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OpenRocket / Roket Tasarimi Genel Goriinim
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OpenRocket / Roket Tasarimi Genel Goriinim
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Statik Marjin CP / CG Karsilastirmasi /son simulasyon

Tasarim ve Uretimdeki Degerleri Karsilastirma Tablosu

Tasarimdaki Deger Uretim Sonrasi Deger Fark (%)

Maksimum irtifa 3140 m 3112 m 0.8917
Maksimum Hiz 268 m/s 268 m/s 0

Maksimum ivme 8.88G 8.89G 0.1126
Rampa Cikis Hizi 32.5m/s 32.6 m/s 0.3076
CP Lokasyonu (burundan) 1798 mm 1798 mm 0

CG Lokasyonu (burundan) 1533 mm 1541 mm 0.5219
Statik Marjin (0.3 2.02 1.96 2.9703

Mach’taki degeri)

4 Temmuz 2022 Pazartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 4



Roket Alt Sistemleri

Mekanik Gorunumleri ve Detaylari
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Birincil (Suriiklenme) Parasiitii

-
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Parasut A¢cma Sistemi Testi

Parasiit acma sistemi testleri Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan ' Birincil Paragut Agma Sistemi Testi
Kulliyesi'nde yapilmistir. Parasiit acma sistemi olarak sicak gaz uretici tercih ' o4 =

edilmistir. Teknofestin yayinladigi Ek-9 daki teknik resime goére solidworks
programinda kurtarma sistemi tasarimi yapilmistir ve testler bu tasarim
tizerinden yapilmistir. Uretilen kurtarma sistemi entegrasyon gévdesi tizerinde
bulunan kapaklara montajlanmistir. Daha sonra ayri olarak birincil ve ikincil
parasit acma sistemi testi yapilmistir. Birincil parasit agma sisteminin amaci
alt entegrasyon govdesi ve orta govde arasinda bulunan shear pinlerin kirilarak
suruklenme parasuti, gorev yuku parasuti ve gorev yikiniln roket icerisinden
ctkmasi saglamaktir. Ayrica barutun yanmasi esnasinda parasitlere herhangiI |
bir zarar gelmemesi icin yanmaz kumasla sarilmistir. ikincil kurtarma sisteminin I
amaci ise burun konisi ile Gst govde arasinda bulunan shear pinlerin k|r|IarakI
ana parasutin roketten cikmasini saglamaktir. Yapilan testler sonucunda daha 1
once KTR asamasinda hesaplanan kara barut miktarinin  kurtarmayi
gerceklestirip gerceklestirmedigi test edilmistir. Test sonucunda parasitlerin |:
patlama sonucunda zarar gérmedigi ve tekrar kullanilabilecegi, aviyonik |
sistemlerin kurtarmayi gerceklestirdigi gorulmustir. Yapilan parasit agma|'
_sistemi testi basarili olarak kabul edilmistir. I
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Parasut Testleri

Test Diizenegi ve Testin Amaci :

Parasiit testleri Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan Kiilliyesi’nde yapilmistir. Roket icerisinde kullanilacak parasitlere
agirhk baglanmistir. Daha sonra bu parasitler katlanip yaklasik 25 m yikseklikten binanin catisindan serbest bir sekilde
birakilmistir. Bu testte amacimiz parasutiin roketin ayrilma esnasinda sorunsuz bir sekilde acilip bitlnliglini koruyarak yere inis
gerceklestirecegini test etmektir. Roket icerisindeki ana, stiriklenme ve goérev yukli parasiti olmak tzere 3 adet parasut ayni

duzenekle test edilmistir.

Test Sonucu :
Parasutler 25 m yuksekten birakildiginda rahatca acildigl, butinligini korudugu ve ucuna bagl olan temsili agirligi belirli bir

hizin altinda sorunsuz bir sekilde yere indirebildigi gorilmustir. Ayni zamanda parasutlerin tekrar kullanilabilecegi de
gorulmdistur. Tium parasutler icin testlerin basarili oldugu kabul edilmistir.
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Birincil (Strtklenme) Parasiti Gorev Yuku Parastti ikincil (Ana) Parasitii
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Gorev Yiuki Mekanik Goriniim

GOREV YUKU CAD GOREV YUKU URETiM SONRASI GORUNUM
GORUNUMU
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Devre Elemanlari:

Uriin Adi / Kodu / Tilrii

islemci ESP32 LoRa [1]
1. Sensor BMI160 Jiroskop Sensori [2]
2. Sensor BMP390 Basing Sensori [3]
GPS Modulu GY-NEO6MV?2 [4]

Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kullanihiyor Mu?

