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Bu caligmada, Raspberry Pi Zero 2W iizerine takili Pi Camera V1.3 (OV35647)
modiiliinden alinan ger¢ek zamanh video akisini isleyerek hareketli bir nesneyi otonom olarak
takip eden, yiiksek performansli ve farkli sistemlere entegre edilebilir bir yazilim mimarisi
tasarlanmig ve gelistirilmigtir. Sistem; goriintii toplama, video akigi, goriinti igleme ve takip,
komut iletimi ile ugus kontrolii olmak iizere bes ana katmandan olusmaktadir.

PC tarafinda calisan CSRT (Channel and Spatial Reliability Tracker) algoritmasi,
nesnenin yatay (Pan) ve dikey (Tilt) sapmasini ile goreli derinligini (Oran) hesaplamaktadir. Bu
bilgiler orantisal kontrolcii (P-Controller) araciligiyla MSP_SET RAW_RC komutlarina
donustirilmekte; UDP tizerinden Raspberry Pi'ye iletilen paketler, Pi tizerindeki bridge.py
betigi tarafindan UART iizerinden iNav firmware'li Orbit F435 ucus kontrolciisiine
aktarilmaktadir.

Ugus kontrol yazilimi karsilagtirmasi, protokol secim gerekgeleri, donanim bilesenlerinin
kiyaslamasi, nesne takip algoritmalarinin analizi ve giivenlik mekanizmalari da bu rapor

kapsaminda ele alinmigtir. Sistem, minimum 20 dakika ucus siiresi hedefiyle 3S LiPo batarya
1le calismaktadr.

Anahtar Sézciikler: IHA, CSRT, MSP, iNav, Raspberry Pi, Otonom Takip, UDP, P-
Kontrolcu
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