OZET
BIR INSANSIZ HAVA ARACI

Bu bulus, iizerinde kanadin déndiiriilmesini ve otomatik olarak kilitlenmesini
saglayan bir servo motora ve bir kutu kuyruga (4} sahip olan, bu sayede kolayca
katlanarak tasmabilen, aym zamanda hafif bir yapiya sahip uzaktan kumanda

edilebilir bir insansiz hava araci (1) ile ilgilidir.

14
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ISTEMLER

. Kanadi (3) govdesi (2) iizerinde 90° dereceye kadar donebilen ve kanadi (3)

gbévde (2) lizerinde tercih edilen konumda kilitlenebilen,

kanadin (3} dondiiriilmesini saglayan, tercihen uzaktan kontrol edilebilen
servo motor (21) ve servo motorun (21) yerlestirildigi baglant1 yiizeyi (22)
iceren govde (2),

kanat kontrol ylizeyi (31), servo motor yatagi (34) ve kanat servolarn (35)
iceren, déndiriilebilen en az bir kanat (3),

gévde (2) lOzerine veya igerisine konumlandirilan, ¢ift yonlii ¢alisabilen,
dénme ydniine gore bir yonde kuvvet saglayan servo motor (21),

kanat (3) iizerinde kanat (3) merkezine yakin bir yerde bulunan, servo
motora (21) baglanan ve servo motorun (21) donme kuvvetini kanat (2)
izerine aktararak bulundugu noktadan kanadin (3) bir yénde gbvde (2)
iizerinde dénmesini saglayan servo motor yatagi {34),

lizerinde yatay kontrol viizeyi (41), dikey kontrol viizeyi (42} ve yatay
dengeleyiciler (43) ve yatay dengeleyicileri (43) birbirine baglayarak
butiinliigii saglayan dikey dengeleyiciler (44) iceren bir kutu kuyruk (4) ile
karakterize edilen bir insansiz hava araci (1].

. Ana yiik tagiyict olarak tercihen iki adet karbon gubuk kullanilmis olan, tercihen

iki adet kanat kontrol yiizeyine (31) ve kanat profiline (32) sahip, alt tarafinda

(33) servo yatag: (34) ve kanat kontrol ylizeylerini (31) hareket ettirmek i¢in

tercihen iki adet kanat servosu (35} bulunan kanat (3] ile karakterize edilen

istem 1’deki gibi bir insansiz hava araci (1).

. Bir kismi1 gévde (2) igerisine, bir kismi gdvdenin (2) disarisinda kalacak sekilde

konumlu olan servo motoru (21} ile karakterize edilen istem 1’deki gibi bir

insansiz hava araci (1).

12



10

15

20

25

Servo motor yatagina (34) baglanan servo motor (21) mili ile karakterize

edilen istem 1°deki gibi bir insansiz hava araci (1).

. Kanada (3) servo motor yatagindan (34) baglanan, kanadin (3) 90° derece

doniip kapanabilme ve tekrar acilip kilitlenme ozelligine sahip olmasim
saglayan servo motor (21) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi bir insansiz

hava araci (1).

Servo motor (21) dondiikce, servo motorun (21) déonme kuvvetini kanata (3)
aktaran ve kanata (3) tercih edilen ydénde bir dénem kuvveti uygulanmasin
saglayan servo motor yatagi (34) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi bir

insansiz hava araci (1).

. Kanat (3) tizerinde art1 seklide olan, servo motorun (21) donme mili veya dénme

pargasinin kanat (3) fizerinde baglanmasini saglayan servo motor yatag (34} ile

karakterize edilen istem 1’deki gibi bir insansiz hava araci (1).

. Govdeye (2) bir adet karbon ¢ubuk vasitasi ile tutturulan bir kutu kuyruk (4] ile

karakterize edilen istem 1’deki gibi bir insansiz hava araci (1).

. Birden ¢ok kiigiik yiizeyin birbirine gegmesi ile olusan kutu kuyruk (4] ile

karakterize edilen Istem 1’deki gibi bir insansiz hava araci (1).