Evet

Evet

Hayir

Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi

1. aviyonik sistemde sensorlerden gelen verileri
kullanarak algoritmaya gore kurtarma sistemlerini

aktiflestirilmesini kontrol edecektir ve Ustine
entegre olan LoRa haberlesme modilli sayesinde

yer istasyonu ile 1. aviyonik sistemin
haberlestirilmesini saglayacaktir.
Jiroskop sensoriinden gelen z-eksen jiroskop

verilerinin negatif olmasi ile roketin apogee
noktasinda oldugu tespit edilerek birincil kurtarma
sisteminin aktiflestirilmesini saglayacaktir.

Basing verilerini ylkseklik verilerine donustirerek
roketin apogeeden sonra ikinci kez 500 metre
irtifada ikincil kurtarma sisteminin
aktiflestirilmesini saglayacaktir.

Ugus gorevinin tamamlanmasinin ardindan GPS
modulinden gelen konum verileri ile roketin
kurtarma gorevinin gerceklesmesini saglayacaktir.
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Uriin Adi / Kodu / Tiirii Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kullaniliyor Mu? | Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi

ikincil  kurtarma sistemlerinin  atesleyicilerini
(eyleyici- pyro) aktiflestirmek icin gerekli gerilimin
Transistor BD135 [5] Hayir 9V pillerden gekilmesini saglayacaktir.

1. aviyonik sistemde 5V gerilime ihtiya¢ duyan GY-
NEO6MV2 GPS modiliini, BMI160 jiroskop ve

HegREan HlzfE [ie] s BMP390 basing sensorlerini  beslemek icin
kullanilacaktir.
Roketin gorevi boyunca 1. aviyonik sistem igin
- - i- erekli gug ihti karsil ktir.
e el Power Xt;jnP;(i1|8[§i50 22E Li i gerekli gug ihtiyacini karsilayacaktir

Roketin 1. aviyonik sisteminde birincil ve ikincil

GP 1604G-B Greencell 9 Volt Hayir kurtarma sistemlerinin atesleyicilerinin (eyleyici-

[8] pyro) aktiflestirilmesi icin gerekli 9V gerilimi
saglayacaktir.

Kurtarma Sistemi
Aktiflestirme Gug
Kaynagi
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Aviyonik — 1.Sistem Mekanik
Gorunum

Uretilmis Devre Gériintiisii
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Devre Elemanlari:

Uriin Adi / Kodu / Tilrii

islemci ESP32 LoRa
N MPUG6050 Jiroskop Sensori
1. Sensor
[9]
2. Sensor BMP280 Basing Sensorii [10]
GPS Modulu GY-NEO6MV?2

Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kullanihiyor Mu?

Evet

Evet

Hayir

Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi

2. aviyonik sistemde sensorlerden gelen verileri
kullanarak algoritmaya gore kurtarma sistemlerini

aktiflestirilmesini kontrol edecektir ve Ustine
entegre olan LoRa haberlesme modilli sayesinde

yer istasyonu ile 2. aviyonik  sistemin
haberlestirilmesini saglayacaktir.
Jiroskop sensoriinden gelen z-eksen jiroskop

verilerinin negatif olmasi ile roketin apogee
noktasinda oldugu tespit edilerek birincil kurtarma
sisteminin aktiflestirilmesini saglayacaktir.

Basing verilerini ylkseklik verilerine donustirerek
roketin apogeeden sonra ikinci kez 500 metre
irtifada ikincil kurtarma sisteminin
aktiflestirilmesini saglayacaktir.

Ugus gorevinin tamamlanmasinin ardindan GPS
modulinden gelen konum verileri ile roketin
kurtarma gorevinin gerceklesmesini saglayacaktir.
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Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kullanihyor Mu?

Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi

Uriin Adi / Kodu / Tiril

Transistor BD135

Regllator LM7805

Power-Xtra PX18650-22E

Gl Kaynagl Li-ion pil

Kurtarma Sistemi
Aktiflestirme Gug
Kaynagi

GP 1604G-B Greencell 9
Volt

Hayir

Hayir

Hayir

Hayir

ikincil kurtarma sistemlerinin atesleyicilerini (eyleyici-
pyro) aktiflestirmek icin gerekli gerilimin 9V pillerden
cekilmesini saglayacaktir.

