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Oz

Giiniimiizde, insansiz hava araglarinin (IHA), basta savunma ve eglence olmak iizere kullanim alanlar1 her gecen giin genislemektedir.
Uriin tasimacilig1 agirlikli olarak fosil yakit kullanan araglar ile insanlar tarafindan gergeklestirilmektedir. Bu durum insan faktdriinii
de hesaba kattigimiz zaman bircok sorunu yaninda getirmektedir. Uriin tasimacilig1 alaninda otonom dronlarin kullanilmas1 zaman,
yakit ve insan giiciinden tasarruf saglayacaktir. Giiniimiize kadar bu konuda bir ¢ok girisimler meydana gelmis olsa da bunlarin biiyiik
cogunlugu Ozel firmalar tarafindan gelistirilmis olan, kaynak koduna erigsimin veya araglar ilizerinde ihtiya¢ halinde gerekli
modifikasyonlarin gergeklestirilmesinin miimkiin olmadig1 araglardir. Ayni zamanda ¢ogu zaman bu araglarin kumanda ile
yonetilmeleri gerekmektedir. Bu durum yetkili pilot gelistirilmesi ve insan faktoriiniin ise katilmasina yol agmaktadir. Bu ¢alismada,
ArduPilot ve dronlarla Mavlink iizerinden haberlesmeyi saglayan agik kaynak kodlu bir uygulama hazirlanmasi amaglanmistir. Bu
mobil uygulamada; ugus yazilimi DroneKit kiitiiphanesi ile ve araglara gorev bilgilerini génderme yazilimi Flutter kullanilarak
hazirlanmigtir. Bu ¢alisma sonucunda elde edilen uygulama ile kullanicilar ArduPilot destekleyen ticari dronlar veya kendi insaa ettikleri
dronlar ile otonom bir sekilde {iriin tagiyabilmektedirler.

Anahtar Kelimeler: Tha, dron, otonom ugus, mobil uygulama, lojistik, iiriin tasima

Autonomous Order Distribution with Mobile App Controlled Drone

Abstract

Recently, the areas of use of unmanned aerial vehicles (UAVS), especially in defense and entertainment, are expanding day by day.
Product transportation is mainly carried out by people using fossil fuel vehicles. This situation brings many problems when we take into
account the human factor. The use of autonomous drones in the field of product transportation will save time, fuel and manpower.
Although there have been many initiatives in this regard until today, most of them are tools developed by private companies, where it
is not possible to access the source code or make the necessary modifications on the tools if needed. At the same time, these vehicles
often need to be managed by remote control. This leads to the development of competent pilots and the involvement of the human
factor. In this study, it is aimed to prepare an open source application that enables communication with ArduPilot and drones over
Mavlink. In this mobile application; the flight software was prepared with the DroneKit library and the software for sending mission
information to the vehicles using Flutter. With the application obtained as a result of this study, users can carry products autonomously
with commercial drones that support ArduPilot or with drones they have built.
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1. Giris

Insansiz hava araci teknolojisinin gelismesi ile beraber
kulllanim alanlar1 da genislemistir. Eglence, hizmet, savunma gibi
farkli alanlar bu teknolojinin gelismesinden Onemli dlglide
istifade etmeye baslamistir. Bu trende ayak uydurmak ve dron
teknolojisini  tasimacilik alaninda  kullanmak amaciyla,
komutlarina mobil bir uygulamadan alan ve siparis dagitim
gerceklestirilen bir calisma yapilmigtir. ArduPilot otopilot
yazilimi ile birlikte dron kontrolii saglanirken, ugusun
gerceklesecegi konum bilgileri Flutter ve Dart programlama dili
kullanilarak hazirlanan mobil uygulama ile drona aktarilmistir.