13
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TARIFNAME

BIR INSANSIZ HAVA ARACI

Teknik Alan

Bu bulus, servo motorlu kanat déndiirme ve kilitleme mekanizmasina sahip kolay

tasiabilir bir insansiz hava araci ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Insansiz hava araglant (IHA), aracin igerisinde herhangi bir pilot veya insan
barindirmadan uzaktan kontrol edilerek ucurulabilen hava tasitlanidir, Giinlimiizde
insansiz hava araglart (IHA), insansiz hava aracimin yapmasi beklenen gorevin
gereksinimlerini karsilamak tizere farkli boyutlarda ve sekillerde tasarlanmakta ve
retilmektedir. Bir¢ok farkh tipte, yapida ve biiylikliikte insansiz hava araglari
bulunmaktadir. Bazi insansiz hava araclar1 elle firlatilarak havalanabilen
biiytikliikte ve yapidadir. Basvuru konusu patent elle firlatilarak havalandirilabilen

biiyiikte ve yapida insansiz hava araclar ile ilgilidir.

[nsansiz hava aracimin agirhg, biiyiikligi, ugus iz ve yapacagi gorev gibi
faktdrler insansiz hava aracinm kanat profilinin se¢iminde rol oynamaktadir.
Kaldirma kuvveti katsayisy/ siiritkleme kuvveti katsayist orani, maksimum kalinlik/
veter uzunlugu ve maksimum kaldirma kuvveti gibi kanat profili ozellikleri

kiyaslanarak insansiz hava aracina uygun olan kanat profili se¢ilmektedir.

Insansiz hava araglarinda bir diger dnemli teknik 6zellik de kuyruk yapisidir.
Teknigin bilinen durumunda mevcut olan insansiz hava araglarina bakildiginda, T-
kuyruk, V-kuyruk, ters T-kuyruk gibi bir¢ok kuyruk cesidinin kullamldig

goriilmektedir.
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El ile firlatilarak havalandirilabilen biiyiikliiklerdeki insansiz hava ara¢larinin
kanat, kuyruk ve inis takimi kisimlarimin katlanabilir sekilde tasarlanarak hava
aracinin daha kolay bir sekilde taginmasi ve iginde tagindigi kutudan ¢ikarilarak

ugusa hazir hale gelmesi yoniinde birgok ¢alisma yapilmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda, insansiz hava aracimin katlanma ve otomatik kilit
sistemlerinde vyaylar, menteseler, bilyali mafsallar gibi mekanik pargalar
kullanilmaktadir. Ancak stz konusu mekanik parcalar kullanilarak yapilan
katlanma mekanizmalarinin tercih edilenden fazla bir agirliga sahip olmasi insansiz
hava araclari i¢in bir dezavantaj olusturmaktadir. Agirlik, agirlik merkezi ve denge
insansiz hava araglan igcin ¢ok Onemlidir. Hava aracimin kanatlanmin veya
givdesinin katlanmast igin kullanilan pargalarin hava aracina ekstradan fazla bir
agirlik getirmemesi gerekmektedir. Ayrica katlama igin kullanilan pargalanin agirlik
merkezinde bir kaymaya neden olmamast gerckmektedir. Hava araglarin
biiviikliiklerinin paketlenebilir boyutlara getirilmesi i¢in katlanmasi ve katlama
yapilan parcalar ve katlama nedeni ile hava aracina yiiklenen ekstra agirliklar

mevcut teknikte sikca rastlanan énemli teknik problemlerdendir.

Bagvuru konusu patent ile séz konusu teknik sorunlara ¢oziim getirilmektedir.
Bunun i¢in de katlama yapismin katlanmasi yerine kanat gdvde iizerinde
dondiiriilerek gévdeye paralel hale getirilmektedir ve dondiirme mekanizmasinin
hareketi i¢in servo motor kullanilmaktadir. Bu sayede insansiz hava aracinin kolay
bir sekilde katlanmasi ve kilitlenmesi saglanirken ayni zamanda daha az agirhga

sahip bir insansiz hava araci elde edilmektedir.