2. aviyonik sistemde 5V gerilime ihtiya¢ duyan
GYNEO6MV2 GPS moduilini, MPU6050 jiroskop ve
BMP280 basing sensorlerini  beslemek icin
kullanilacaktir.

Roketin gorevi boyunca 2. aviyonik sistem icin gerekli
glc ihtiyacini karsilayacaktir.

Roketin 2. aviyonik sisteminde birincil ve ikincil
kurtarma sistemlerinin atesleyicilerinin (eyleyici- pyro)
aktiflestirilmesi igin gerekli 9V gerilimi saglayacaktir.
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Aviyonik — 2.Sistem Mekanik
Gorunum

Uretilmis Devre Gériintiisi

GND
GY-NEOEMYZ

IKINCIL_KURTARMA
IKINCIL_9V

MNEE

E‘iL JAMAHTAR
—HO»

#TOSL-LEL

GHD
=i

El ﬂ& URTAR

0

[

o
%L—!— o
BIRIMCIL 9

=

o
>
=N
3

8
—tan'
=

i

€2
BIRINCIL_KURTARM

> BIRINCIL,

N

MCIL_PYROF

BIRINCIL

BIRINCIL_PYRO ~—5—

o8|
EBIRIMCIL_

©00000000000000000




Algoritma Testi: Algoritma testleri, Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan

Killiyesi'nde gerceklestirilmistir. 1. aviyonik sistemde kullanilan BMI160 ve 2. |

aviyonik sistemde kullanilan MPU6050 jiroskop sensorleri ile roketin apogee
noktasina geldigini z-eksen verilerinin negatif olmasiyla tespit edilecektir.
Jiroskop sensorlerinin pozitif ve negatif gyro verilerini almak icin sensorleri
roketin icerisinde aviyonik plakada duracaklari pozisyonda simule ederek test
diizenegi olan plastik bir kap icerisine sabitlenerek roketin apogeeye ulastiktan
sonra gerceklestirecegi dusme hareketi ile uyumlu olacak sekilde simile
edilmistir. Test sonucunda, jiroskop sensorlerinden gelen verilerle birincil
kurtarma sisteminin atesleyicisi (eyleyicisi-pyro) aktiflestirilmistir ve birincil
kurtarma sisteminin algoritma testi basariyla tamamlanmistir. 1. aviyonik

sistemde kullanilan BMP390 ve 2. aviyonik sistemde kullanilan BMP280 basing

sensorleri, roketin ikinci kez 500 metre irtifa arasina girdigini tespit edecek

sekilde elektrikli stipurge yardimiyla test duzenegi olan plastik kap icerisinde
vakumlanarak basinci azaltilmistir. Test sonucunda, basing sensérlerinden gelen ¢
basing verileri irtifa verilerine donustirulerek ikincil kurtarma sisteminin . i
atesleyicisi (eyleyicisi-pyro) aktiflestirilmistir ve ikincil kurtarma sisteminin g

algoritma testi basariyla tamamlanmistir.
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Kart Fonksiyonellik Testi: Kart fonksiyonellik testi, Marmara Universitesi
Recep Tayyip Erdogan Killiyesi'nde bulunan atélyemizde gerceklestirildi.
Eagle’da tasarlanan 6zgin aviyonik kartlarimiz OZDEPCB firmasi tarafindan
Uretilmistir. Kartlarin Gzerindeki akim/voltaj kontroli ve kisa devre tespiti
kontroll yapilmistir. Multimetre kullanarak PCB kartlari Gzerindeki akim-voltaj
kontroll, kisa devre kontroli, baglanti yollari kontroll ve voltaj noktalarindaki
gerilimlerin dogrulugu kontrol edilmistir. Aviyonik kartlarda kullanilacak devre
elemanlari aviyonik ekip tarafindan el ile dizilimi yapilmistir. 1. aviyonik
sistemin ucus kartinda bulunan BMI160 jiroskop sensori, BMP390 basing
sensorid ve GY-NEO6MV2 GPS modulid verileri port ekraninda
goruntulenmistir. 2. aviyonik sistemin ucus kartinda bulunan MPU6050
jiroskop sensorl, BMP280 basing sensori ve GY-NEO6MV2 GPS modulu
verileri port ekraninda gorintilenmistir. Kart fonksiyonellik testleri basariyla
tamamlanmistir.
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iletisim Testi: iletisim testleri, istanbul Kiicikcekmece Golii’'nde gerceklestirilmistir. =
Yer istasyonu ve aviyonik sistemlerinden sorumlu iki farkh ekip kurulmustur. Yer 7
istasyonu ve aviyonik sistemlerin yazilimlari Arduino IDE kullanilarak yazilmistir. Yer
istasyonunda ve aviyonik sistemlerde HSA-TFC RF 5dBi anten [11] kullanilmistir. 1.
ve 2. aviyonik sistemler ile yer istasyonu arasinda 3.8km mesafe olacak sekilde
haberlesme yapilmistir. Yer istasyonu port ekranina aviyonik sistemlerden gelen
veriler kesintisiz iletilmistir. GY-NEO6MV2 GPS modull ile elde edilen konum
verileri Google Maps yardimiyla dogrulugu tespit edilerek test basariyla