Uriin tasimaciligr alaminda dronlarin kullanilabilmesi amact
ile gelistirilmekte olan bu projede ArduPilot otopilot yazilimlar
ile calismakta olan ve genellikle hobi/eglence sektorlerinde
kullanilmakta olan dronlarmn, ucuz ve aktif bir bigimde son
kullaniciya kolay bir bicimde ulastirilmast hedeflenmistir. Bu
amag¢ dogrultusunda son kullanicilarin dron ile iiriin tasirken
kargilastiklar1 en biiyiik sikintilar gdz Oniine alinmig ve aracin
herhangi bir egitim almamis kisiler tarafindan kullanilmasi
durumunda bir ¢ok sikintinin meydana geldigi fark edilmistir. Bu
nedenle kullanicilarin {iriin tasimak i¢in kullandiklar1 dronlari
manuel olarak (kumanda vasitasiyla) kontrol etmek yerine mobil
uygulama ile haritadan hedef konumlarin secilmesi ve aracin
otonom olarak hareket etmesi gibi bir ¢dziim bulunmustur.

Giinlimiizde otonom olarak hareket etmekte olan bir ¢ok dron
olmasina ragmen bunlarin biiylik c¢ogunlugu o6zel firmalar
tarafindan gelistirilmistir. Bu durum kaynak kodlara erisimi
kisitlamakla beraber, hazirlanan yazilimlarin kisitli cihazlar ile
uyumlu olmast ve modifiye edilememesi gibi sorunlar
dogurmaktadir. Bu c¢aligma kapsaminda hazirlanan proje
sayesinde acik kaynak kodlu ArduPilot otopilot yazilimini
kullanmakta olan herhangi bir araca hedef gorev bilgilerinin
aktarilmasi saglanabilecektir (ArduPilot, 2022).

Flutter ile gelistirilmis olan bir mobil uygulama sayesinde
kullanicilar harita iizerinden istedikleri konumlari se¢ip, tasinacak
olan malzemelerin bilgilerini girdikten sonra araci istedikleri
konumlara goreve gonderebilir ve aracin anlik konum, batarya,
gorev bilgilerini mobil uygulama iizerinden
gozlemleyebilmektedir. Flutter, Google firmasi tarafindan
gelisgtirilmekte olan ¢apraz platform uygulama gelistirme kitidir
(Flutter, 2022). Bu sayede daha 6ncesinde dron pilotlugu ile ilgisi
olmayan bir ¢ok kisi bir ka¢ adimda araglarini ugurabilir ve
paketlerini teslim edebilirler. Bu iki uygulamanin birbirleri ile
uyum icinde c¢aligmalari gelecekte otonom ugus ve iiriin
tasimacilik sektorlerinde gercgeklestirilecek olan aragtirmalarin
oniinil agacagina inanilmaktadir.

Hazirlanan ugus kodlarinin test edilebilmesi amaciyla Emild
markasina ait Navio 2 otopilot kart1 ile ¢galigmakta olan 4 motorlu
bir dron kullanilmigtir. Navio 2, ArduPilot otopilot yazilimi ile
caligmakta olan, giiniimiizde bir ¢ok gelistirici tarafindan tercih
edilen ve sorunsuz bir ugus icin gerekli olan bir cok sensore sahip
bir ucus kartidir. Navio 2 ugus karti, hem ArduPilot hem de
droneKit kiitiiphanesi ile hazirlanmig olan ugus kodlarinin

iizerinde c¢alisabilmesi i¢in Raspberry Pi 4 ile birlikte
kullanilmaktadir.

Literatiire  bakildiginda  dronlarin  lojistik  alaninda
kullanilmas1 amaciyla bir takim c¢alismalarin  yapildig:

goriilmektedir. Ancak bu caligmalar igerisinde aracin hedef
bilgilerinin bir mobil uygulama tizerinden gonderilmesi ve aracin
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otonom olarak hareket ettigi ortak bir projeye rastlanilmamustir.
Yapilan ¢aligmalar genellikle dronlar yardimu ile iiriin tagimasina
yonelik olmasina ragmen bu araglar pilotlar tarafindan manuel
olarak yonetilmektedir. Otonom olarak ugus gergeklestiren
araglar ise 0zel firmalar tarafindan gelistirilmis olup kullanicilara
kaynak kodlarini sunmamaktadirlar. Ayni1 zamanda kullanicilar bu
araglar iizerinde istedikleri modifikasyonlar1
gerceklestirememektedirler. Dronlarin agirlikli olarak kullanildig:
bir diger alan ise savunma alanidir. Bu alanda otonom araglar
uzun zamandir kullanilmasina ragmen her gecen giin gelistiriciler
sektore yenilikler kazandirmaktadirlar. Ancak bu alanda yapilan
caligmalarda araglarin kontrolleri oldukca karmasik bir arayiize
sahip masaiistli uygulamalari ile gergeklestirilmektedir. Bu alanda
tim c¢aligmalarin incelenmesi miimkiin olmadigindan son
zamanlarda literatiire kazandirilan bazi ¢caligmalar ele alinmigtir.

Han vd. tarafindan 2019 yilinda yapilan ¢aligmada, dronlarin
iiriin tasimacilig1 alaninda kullanilmasina yonelik gelistirilen bir
arastirmada rota hesaplanmasi iglemlerinde kullanilmasi igin
matematiksel bir model gelistirilmis ve test edilmistir (Han, Ozer,
Baris, Ozgiir, & Aktin, 2019). 2021 yilinda Yetis vd.,
aragtirmalarinda THA’larin kargo araglar ile birlikte ¢alisarak
rota optimizasyonunda kullanilmas1 ile ilgili deneyler
gerceklestirmiglerdir. Elde ettikleri sonuglara gére bu yontem ile
probleme gore %4-%6.24 kazang elde ettiklerini belirtmislerdir.
Ancak bu ¢alismada dronlar iiriin tagimaciligi alaninda dogrudan
kullanilmaktan ziyade birer ara¢ olarak kalmislardir (Yetis,
Giingor, & Karakose, 2021). Diizgiin tarafindan 2021 yilinda
gerceklestirilen bir bagka ¢aligsmada ise dronlarin lojistik alaninda
kullanilmasi ile ilgili pratige dokiilememis bir calisma yapilmigtir
(Diizgiin, 2021). Dronlarin aktif olarak kullanildigi bazi
calismalarda ise dronlar yardimui ile belirli alanlarin veya yapilarin
3 boyutlu modellemelerinin hazirlanmasi amaglanmigtir. Bu
caligmalarda arag (drone), iizerine yerlestirilen kamera ile birlikte
pilotlar tarafindan hedef alanlarda ugurulmakta ve fotograflar
¢ekilmektedir (Alptekin & Yakar, 2020; A. Ulvi, Yakar, Yigit, &
Kaya, 2020; C. Ulvi, 2022). Aras, 2021 yilinda gerceklestirdigi
calismasinda dronlarin kentsel giivenlik alanlarinda nasil
kullanilabilecegi lizerinde durmustur (Aras, 2021). 2022 yilinda,
Kogyigit vd. arkeolojik kazilarda arazi hakkinda daha detayli bilgi
almak ve kazinin yapilacagi alani belirlemek amaci ile dronlari
kullanmiglardir. Bu ¢alismada Mersin Anamur il¢esinde
gerceklestirilen Anemurium antik kenti kazisinda IHA’lar
kullanilmustir (Kogyigit, Durduran, & Alkan, 2022).

2. Metot

Projenin gelistirilmesine ilk olarak mobil uygulamanin
tasarlanmasi ile baslanmistir. Mobil uygulamanin gelistirilecegi
ortam Flutter olarak belirlenmistir. Flutter’in se¢ilmesinin baglica
sebeplerinden bir tanesi, gelistirilen uygulamalarin {izerine
eklemeler yapilmadan farkli ortamlarda (Android, 10S, Web,
Windows) ¢aligtirilabilmesidir (Documentation, 2022). Bu amag
dogrultusunda uygulama icerisinde yer almasi gereken sayfalar ve
kullanilacak olan eklentiler belirlenmistir. Projede tasarlanacak
sayfalar sirasiyla:

Kullanic1 Girig/Kayit
Ana Ekran

Gorev Belirleme
Gegmis Gorevler
Uriin Islemleri

olarak belirlenmis ve ilk olarak uygulamanin firebase ile olan
baglantisi kurulmustur. Firebase, Google tarafindan gelistirilen ve
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desteklenen {icretsiz bir depolama platformudur. Firebase’in;
kullanici hesap islemlerinin, gorev/iiriin bilgilerinin ve gegmis
gorev bilgilerinin tutulmasi i¢in uygun bir platform olmasi ve
capraz platform g¢aligabiliyor olmasindan dolay1 tercih edilmistir
(Firebase, 2022).

Kullanicilarin hedef konumlar1 segebilmeleri icin Google
Maps eklentisi projeye dahil edilmis ve bu eklenti kullanilarak
gorev belirleme ekrani tasarlanmistir. Sekil 1 (a) Google Maps
eklentisinin  mobil uygulama igerisindeki  kullanimim
gostermektedir. Kullanicilar harita iizerinde istedikleri konumun
iizerine tiklayarak o konuma aktarilacak olan iriinleri
secebilmektedirler. Olusturulan her gorev bir liste iizerinde
tutulmaktadir. Kullanicilar ekranin sol tarafindan saga dogru
siirikleme hareketi yaparak olusturduklart goérev listesini
gorebilmektedirler. Ayn1 zamanda kullanicilarin harita iizerinden
secim yapmak yerine dogrudan adres iizerinden arama
yapabilmeleri i¢in Gorev Belirleme sayfasina ait olan app bar
kismina adres arama boliimii eklenmistir. Araca hedef konuma ait
olan adres bilgisi yerine enlem ve boylam bilgileri gonderildigi
icin geo_location kiitiiphanesi kullanilarak girilen adres bilgileri
enlem boylam bilgilerine doniistiiriilmektedir. Ayn1 sekilde harita
tizerinden se¢im yapildigi zaman ekrana gelen pencere lizerinde
kullanicilarin  segtikleri konumun dogru oldugundan emin
olmalar1 igin geo location kiitiiphanesi kullanilarak enlem-
boylam bilgileri adres bilgilerine doniistiiriilmiis ve kullaniciya
gosterilmistir. Sekil 1’de harita ekrani ve bu ekran iizerinden
gorev konumlariin belirlenmesini ile ilgili gorseller sunulmustur.

Her dronun tasiyabilecegi agirlik miktar1 degisken
oldugundan dolay1 simiilasyon ile gergeklestirilecek olan
denemelerde ortalama olarak 5 kg limit belirlenmistir.
Olusturulan gorevlerde aracin tek seferde tastyacag iirlinlerin
toplam agirhigt 5 kg’t gegmesi durumunda gorevler Firebase
tizerine kaydedilmez. Bu sayede araca tasiyabileceginden fazla
agirhk yiiklenerek kazalara sebep olmasinin Oniine gecilmeye
caligtlmigtir.

Son olarak Realtime Database iizerinde tutulacak olan gérev
bilgilerinin bir modeli olusturulmustur. Sekil 2’de Realtime
Database tizerinde 6rnek bir gérevin tutulma bigimi gosterilmistir.
Bir gorevle ilgili tutulacak olan bilgiler:

Enlem

Boylam

Uriin Listesi

Gorev Olusturma Tarihi
Gorev Bitig Tarihi
Kullanici ID

olarak belirlenmistir.