Servo motorlar hareket kuvveti saglayan, herhangi bir mekanizmada olusabilecek
olan bir hatayr kisa siirelerde algilayan, bu hatay1 denetleyen ve hatayr ortadan
kaldiran otomatik cihazlardir. S6z konusu cihazlar, hatayr denetleyebilme
ozellikleri sebebi ile, otomatik klimalar, otomatik kapi sistemleri, CNC makinalar,

pompalar, vana siiriictileri, fanlar, dikis makinalar, paketleme sistemleri, anten
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suriiciiler1, bilgisayar lnite ic¢leri, sayisal kontrollii makinalar, alternatdr devir

mekanizmalar1 gibi bir¢ok yerde kullanilmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US5503352 (A) sayihi ve 05.05.1994 riichan
tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, diisiik hizdaki hatif ve kiiglik
ucaklarda, dayamklilik giiciinli ve dinamik giicli arttirmak amach kullanilan bir
kutu kanat yapisindan bahsedilmektedir. Teknigin bilinen durumunda ver alan
bulus ile basvuru konusu bulus benzer teknik alanlarda yer aliyor olsalar da séz
konusu buluslar kiyaslandiginda, teknigin bilinen durumunda yer alan bulusta
bahsedilen kutu formunun kullaniminin kuyrukta degil, kanatlarda oldugu ve bu

kullanimin ugaklar i¢in uygulandig goriilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US20060144991 (A1) sayili ve 19.02.2003
riighan tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, yiiksek statik stabiliteye sahip
kutu formunda bir hava tasitindan bahsedilmektedir. Mevcut buluslar
kiyaslandiginda, teknigin bilinen durumunda yer alan bulusta bahsedilen kutu
formunun hava aracinin kanat yapisinda kullanildigi, bu sebeple de patent konusu

bulustan ayrildigi gériilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US8657226 B1 sayih 12.01.2007 righan
tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, siiriikleme azalmasi ve etkin kontrol
lyilestirmesi saglayan bir hava aracindan bahsedilmektedir. S6z konusu bulusta
bahsedilen avantajlarin, ¢ifte kutu kanat vapisi yani kanat ve kuyrugun birlikte
olusturdugu kutu sekli sayesinde gerceklestirildiginden bahsedilmektedir. Teknigin
bilinen durumunda yer alan bulus ile basvuru konusu bulus kiyaslandiginda,
teknigin bilinen durumunda yer alan bulusta bahsedilen kutu formunun kanatlari da

kapsayan bir yapida oldugu gériilmekte, bu da buluslan birbirinden ayirmaktadir.

Mevcut uygulamalar arasinda servo motorlu kanat dondiirme ve kilitleme
mekanizmasi igeren, aym zamanda kutu formunda bir kuyruk yapisina sahip olan,

kanat yapisimin dénebilir sekilde tasarlanmasi ile silindirik bir tiip (paket) igerisine
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sifabilen ve bu sayede kolay tasinabilen bir insansiz hava aracit uygulamasma

rastlamlmamaktadar.

Bulusun Amaclar:

Bu bulusun amaci, kanadi goévdesi iizerinde servo motor mekanizmasiyla
dondiiriilebilen ve acildiginda kilitlenebilen bir kanat yapisina sahip bir insansiz

hava araci gerceklestirmektir.

Bu bulugsun amaci, servo motor mekanizmasi kullanilmast sayesinde daha az

agirliga sahip bir insansiz hava araci gerceklestirmektir.

Bulusun bir diger amaci, kanat yapisinin dénebilir sekilde tasarlanmas ile hemen
hemen govdesi biyiikligiinde bir kutu igerisine sigabilen ve bu sayede kolay

tasinabilen bir insansiz hava araci gergeklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, iizerinde birden gok kiigik yizey bulunduran bir kutu
kuyruga sahip olan, bu sayede daha kiiciik bir hacim kaplayan, ayn1 zamanda kutu
formundaki kuyruk sayesinde yanal ve boylamsal stabilitesi daha verimli hale

getirilen bir insansiz hava araci gergeklestirmektir.