tamam)aRiRskfem Ekibi Koordinatlari nu Ekibi

ou

Yer istasyo

vvvvv
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Test Ortami Testi: Hakem yer istasyonu test ortami testi icin bir bilgisayar verici bilgisayari diger bilgisayar ise alici bilgisayari
olarak tanimlanarak kullanilmistir. iki adet USB-TTL dénistirtict [12] ile her iki bilgisayar birbirine bagladiktan sonra USB port
girisleri secilmistir. Test ortami testinde test edilecek verilerin gonderilmesi icin roketin z-eksen jiroskop, basin¢ ve koordinat
verileri olarak Anitkabir'in koordinat verileri kullanilmistir. Verici bilgisayarin test araytzinde gonder butonuna basildiktan sonra
veriler verici bilgisayardan alici bilgisayara kesintisiz ve dogru bir sekilde alici bilgisayardaki test arayuziine godnderilerek

RPCIENEE]

‘ ol

Ampeaium
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TEKNO!
HAVACILIK: Y VE

Yarismaci Yazilimi Testi: Yarismaci yazilimi testinde kullanilan bilgisayarlardan birinde yarismaci yazilimi calisirken diger
bilgisayarda test arayuzi acilmistir ve test arayltzu acilan bilgisayar alici olarak ayarlanmistir. Yarismaci yazilimi arayizi acilan
bilgisayar roketten aldigi verileri kullanmasi ile hakem yer istasyonu test araylzu acilan alici bilgisayar olarak tanimlanmistir ve
USB-TTL kablo kullanarak verileri hakem yer istasyonu test arayliziine gondermesiyle de diger bilgisayar verici bilgisayar olarak
tanimlanmistir. Ardindan aviyonik sistemden yer istasyonuna giden veriler C# Uzerinden yazilan yarismaci yazilimi araylz
programi sayesinde gorintulenmistir. Kullanilan USB-TTL ddntstiricu kablo ile veri paketlerinin aralarinda 500 ms olacak sekilde
hakem yer istasyonu test arayuziine aktarimi gerceklestirilmistir. Aktarilan veri paketleri test araylzinde sorunsuz bir sekilde
gorilntulenip test basariyla sonug_lanm|§t|r. M,
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Burun Konisi Mekanik Gorunum

BURUN KONISi URETIM SONRASI GORUNUM

BURUN KON:ISi CAD
GORUNUMU
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Kanatcik Mekanik Gorunim

KANATCIK CAD
GbNUMl’J

(

KANATCIK URETiM SONRASI GORUNUM
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Govde Parcalarn1 & Govde Montaj Parcalarn
(YAPISAL) Mekanik Goriunium
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Govde Parcalarn & Govde Montaj Parcalarn
(YAPISAL) Mekanik Goriunium

Alt Govde Biitliin Govdeler
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Ust Entegrasyon Goévdesi

URETiIM SONRASI GORUNUM

I
Ust entegrasyon govdesi icerisinde 1. ve 2. aviyonik|

sistem bulunmaktadir. Uzerinde bulunan 8 adet M5 |
montaj delikleri ile Ust ve orta govdeye montajlanacaktir. |
Ust entegrasyon govdesi (izerinde bulunan alt hus kapaga |
birincil kurtarma sistemi, Ust kapaga ise ikincil kurtarma |
sistemi montaji yapilacaktir. Hakem altimetresi bu gévde |

icerisinde bulunacaktir. I
|
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Alt Entegrasyon Govdesi