Mobil uygulamanin bir diger asamasinda iiriin iglemlerinin
gerceklestirildigi sayfa hazirlanmigtir. Sekil 3’te gorseli verilen bu
sayfa ile kullanicilar; stokta bulunan firiinlerin isim, fiyat ve
agirlik bilgileri ile ilgili ekleme, silme ve gilincelleme islemleri
gergeklestirebilmektedir. Uriinlere ait bilgiler Firebase’de Cloud
Firestore iizerinde tutulmaktadir. Daha 6nceden kaydedilmis olan
bu bilgiler kullanicinin gérebilmesi amaciyla Cloud Firestore’dan
uygulamaya alinarak bir listeye aktarilmaktadir. Akabinde, Stack
ve Swiper kullanilarak olusturulmus olan bir pencerede
kullanicilarin = hizmetine sunulmaktadir. Stack, olusturulan
widget’larm iist liste dizilmesini saglayan bir yapidir. Swiper ise
kullanicilarin {ist iiste dizilmis olan Widgetlar’t (bu durumda
Container) soldan saga veya sagdan sola olacak bigimde
kaydirarak yer degistirmelerini saglayan bir yapidir.

e-ISSN: 2148-2683

Enlern - -35.36317486004554
Boylam ; 149.16370477527377
Mahallesi Monara Highway Bina
arboitbara 10423 Australian Capital Territory
Grassland
Nature Reserve

Tuzlu Fistik
355TL|1.0Kg

Canberra Model Aircraft

Club Flying Field
mandalina

333TL| 1.0Kg

Makarna
307TL|0.5Kg

Su

6 Tuighurfeist i ste ekken i
Google

(b) Uriin segimi

Mahallesi Monare Highway Bina 10423
Australian Capital Territory

S Enlem :-35.38317 Boylam : 149.1637
Nature Reserve

Mahallesi Monaro Highway Bina 10423
e Australian Capital Territory
Enlen :-35.36430  Boylam :149.1639

Mahallesi Monaro Highway Bina 10423

Canberra Model Aircraft Australian Capital Territory

g  Club Fiying Field Enlem:-35.36433  Boylam :149.1651
L) ]
Google 6
> [] Necmettin Er... &
1z 3 a4 s s 1 .8 3 o
q w e r 1 y u I o p

(c) Adres arama (d) Gorev listesi

Sekil 1.Mobil uygulama kullanici ekranlari

~  tamamlananGorevler
=~ xb59jF8n6i0NbqfImT6yBdGVZPQ2
- -N-g_dPnfR9m4zMKzMdR
boylam: "149.16360788047314"
enlem: "-35.36316228283209"
gorevBaslangicTarihi: "15/04/2022 12:37:57"
gorevBitisTarihi: "15/04/2022 12:37:57"

- urunlListesi
8: "Ekmek”
1 "Ekmek”
2: "mandalina”
3=

userID: "xb59jF8n6iONbgfimTéyBdGvZPQ2"

Sekil 2. Realtime Database iizerinde 6rnek bir gérev
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Uriin Ekleme Sayfasi

Adirlik 1.0

Sekil 3. Uriin ekleme ekran1

Mobil uygulamay: kullanacak olan kullanicilarin kayit ve
girig yapacagi karsilama ekrani da bir diger sayfa olarak ele
alinmis ve tasarlanmistir. Bu amagla Firebase’in Authentication
ozelligi kullanilarak mail-parola g¢ifti ile hesap olusturma ve giris
yapma iglemlerinin gergeklestigi bir sayfa olusturulmustur.
Firebase, kullanicilarin mail adresleri, telefon numaralar1 veya
kullanict adlar1 kullanarak hesap olusturmalarini ve uygulamaya
giris yapmalarin1 saglamaktadir. Ayrica kullanicilarin istemesi
durumunda; gmail, facebok veya Apple hesaplar1 kullanilarak,
ekstra islem gerceklestirmeden hesap olusturulabilmektedir. Bu
sayede hangi aracit hangi kullanicinin kullandigt kayit altina
almacak ve karisikliklarin oniine gegilmis olacaktir. Aymn
zamanda 3. sahislarin araglara erisiminin Oniine gecilmis
olacaktir.

