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ELEKTRONIK VE OTOMASYON BOLUMU
INSANSIZ ARAC TEKNIKERLIGI

[AT102 INSANSIZ ARAC SISTEMLERI TASARIMI
4. HAFTA INSASIZ HAVA ARACI TASARIMI
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IHA itki Sistemleri:
Temel Bilesenler ve
Ucus Dinamikleri

Déner Kanath Araclarda Elelktrikli |

W
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~~ Ucus Dinamikleri ve Kontrol

Hover Matrix Maneuver Axis =
Dengede Kalma (Hover): F o = W Yunuslama (Pitch) Yuvarlanma (Roll)
A0
= lleri (F4+F3 > F1+F2) / Geri (F1+F2 > F4+F3) |  Saga (F1+F4 > F2+F3)
E Yuvarlanma (Roll) Yalpa (Yaw)
= N
L
Fret > W (Yukar Ok), F..; < W (Asadi Ok] Sadja (F1+F3 > F2+F4) / Sola (F2+F4 > F1+F3)
% Her hareket, 4 mator arasindaki kusursuz itki asimetrisi ile saglanir. ‘_—/
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LiPo Batarya (Eneriji) ESC (Kontrol) Motor (Doniigiim) Pervane (itki)

Sistemin Kalbi. ihtivac duyulan Sistemin Beyni. Bataryadan Sistemin Kasi. Elektrik Sistemin Kanatlari. Mekanik
elektrik enerjisini depolar. gelen akimi yanlendirerek enerjisini mekanik doniis danisii aerodinamik kaldirma
motor hizini belirler. hareketine cevirir. kuvvetine doniistirdr.
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H-‘"' iﬁucum acisi

Hareket
dogrultusu

Adirhk

Pervane bir kanattir. Ust ylizeyde hizlanan
hava, alt ylizeyde basing olusturarak
kaldirma kuvveti saglar.

Pervane: Havadaki Kanatlarimiz

—— ¢4 Pervane itki sabiti

p: Havanin yogunlugu
(Deniz seviyesinde 1,225 kg/m?)

T = crprim?w?

r: Pervane yarigapi

— w: Pervane acisal hiz
(rad/s)

T

Fas
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Calisma Prensibi

Sargilara uygulanan akim, sabit miknatislara zit manyetik alan olusturur. BLDC'lerde bu
akim yon dedisimi ESC ile saglanir, siirtiinme (fir¢a) yoktur.

BLDC Avantajlari

BLDC Dezavantajlan

N

e - am . f‘l“"\: p! 9
v - Yilksek verim x - Yilksek maliyet B 4 o \\
AR
v - Sirtinmesiz ve sessiz ¢calisma x - Karmasik kontrol devresi gereksinimi l‘ :-h-i-.'=.m| ‘||ﬁ|

= : te % |

48l P Sabit tork ile hassas hiz kontroli * - ESC zorunlulugu ) Sl |
e = ___-::'!f- -.'ail:'_l;'lllll,l':':::"l ! 'II

v - Kompakt boyut, yiiksek moment el g ’/’

+ - Uzun omiir ve sifir karbon tozu "-'*;;%;;-;’i?,f

35 ot
I I =X
S :
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Stator Geometrisi

Uzun Stator
®  (Yiikseklik - B)

L 2

/‘
Genig Stator , _
J\ (Genislik - A) *
Diisiik devirde Yiiksek Tork
7 iEmy =
KV Degeri (Hiz Sabiti)
RPM = KV x Volt
el 1T

Ornek Hesap
Sistem: 900KV Motor + 3S LiPo (12.6V Max)
Sonug: 900 x 12.6 = 11.340 Devir/Dakika (RPM)
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ESC: Sistemin Beyni

1| Pik Akim Tehlikesi

Firgasiz motorlar ilk kalkista
normal akimin 3-4 katin
ceker. ESC, bu pik akima
dayanacak kapasitede

secilmelidir. Aksi halde
transistorler yanar.

\

Termal Yénetim

Yilksek akim asin s Uretir. ESC,
Uzerindeki sodutucu
kanatciklar sayesinde IHA
uzerinde hava akiminin en
yilksek oldugu yere
konumlandinimahdir.

Programlanabilirlik

Yumusak basglatma, disuk voltaj
kesicisi (Cut-off) ve dinamik
frenleme gibi ozellikler
parametrik olarak ayarlanahilir.
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Enerji Kaynagi:: LiPo Bataryalar

S Degeri Nedir?

4.2V - Tam Dolu
- Hlcrelerin seri baglanmasini ifade eder.

-35:3x3.7V=11V
3.7V - Nominal Deger -6S:6 % 3.7V =222V

IIIII|HIII|IIIIIIIII ||l|||IIII|I|

3.0V - Kritik Sinir

Asla bu degerin altina
dusmemelidir!
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Sistem Sentezi ve Verimlilik

Senaryo A (Dlsuk Voltaj)

Senaryo B (Yiiksek Voltaj)

Yilksek verim -> Daha uzun
ucus siresi. Ancak, disiik
itki kuvveti Uretilir.

Yiksek itki kuvveti. Ancak,
agir batarya -> Toplam kalkis
agirhg (W) artar -> Verim

Anahtar Cikarim: ideal itki sistemi yoktur; gérev amacina gore (hiz vs. havada
kalma siresi) optimize edilmis bir denge vardir.
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Kritik Tasarim Uyarilan

@;] Batarya Giivenligi

& | ESC Toleransi

)

=~ | Sogutma Mimarisi

Kural: Hicbir LiPo
hucresinin voltaj 3.0V'un
altina dusmemelidir.

Sonug: Batarya kalici hasar
gorur veya tehlikeli sekilde

‘siser.

Kural: ESC akim degeri,
motorun surekli akimina
gore deqgil, ilk hareket
anindaki 3-4 katlik pik
akim degerine gdre
secilmelidir.

L

Kural: ESC kapal veya
havasiz bir kutuya
saklanmamalidir; govdede
hava akiminin en yuksek
yuksek oldugu yere
konumlandiriimahdir.

M
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