Bulusun diger bir amaci, minimum siirtinme katsayis1 ve dénme yarigapina sahip

bir kanat profili iceren bir insansiz hava aract gergeklestirmektir.
Bu bulusun bir diger amaci operatoriin otomatik kilitleme cihazini hizalamadan,
kanadin kendiliginden dénerek otomatik olarak kilitlenebildigi bir insansiz hava

aract gergeklestirmektir.

Bulusun Kisa Ac¢iklamasi
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Bu bulusun amacina ulagmak i¢in gerceklestirilen, ilk istem ve bu isteme bagli diger
istemlerde tanimlanan bir insansiz hava araci; {izerinde kanadin donduriilmesini ve
otomatik olarak kilitlenmesini saglayan bir servo motor bulunan bir gévde, servo
motor mekanizmastyla dondiiriilebilen bir kanat ve bir kutu kuyruk icermektedir.
Bulus konusu insansiz hava aracinda kanat kapali durumdayken sifirlanmis servoya
sabitlenmekte ve insansiz hava aracimin ugusa hazir hale gelmesi igin kanat, uzaktan
kumanda yardimiyla 90° dondiiriiliip otomatik olarak kilitlenmektedir. Kanat
yapisinin servo motor ile donebilir sekilde tasarlanmasi ile, insansiz hava aracinin

silindirik bir tasima tiipii igerisine konulmast ve kolayca taginmasi saglanmaktadir.

Bulusun Ayrintih A¢iklamasi

Bu bulusun amacina ulasmak ig¢in gergeklestirilen bir insansiz hava araci, ekli

sekillerde gésterilmis olup bu sekiller;

Sekil 1. Bir insansiz hava aracinun perspektif gdriiniistidiir.

Sekil 2. Bir insansiz hava aracinin kismen perspektif goriiniigiidiir.

Sekil 3. Sekil 2°de yer alan daire igerisindeki bolgesinin yakinlastirilmis
goriiniigidiir.

Sekil 4. Bir insansiz hava aract gdvdesi igerisinde konumlandirilmis servo
motorun govde icerisindeki goriiniisiidiir.

Sekil 5. Bir insansiz hava aracinin kanadinin perspektif goriintisiidiir.

Sekil 6. Bir insansiz hava aracinin kanadinin alttan goriiniisii ve kanat tizerinde
konumlandirilmig servo motor yataginin kesit alinmig goriiniigtidiir.

Sekil 7. Bir insansiz hava aracinin kuyrugunun perspektif goriiniistidiir.

Sekillerdeki parcalar tek tek numaralandirilmis olup, bu numaralarin kargiligt

asagida verilmistir.

1. Insansiz hava araci

2. Govde
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21. Servo motor
22. Baglant1 yiizeyi
23. Baglant1 elemani
24, Kiris
3. Kanat
31. Kanat kontrol yiizeyi
32. Kanat profili
33. Kanat alt kismi
34. Servo motor yatagi
35. Kanat servolar
4, Kutu kuyruk
41. Yatay kontrol yiizeyi
42. Dikey kontrol ylizeyi
43. Y atay dengeleyiciler
44, Dikey dengeleyiciler
5. Motor
6. Pervane

Kanadi (3) govdesi (2) iizerinde 90° dereceye kadar donebilen ve kanadi (3) govde
(2) lizerinde tercih edilen konumda kilitlenebilen insansiz hava araci (1) en temel

halinde;

- kanadin (3) dondiiriilmesini saglayan, tercihen uzaktan kontrol edilebilen
servo motor (21) ve servo motorun (21) yerlestirildigi baglant: yiizeyi (22)
igeren govde (2),

- kanat kontrol yiizeyi (31), servo motor yatagi (34) ve kanat servolan (35)
igeren, dondiiriilebilen en az bir kanat (3},

- govde (2) lizerine veya igerisine konumlandinlan, ¢ift yonlii ¢alisabilen,
dénme yoOniine gore bir yonde kuvvet saglayan servo motor (21),

