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Quadcopter dort motor tarafindan kaldirilan ve
yurutulen bir multicopterdir.

Quadcopterler universite arastirmalarinda, ucgus
kontrol teorisi, navigasyon, ger¢cek zamanli
sistemler ve robot teknolojisi gibi bircok alanda test
vedegerlendirmede kullanilir.

Bu projede Raspberry Pi kullanilarak Quadcopter
kontrolcusu tasarimi hedeflenmistir. Raspberry Pi
kredi karti buyuklugunde, tek bir board‘dan olusan
mini bilgisayardir.

Denge

Quadcopter’in dengesini saglamak icin Jiroskop
kullanilmistir. Jiroskop veya Cayro yon ol¢umu veya
ayarlamasinda kullanilan, ac¢isal dengenin
korunmasi ilkesiyle calisan bir alettir. Jiroskopik
hareketin temeli, fizik kurallarina ve acisal
momentumun korunumu ilkesine dayalidir. Jiroskop
ile Raspberry Pi'nin haberlestirilmesinde seri
haberlesme standartlarindan olan 12C protokolu
kullanilmistir. 12C protokolu olduk¢a hizli veri
aktariminaolanak tanimaktadir.

Hareket

Quadcopterin yukseklik ve yon kontrolu i¢cin Android
uygulamasi gelistirilmis ve bu uygulama ile
Raspberry Pi haberlestirilmistir. Uygulama ile
Raspberry Pi'nin haberlesmesi i¢cin Transmission
Control Protocol(TCP) kullanildi.

TCP, veri guvenliginin saglandigi ve baglanti temelli
bir iletisim protokuludur. Dinleyen taraf sunucu,
istekte bulunan taraf ise istemci olarak
isimlendirilmektedir. Projenin sunucu-istemci
modeline uyarlanmasinda, sunucu gorevini Android
uygulamasi istemci gorevini ise Raspberry Pi
ustlenmektedir.

Genel olarak Quadcopterin dengeli bir bicimde
hareket etmesi, Android uygulamasindan ve
Jiroskoptan gelecek verilerin koordineli bir bicimde
Raspberry Pi'ye aktarilarak motor surucuye bu
verilere gore gerekli frekanslari gondermekle
alakalidir.
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