Gorev Yukii Govdesi

Alt entegrasyon govdesindeki 4 adet M5
montaj delikleri alt ve orta govde
montajinda kullanilacaktir. Alt
entegrasyon govdesi alt ve orta govdeye
125 mm girecektir. Birincil kurtarma

sistemi aktiflestiginde 3 adet ayrilma | ile kapatilacaktir. M8 anahtarli buton
pimi kirilarak alt ve orta govdeyi | deligi ile rampada aktiflestirilecektir
birbirinden ayiracaktir. I

|G6rev yiki govdesinin icerisinde kuru
IyUk, gorev  yuki aviyonigi, M5
I saplamalar ve hus kapaklar
j bulunmaktadir. Ust ve alt kisimlardan
; M5 saplamalar gegirilerek hus kapaklar
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Burun Konisi Denge Yk

I
| Burun  konisi denge  yuki

| Uzerinde bulunan delik ile M5
| saplama ile montajlanacaktir. M5
I saplamanin  burun  konisinin
lucuna merkezlenmesinde
! kullanilacaktir. Kutlesi bir

! kilogramdir.
|

Uzerinde bulunan 1 adet M5
saplama deligi ile burun konisine
montajlanacaktir. Burun konisine
epoksi ile yapistirilicaktir. Burun
ucu diski epoksi ile yapistirildiktan
sonra M5 saplama ile burun
kapaklarinin montaiji yapilacaktir.
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Burun Omuzlugu Kapagi

Burun Konisi Kapagi

M5 montaj delikleri ile
saplamalar gecirilerek burun
konisi kapagina
montajlanacaktir. Ortasindaki
Iaglkllktan ana parasutin sok

Burun konisi kapagi Gzerindeki 3 |
adet M5 saplama deliklerinden =
gecirilerek burun konisi diski ve |
burun omuzlugu kapagina
montajlanacaktir. M8 mapa sok =

kordonuyla ana parasute | | Ikordonu gecirilip hus
baglanacaktir. Ayrica 4 adet M3 | kapaktaki mapaya firdondi ve
deligi ile burun konisi “  karabinalar yardimi ile
omuzluguna montajlanacaktir. j montajlanacaktir. )
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Gorev Yuki Tiipli Kapagi

Gorev yuku tipdnin alt ve Gst |
tarafina montajlanacaktir.
IUzerindeki 2 adet M5 montaj
- deligi ve saplamalar ile gorev
j YUkG  montajlanacaktir. Gorev
firdondid  ile  sok kordonu jyuka  tapd  kapaginin  alt
baglanacaktir. Ayrica kapaga M4 ~ ptarafindaki delige M8 mapa
deliklerle  kurtarma sistemleri | montajlanacaktir.
montajlanacaktir. I

Uzerindeki 2 adet M5 montaj
deligi ve saplamalar ile iki kapak
birbirine montajlanacaktir. Ust
kapagin M8  montaj deligine
mapa montajlanip mapaya

: ) a9l 4 {
; P | $ v
| ] | ] | ] | ] | ] | ]
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Alt Entegrasyon Govdesi Kapagi

Motor Blogu

IMotor blogu 4 adet M5 civata
IiIe alt govdeye ve alt
| entegrasyon govdesine
j montajlanacaktir. Motor
 blogunun Gst  kisminda M8
j mapa bulunmaktadir. Uzerinde
12 adet M5 saplama vardir.
| Ortasindan 3/8-16 UNC civata
| ile motora montajlanacaktir.

M5 montaj delikleri ile
montajlanacaktir. Ortasindaki
acikhiktan parasttin sok kordonu
gecirilip motor blogunun Ustindeki
mapaya  firdondid  yardimi  ile
montajlanacaktir
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Kanatcik Merkezleme Halkasi

l
| Alt gbvde icerisinde 3 adettir.

| Kanatgik merkezleme halkalari 3
| adet M5 civata ile alt govdeye
| montajlanacaktir. Kanatciklar ile
| montajinda her merkezleme icin
| 3 adet kdsebent kullanilacaktir.

I
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Motorun eksenel ve radyal |
yonlerde yataklanmasinda
kullanilacaktir. Uzerinde 3
adet M5 civata ile alt
govdeye montajlanacaktir.




Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Civata ve Somunlar

Roketin butinluglini saglamak icin
roketin govde ve govde ici yapisal
destek parcalarinin
montajlanmasinda kullaniimaktadir.

\7
°e

Motoru rokete en son
montajlandiktan  sonra  motor
kapagi alt taraftan takilip 2 adet
M4 uzun civatalar ile kanatcgik
merkezleme halkasina
montajlanacaktir. Boylece roket
montajl tamamlanacaktir.
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

S

I

, Burun konisi ile Ust entegrasyon govdesi arasinda 5 metrelik,
| ana parasut ile Ust entegrasyon govdesi arasinda 3 metrelik, Alt
Ientegrasyon govdesi ile Ust entegrasyon govdesi arasinda 5
Imetrelik, siruklenme parasuti ile Ust entegrasyon govdesi
I arasinda ise 3 metrelik sok kordonu kullanilacaktir.