Projenin ikinci asamasinda Python ve DroneKit kiitiiphanesi
kullanilarak ArduPilot ile ¢aligmakta olan dronlar i¢in bir ugus
yazilimi hazirlanmistir. ArduPilot firmasi gelistiricilere yardim
etmek ve gelistirme siirecinde meydana gelebilecek olan kazalar
minimuma indirmek amaciyla gergek araglar lizerinde ¢alismakta
olan otopilot yazilimlarini gergek araglara ihtiya¢ olmadan ayni
sekilde simiilasyon iizerinde galistirilmasina imkan saglamaktadir
(ArduPilot, 2022). Bu sayede gelistiriciler APM2, Gazebo
Mission Planner gibi GCS (yer kontrol istasyonu) yazilimlar
iizerinden  gergek  araca  sahip  olmadan testlerini
gerceklestirebilmektedir (Simiilasyon testleri Mission Planner
iizerinde gercgeklestirilmistir). Dronekit, gelistiricilerin ArduPilot
ile MavLink iizerinden disiik gecikme hiz1 ile iletisime
gecebilmeleri amaci ile gelistirilmis olan acik kaynak kodlu bir
API’dir (DroneKit, 2022).

Otonom ugus yazilimmin gelistirilmesi islemine ilk olarak
Realtime Database lizerinde bulunan gorev bilgilerinin pyrebase
kiitiiphanesi kullanilarak araca indirilmesi ile baglanmigtir.
Pyrebase, gelistiricilerin python programlama dili kullanarak
firebase islemleri gerceklestirebilmelerine olanak saglayan bir
kiitiphanedir (GitHub-Pyrebase, 2022). Sekil 4’te mobil
uygulamada hazirlanan ve ugus yazilimina gonderilen gorev
bilgileri gosterilmektedir.

e-ISSN: 2148-2683

Sekil 4. Ugus yazilimina gonderilen gorev bilgileri

Bir sonraki adim olarak ara¢ hakkinda kontrollerin yapildig:
ve kalkisini saglayacak olan fonksiyon hazirlanmstir. Indirilmis
gorev bilgilerine ait olan enlem ve boylam bilgileri bir listeye
eklenmis ve mavlink diigiimii kullanilarak aracin sirastyla bu
konumlar1 ziyaret etmesini saglayacak fonksiyon hazirlanmistir.
Mavlink dronlar ile haberlesme gerceklestirilirken kullanilan,
hafif ve basit bir haberlesme yontemidir (Guide, 2022). Tiim bu
siiregler Mission Planner iizerinde simiile edilerek kontrol
edilmistir. Bir konum ziyaret edildigi zaman o konuma ait goérev
bilgilerinin Realtime Database iizerine kaydedilmesini
saglayacak ayr1 bir fonksiyon mevcuttur. Gergeklestirilen
gorevlerin saklanmasi sayesinde bir gegmis gorev listesi
olustugundan projenin mobil uygulama kisminda bir ge¢mis
gorevler sayfasi olusturulmustur. Kullanicilar gegmis gérevlerini
secerek gorev olusturma sayfasina gitmek zorunda kalmadan bu
sayfa  {lizerinden hizli bir bi¢cimde yeni gorevler
olusturabilmektedirler.

Son olarak kullanicilarin araglari hakkinda konum, goérev
bilgilerini anlik olarak seyredebilmeleri amaciyla mobil
uygulamanin ana sayfasi tizerinde bir alan olusturulmustur. Bu
alanda kullanicilar araca ait batarya, konum (enlem-boylam)
toplam gorev sayist ve o an gerceklestirilen gérev numarasi ve
aracin gorevde olup olmadigi bilgilerini gorebilmektedirler.
Hazirlanan otonom ugus kodu simiilasyon testlerinden basariyla
gectikten sonra gergek arag iizerinde denemeler gerceklestirmek
amaciyla galigmalara baglanmistir.