- kanat (3) iizerinde kanat (3) merkezine yakin bir yerde bulunan, servo

motora {21) baglanan ve servo motorun (21) dénme kuvvetini kanat (2)
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tizerine aktararak bulunduu noktadan kanadin (3) bir yonde govde (2)
lizerinde donmesini saglayan servo motor yatagi (34),

- lizerinde yatay kontrol yiizeyi (41), dikey kontrol viizeyi (42) ve yatay
dengeleyiciler (43) ve yatay dengeleyicileri (43) birbirine baglayarak
bitiinligli saglayan dikey dengeleyiciler (44] igeren bir kutu kuyruk (4)

icermektedir.

Bulusun bir uygulamasinda insansiz hava araci (1), gévde (2), kanat (3), tercihen
kutu seklinde olan kutu kuyruk (4), motor (5] ve pervane (6) icermektedir. Govde
(2) insansiz hava aracinin asil unsurunu olusturmaktadir ve diger parcalar gévde (2)
tizerine baglanmaktadir. Bulusun tercih edilen uygulamasinda, govde (2) silindirik

bir yapidadir ve arka tarafinda kuyruk (4) baglantis1 yaptlmaktadir (Sekil 1).

Govde (2) tercihen en az bir servo motor (21) ve kirisler (24) igermektedir. Bulusun
bir uygulamasinda, servo motorun (21) tamami goévde (2) igerisinde
bulunmamaktadir. Bulusun baska bir uygulamasinda servo motorun (21) bir kismi
gévde (2) igerisine konumluyken bir kismi gévdenin (2) disinda kalmaktadir.
Boylece servo motor (21) baglantisi kolay vapilmakta, agirlik dengelemesi ve

merkezi ayarlanmaktadir.

Bulusun tercih edilen uygulamasinda, gdvdenin (2) iizerine kanat gelecek iist
bolgesinde baglanti yizeyi (22) bulunmaktadir. Servo motor (21) séz konusu
baglanti ylizeyine (22) baglantt elemanlart (23) ile baglanmaktadir (Sekil 2). Servo
motor (21) aracilig1 ile gdvde (2) kanat (3) baglantisi yapilmaktadir ve kanadin (3)
donmesi i¢in gerekli ddnme kuvveti servo motor (21) tarafindan saglanmakta ve bir

mil ile kanada (3) aktarilmaktadir.

Govde (2), tercihen kiriglerden olusmaktadir. Bulusun tercih edilen uygulamasinda
govde (2) iig adet kiristen (24} olusturulmakta olup, balsadan ve kontraplaktan
mamuldir. Gévde (2) ergonomik yapida olmasi igin tercihen silindirik bir formda

yapilmaktadir. Gévde (2) yapisi silindirik oldugu igin insansiz hava araci (1)
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silindirik  bir tasima kutusuna konulabilmektedir. Bulusun alternatif

uygulamalarinda, farkh geometrilerde govde (2) yapisi kullanilabilmektedir.

Bulusun tercih edilen uygulamasinda kanat (3) en az iki kanat kontrol ylizeyi (31),
kanat egimini belirleyen kanat profili (32), kanadin alt kisminda (33) bulunan servo
motor yatagi (34) ve kanat servolar (35) icermektedir. Kanat kontrol yiizeyi (31)
tercihen kanadmn (3) u¢ kismindadir ve asag1 ve/veya yukan hareket edebilmektedir.
Kanat yonlendirme ylizevi (31) kanadin en u¢ kismindan iceri dogrudur (Sekil 3).
Kanat kontrol yiizeyi (31) tercihen hizlanma ve yonlendirme igin
kullanilabilmektedir. Kanat profili (32) kanadin (3) enine her iki ucu arasindaki
sekli belirlemektedir. Kanat profili (32) kanadin (3) motor (5) tarafindan ince bir
kalinlikla baslamakta, orta kisma dogru kalinlasmakta ve kanat profiline (32) dogru

yeniden incelmektedir (Sekil 3).

