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Ut;ug Kuntrol Yuzeylerl ve Aerodinamik Prensmler

B

-i‘;- __ -r-"— =5 H-i- . - I D
SAabDIt Kar lHiaradaan Mu ’}a_,n ar ;L‘.“.E?-: G “5 sel pll k‘ﬁ%:'

Ucus mekaniklerinin, eksen hareketlerinin ve
motor kuvvetlerinin dekonstriksiyonu,
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Buyuk Resim: Boyuna Eksen ()
Uqusun UG Boyutu Etrafindaki hareket:

Yuvarlanma (Roll)

Koordineli Ugus Nedir?
Kayma ve irtifa kaybimin olmadigi, tim ugus kontrollerinin
eszamanh ve dengeli kullanildigi ideal ugus kosulu.
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Dikey Eksen (Z)
Etrafindaki hareket:
Sapma (Yaw)

Yanal Eksen (Y)
Etrafindaki hareket:
Yunuslama (Pitch)
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Ana Govde ve
Tasiyici Sistemler

Govde [Fuselage) ve
Kanat Yapisi: Ucadin ana
govdesini, kaldirma
saglayan kanatlarn ve kanat
dikmelerini kapsar.

V&
|8
Inis Takimlari
(Landing Gear)
Giwenli inis ve kallus igin

ana inis takirm ve burun inis
talamindan olusur,

Kuyruk Unitesi
(Empennage)

Dikey ve yatay stabilizeler ile
yin veren istikamet (rudder)
ve irtifa (elevator) damenlerini
iGerir.

R

Kanat Kontrol
Ylzeyleri

PManevra icin kullamilan
kanatciklar {(ailerons) ile
tasima kuvwetini artiran flaplan
iGerir.
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Birincil Kontroller I:
Yuvarianma (Roll) ve Kanatciklar

Adim 1: Adim 2: Adim 3: Adim 4:
Pilot Girdisi Mekanik Yant Aerodinamik Fiziksel Sonug

Levye sola yatinlr. Sol kanatgik asad, Bernoulli prensibi ile Ugak boyuna eksen
sag kanatgik yukari hava akiminda etrafinda sola yuvarlanir.
hareket eder. hiz/basing dedisir.
(Zit yonlid gahsma)

Hiz Kilidi: ¥iiksek luzlarda dis kanatgiklar
Kilitlenir, wvapisal hasar onlemek igin gdvdeye
yakin ig kanatgiklar kullambhr,
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Birincil Kontroller Il:
Yunuslama ve Sapma

Yatay Dimen (Elevator)

Hareket: Yunuslama (Pitch) - Yanal Eksen. ﬁ't}"«

ama: Lovye ler/get hareket et & 31
Mekanizma: Ldvye ileri/geri hareket etlirilir, « ¥
| =y

Etki: Elevator yukarn kalkarsa=» Kuyruk asa@i basilir
=» Burun yukan kalkar.

Dikey Dimen (Rudder)

o

= Hareket: Sapma (Yaw) - Dikey Eksen. );P‘,

= Mekanizma: Kokpit pedallan (sag/sol) ile LAY |
kontrol edilir.

= Etki: Rudder saga donerse
= Kuyruk sola kayar
= Burun sada déner.

Ozel Islev: DEnlislerde veya
& motor anzasinda olusan ters

yalpalamay (adverse yaw) dnler.
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(3)
Spoiler (Ust Yizey)
Hawva frenidir. Acildiginda akimi bozar,

Slatlar ve Slotlar (Hicum Kenari) surtinmeyi (Drag) artinr ve hizi keser.

Hava alkigim dizenler, stall’'u (perdovites)
geciktirerek daha yuksek hucum agisinda
ugmay sadlar.

Flaplar (Firar Kenan)

inis ve kalkista kanat alamn ile kavisini biyutdr.
Dislk hizda "Tasima Kuwwvetini (Lift)" artinr.
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Sentez: Kontrol Yuzeyleri

Spollers

Kar§lla§tlrma Matrisi P

Kontrol Yiuzeyi Bagh Oldugu Eksen Aerodinamik Hareket Kokpit Girdisi Temel islev

Kanatcik (Aileron) Yuvarlanma (Roll) Levye (Sag/Sol) Yatis saglama

Yatay Dumen
(Elevator)

Dikey Dimen .
(Rudder) Sapma (Yaw)

Yunuslama (Pitch) Levye (ileri/Geri) Burun asagi/yukari

Istikamet ve ters
Pedallar yalpalama dnleme

Dusiik hizda kaldirma
Flap / Slat N/A Flap Kolu kuvveti (Lift) artig|

Hava freni, strtiinme

Spoiler N/A Spoiler Kolu (Drag) artis|

Fletner (Trim Tab): Ugus sirasinda birincil kontrol yizeylerindeki strtinme ve tagima kuvvetlerini
dengeleyen, pilotun fiziksel yikini hafifleten yardimeci mini ylzeylerdir.
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Yunuslama ve Yuvarlanmao: Ana rotor : = EIOYIEFN:E Kanateik, flap, diimen

pallerinin mekanik ocisol kontrolii Mekanik Yiizeyler

veya mekanik egim yiizeyleri YOKTUR!
(egim) ile saglanir.

= LLETERVETTTTE Tim yunuslama,

Sapma (Yow): Kuyruk rotorunun hizi Aerodinomik itki yuvarlanma ve sapma hareketleri

degistirilerek onao rotoro karsi anti- tamomen 4 rotorun anhk itki (hiz)
tork tepkisi olusturulur. farkhliklanyla ydnetilir.
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Multikopter Ucus Dinamikleri
(Motor Kuvvetleri)

Dengede Kalma [Hover) Illeri Yunuslama [Pitch]

F1 F2 A, F2

F4

Fre: = W [Kuvvet = Agirhk] F4+F3>F1+F2
Saga Yuvarlanma (Roll) Saga Sapma [Yaw]

F1 re

F1+F4>F2+F3 F1+F3>F2+F4
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