Gergek ugus denemelerinin yapilmasi amaciyla 4 motorlu bir
dron insa edilmeye baslanmis ve bu amag¢ dogrultusunda yapilan
aragtirmalar sonucunda ArduPilot yazilimini destekleyen otopilot
kartlar1 arasindan sahip oldugu sensorlerin ve kullanilan
malzemelerin dayaniklilifi géz oniinde bulundurularak Emlid
Navio 2 se¢ilmistir. Navio 2 Raspberry Pi bilgisayarlar ile birlikte
kullanilan agik kaynak kodlu bir otopilot kartidir. Navio 2 sahip
oldugu sensorler sayesinde araca ekstradan sensor takilmasi
gereksinimini ortadan kaldirmaktadir (Navio2, 2022). Bu durum
aracin gelistirilmesini kolaylagtirmakta ve gerekli durumlarda
yeni diizeneklerin eklenmesini kolaylastirmaktadir. Ayn1 zamanda
acik kaynak kodlu ArduPilot otopilot yazilimi ile birlikte
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calisabildigi i¢in kullanicilarin kendi gelistirmelerini yapmalarina
olanak saglamaktadir. Navio 2 sadece dronlarda degil aym
zamanda denizalti, RC arag, helikopter gibi bircok aracta
kullanilabilmektedir. DroneKit adli kiitiiphane yardimi ile
kullanicilar kendi otonom arag yazilimlarini

calistirabilmektedir. ArduPilot yazilimin c¢alisacagi single board
computer (SBC) olarak ise Raspberry Pi 3 secilmistir. Raspberry
Pi, Raspberry Pi vakfi tarafindan gelistirilmekte olan tek kart bir
bilgisayardir (Vikipedi, 2022). Aragta kullanilacak olan motorlar
olarak ise DJI marka firgasiz motorlar kullanilmugtir. Sekil 5°te
goriintileri

hazirlanan farkli  agilardan  ¢ekilmis

sunulmustur.

aracin

(a) Yandan goriintii (b) Ustten goriintii

Sekil 5. Hazirlanan aracin farkli agilardan goriintiisii

Gergek ara¢ ile gerceklestirilen denemelerde pyrebase
kurulumu sirasinda belirli kiitiiphanelerin giincellenmesi Emlid
yazilimmin g¢alismamasina sebep olmustur. Bu nedenle Flask
kullanilarak bir API gelistirilmis ve araca aktarilmasi gereken
gorev bilgileri burada tutulmustur. Bu sayede goérev bilgileri araca
Firebase iizerinden degil Flask iizerinden HTTP istekleri ile
aktarilmistir. Sekil 6°da, hazirlanan aracin dis mekandaki ugus
testlerine ait bir goriintli sunulmustur.

Sekil 6. D1s mekan ugus testleri

3. Sonug ve Tartisma

Dronlar ile otonom olarak {iriin tasinmasi ve araca
gonderilecek olan goérev bilgilerinin kullanicilar tarafindan
kolayca belirlenebilmesi amaciyla bir mobil uygulama ve ucus
yazilimi hazirlanmistir. Mobil uygulama, Navio 2 otopilot karti
ile calismakta olan bir arag¢ fiizerinde test edilmistir Hem
simillasyon hemde gercek araglarla gerceklestirilen denemeler
sonucunda gii¢lii GPS ve internet sinyali alinmasi durumunda
dronlara gorev bilgileri bir mobil uygulama iizerinden
aktarilmigtir. Gorev bilgilerini alan ara¢ otonom olarak hedef
konumlara belirlenen sira ile ulasabilmistir. Elde edilen sonuglar

e-ISSN: 2148-2683

dogrultusunda aragta daha giiclii bir GPS anteni ve daha giiglii
bataryalar kullanilarak aracin ugus kalitesinin artirilabilecegi
diisiiniilmektedir.

Sonraki c¢aligmalar igin proje gelistirilerek sadece iiriin
tagimasi alaninda degil ayn1 zamanda hastaneler arasi ilag/organ
vb materyallerin taginmasi veya iizerine yerlestirilecek olan bir
kamera yardimi ile dogal afet bolgelerinde kayip/yarali kisi arama
kurtarma ¢alismalarinda kullanilabilecegi diisiiniilmektedir.

4. TesekKkiir

Bu ¢alismanin  hazirlanmasina, 2209-A  proje ¢agrist
kapsaminda destek veren TUBITAK kurumuna tesekkiir ederiz.
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