Kanadmn (3) merkez kismina dogru servo motor yatagi (34) bulunmaktadir. Servo
motor vatagina (34) servo motorun (21) mili baglanmaktadir. Servo motor (21)
dondiitkge, servo motorun (21) ddénme kuvveti servo motor yatagina (34)
aktarilmakta ve kanada (3) tercih edilen yonde bir donem kuvveti uygulanmakta ve
bdylece kanat (3) gévde (2} lizerinde donmektedir. Servo motorun (21) sagladigi
dénme kuvveti ile kanat (3} agilarak ugusa hazir hale getirilmekte veya kapatilarak
paketleme konumuna getirilmektedir. Servo motor (21) tercih edilen konuma
geldikten sonra kilitleme yapabilmektedir. Servo motor (21} kilitleme yaparak

kanadi (3) gdvde (2) lizerinde tercih edilen konumda sabitlemektedir.

Bulusun tercih edilen uygulamasinda, servo motor yatag (34) tercihen “+ arti
isareti” seklindedir. Servo motorun (21} donme mili veya donme parcasi kanat (3)

tizerinde bulunan art1 seklindeki servo motor yatagina (34) girmektedir.

Bulus konusu insansiz hava aracinda (1), kanat (3), servo motor (21) sayesinde 90°
doniip kapanabilme ve tekrar acilip kilitlenme o6zelliine sahiptir. Bulusun bir

uygulamasinda servo motor (21) uzaktan kumanda edilebilmektedir. Bulusun bu
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uygulamasinda séz konusu kanadin (3) agilip kapanmasi islemi disardan uzaktan
kumanda vasitasi ile ger¢eklestirilmektedir. Operatdr uzaktan kumanda araciligi ile

servo motoru (21) ¢alistirarak kanadi (3) acip kilitleyebilmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda, kanat (3) tizerinde kanat servolari (35) bulunmaktadir.
Kanat servosu (35) kanada (3) harcket kazandirmak ig¢in kullanilmaktadir. Kanat

servosu (35) kanat kontrol ylizeyini {31) hareket ettirmek i¢in kullanilmaktadir.

Bulusun konusu insansiz hava aracinda (1) kanat (3), farkli biyikliklerde
olabilmektedir. Bulusun tercih edilen uygulamasinda kanat (3) yaklasik Y0 cm
acikliga sahiptir. Kanat (3) iizerinde, ana yiik tagiyici olarak tercihen iki adet karbon
¢ubuk kullamlmaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda kanat profili (32), NACA-4412 temel alinarak
minimum siirtinme  katsayisi ve doénme vyaricapt i¢in MATLAB-XFOIL
kullanilarak optimum deger bulunarak eniyilenmistir. Bulusun tercih edilen
uygulamasinda NACA-4412 kanat profilinde (32); kamburluk egrisinin maksimum
degeri 0.04 yani veter uzunlugunun yiizde dordii, kamburluk egrisinin maksimum
degerinin bulundugu lokasyon 0.4 yani veter uzunlugunun yiizde kirki ve kanat
profilinin (32} kalinhigi 0.12 yani veter uzunlugunun yiizde on ikisidir. Patent
konusu bulusta MATLAB-XFOIL kullanilarak kamburluk egrisinin maksimum
degeri, kamburluk egrisinin maksimum degerinin bulundugu lokasyon ve kanat
profilinin (32} kalinligr degistirilmesiyle minimum siiriikleme kuvveti katsayisi ve
donme yarigapi i¢in eniyilenmistir. Bulusun tercih edilen uygulamasinda eniyileme
sonucu kanat profilinde (32) kamburluk egrisinin maksimum degeri 0.03778,
kamburluk egrisinin maksimum degerinin bulundugu lokasyon 0.09124 ve kanat

profilinin (32) kalinlig1 0.0986 dir.

