar Linux üzerinde optimize edilmiştir. Ubuntu, bu araçlarla tam
uyumluluk sağlar.
Geliştirme Araçlarının Entegrasyonu: ArduPilot gibi sistemlerin çoğu, Linux
ortamında çalıştırılmak üzere tasarlanmıştır ve derleme, test gibi süreçler
Linux üzerinde daha kolaydır.

2. Performans ve Kararlılık
Daha Hızlı Çalışma: Linux çekirdeği, düşük donanım kaynaklarıyla yüksek
performans sunar. Bu nedenle, simülasyonlar ve uçuş kontrol yazılımları
daha stabil çalışır.
Kaynak Yönetimi: Windows’a kıyasla daha verimli bir şekilde sistem
kaynaklarını kullanır.

3. Açık Kaynak Ekosistemi
Linux ve Ubuntu’nun açık kaynaklı yapısı, kullanıcıların yazılımları
özelleştirmesine ve gereksinimlerine uygun şekilde yapılandırmasına
olanak tanır.
Geniş bir topluluk desteği mevcuttur, bu da karşılaşılan sorunların
çözümünü kolaylaştırır.

4. Simülasyon Ortamlarında Güvenilirlik
Gazebo ve JMAVSim: Bu simülatörler, Linux üzerinde daha kararlı ve
optimize çalışır.
ArduPilot ve PX4: Linux için geniş çaplı dokümantasyon ve topluluk
desteği bulunur. Ayrıca, bu yazılımlar genellikle Linux tabanlı araç
zincirlerini (toolchain) gerektirir.

5. Güvenlik
Linux sistemleri, saldırılara karşı daha dirençlidir. Bu da uçuş yazılımı
geliştirme süreçlerinde güvenliği artırır.

Sonuç:
Oracle VirtualBox ile Ubuntu kullanmak, drone geliştirme süreçlerinde
uyumluluk, kararlılık ve güvenlik sağlar. Özellikle Linux üzerinde daha etkin
çalışan Gazebo, ArduPilot, PX4 gibi sistemlerin verimli kullanımı için Ubuntu
vazgeçilmezdir.

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

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

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