Bulusun tercih edilen uygulamasinda kanat profili (32) yaklasik 15 cm uzunluga
sahiptir. Kanadin (3) alt tarafinda (33) bulunan iki adet kanat servosu (35}, servo

yatagi (34) ve kanat kontrol yiizeylerini {31) hareket ettirmek igin kullaniimaktadir.
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Servo yatadi (34) kopiikten mamuldiir. S6z konusu kanat (3) yapisinin donebilir
sekilde tasarlanmis olmasi sayesinde, insansiz hava aracinin (1) uzunluk/ ¢ap orant

en az dort olan silindirik bir tasima tiipiintin igerisine sigabilmesi saglanmaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda insansiz hava aract (1), balsadan iretilmis bir kutu
kuyruk (4) igermektedir. Kutu kuyruk (4}, insansiz hava aracinin (1) govdesine (2)
bir adet karbon ¢ubukla tutturulmaktadir. Kutu kuyruk (4), lizerinde tercihen iki
adet yatay kontrol viizeyi (41) ve tercihen iki adet dikey kontrol yiizeyine (42)
sahiptir. Bulusun tercih edilen uygulamasinda kutu kuyruk (4) tizerinde bulunan
yatay kontrol yiizeyi (41), 20 ¢cm genislige ve 10 cm yiikseklige sahiptir. Kutu
kuyruk (4) ayrica, yatay dengeleyiciler (43) ve yatay dengeleyicileri (43] birbirine
baglayarak bitinligi saglayan dikey dengeleyiciler (44) igermektedir. Kutu
kuyrukta (4) bahsedilen bu pargalar, birbirine gegerek bir biitin form
olusturmaktadir. Kutu kuyrukta (4}, bir adet kontrol yiizeyi yerine birden gok kiigiik
ylizey bulunmaktadir. Bu sayede kutu kuyruk (4), insansiz hava aracinin (1), tasuma
tipil igerisine sigabilmesi ve kolayca tasinabilmesi i¢in hacimsel olarak daha az yer
kaplamasina imkan saglamaktadir. Bulusun bir uygulamasinda, kutu kuyruk (4}
genisliginin %25 oraninda arttirilmasi ile, insansiz hava aracinin (1) yanal ve

boylamsal stabilitesi daha verimli hale getirilmistir.

Bulusun bir uygulamasinda insansiz hava aract (1) motor (5} ve gdvde yoniinde
katlanabilir pervane (6) igermektedir. Kullanilan katlanabilir pervane (6] ugagmm
tagmabilir hale gelebilmesi igin énem arz etmekte olup inis sirasinda da motor (5}
ve pervanenin (6} hasar almasini dnlemektedir. Motor (5) pervaneyi (6) dondiirerek
pervanenin katlanir konumdan, agik konuma gelmesini saglamakta ve ileri gidis

kuvveti saglamaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda insansiz hava araci (1), elle atilmakta ve inis takimi

olmaksizin gdvde (2] lizerine inis yapabilmektedir.
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S6z konusu bulus olan insansiz hava aracinda (1) kanadi déndiirmek i¢in mekanik
sistemler yerine servo motorun kullanilmasi sayesinde daha az agirliga sahip bir
insansiz hava araci (1) olusturulmaktadir. Bu sayede bulus konusu insansiz hava
araci (1) ile bulusun bu uygulamasinda yaklasik olarak 510 gram agirhgindaki yiik,
bes dakika siireyle tasinabilmektedir.

Soz konusu bulus olan insansiz hava araci (1) ile NiMh pillerle bulusun bu
uygulamasinda yaklasik 305 metre uzunlugundaki bir alanda her seferinde bir adet
360° doniis yaparak toplamda ii¢ tur ugus gergeklestirilebilmektedir. Ayrica bu
uguslar esnasinda, insansiz hava aracinin (1) minimum yaricapla doniis yapabilmesi

saglanmaktadir.

Bulus konusu insansiz hava aracinin (1), kanadin dondiirilebilmesi sayesinde
uzunluk/cap oram en az dort olan silindirik bir tiiplin icerisine siZabilmesi
saglanmaktadir. Bu sayede bulus konusu insansiz hava araciun (1) kolaylikla

tasinabilmesi saglanmaktadir.

Soz konusu bulus olan insansiz hava araci (1) ile, kanat (3] dondiirme

mekanizmasinin tretimi de kolaylastirlmaktadir.
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