I
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

M8 Mapa

Roket icerisinde bircok farkli uzunlukta M5 saplama, Roket icerisindeki parasitlerin sok kordonlari ile goévde
kullanilacaktir. Roket icerisindeki gévde ici yapisal destek , montajlanmasinda kullanilacaktir.  $ok kordonunun ucuna

parcalarinin montajlanmasinda M5 saplama M5 somunlar ile , sirastyla firdéndl, karabina ve tekrardan firdonda takilip M8
beraber kullanilacaktir. | mapaya montajlanacaktir. Mapalar da hus plakalara

montajlanacaktir. Rokette toplamda 5 adet M8 mapa
I kullanilacaktir.
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Roket icerisindeki sok Roket icerisindeki sok kordonlarinin
kordonlarinin mapalara mapalara baglanmasinda firdénduiye
baglanmasinda karabinayla baglanirken kullanilacaktir.

beraber kullanilacaktir.
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

I
} Kosebent

|

[

I

[

| D
[

I

[

I

[

3/8 UNC Civata

:Roket icerisindeki kanatciklar ile
i kanatgik  merkezleme halkasinin ©
I montajlanmasinda M4 somunlar ve |

:civatalar ile beraber kullanilacaktir. -

Rokette kullanilacak motoru en son
ust kismindan motor blogunun

ort:?s.llndallzl mintaj dehg}'{“? | Toplamda 9 adet bulunmaktadir. =
gegiriiere motorun montajl I'Her bir kanatcik 3 adet kdesebent ile
yapilacaktir.

| =
, kanatcik  merkezleme  halkasina |

I montajlanmaktadir.
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Yapisal — Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Hakem Altimetresi Haznesi

b Govde Kapag Gorevi

_ birlikte montajlanacaktir. montajlanacaktr.

[
|
N
. svd "1 Hakem Altimetresi
F EJSt .er:jtekg.rasyon gﬁvk €5 : Haznesi Gorevi : Ust
uIZ(.erm € '_ ok ? €m entegrasyon govdesi
fa\.tlmetrlesm:jn I.korlu masi : icinde  bulunmaktadir.
icin acilan delik Uzerine G
gévde kapak aparati ile I(;e.rlsme . hakem
| altimetresi
|
|

A . v .o . !
O §°Vde Kapag! Gorevi : | Hakem Altimetresi Montaji

& (st entegrasyon

B govdesi uzerindeki

hakem  altimetresinin |
konulmasi icin agllan:
delik Uzerine govde
kapak aparati ile birlikte !

" montajlanacaktir. :

4 Temmuz 2022 Pazartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 38



Motor Bolumiu Mekanik Goriunim & Detay

Motor Blogu Merkezleme Halkasi Kanatcik Merkezleme
e — Halkasi
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Motor Bolumiu Mekanik Goriunim & Detay

Roketin bitin  montaji tamamlandiktan sonra roket motorunun montaji
yapilacaktir. Motorun montaji 3/8-16 UNC civata ve motor kapagi ile
gerceklestirilecektir. Motor civatasi motor bloguna actigimiz dislere gegirilerek
sabitlenecektir. Motor kapagi ise kanatcik merkezleme halkasina M5 civatalar ile
monte edilecektir. Motorun merkezlenmesi icin 4 adet merkezleme halkasi
kullanilacaktir. Merkezleme halkalari alt gévdeye M4 civatalar ile sabitlenecektir.
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Yapisal Testler

“Testin Amaci :

Yapisal/Mekanik mukavemet testlerinin amaci Uretimini elle yatirma yontemi ile yaptigimiz cam elyaf takviyeli kompozit
malzemelerin akma, cekme ve kopma dayanimi gibi mukavemet degerlerini 6lcmektir ve roketimiz icin yeterliligini test etmektir.
Test Diizenegi :

Yapisal testler Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan Kiilliyesi’nde bulunan kompozit laboratuvarinda yapilmistir. Oncelikle
cekme testi yapacagimiz kompozit, sok kordonu ve parasit ipinin numune pargalari testin dogruluguna zarar vermeyecek sekilde
hazirlanmistir. Serit tipi numune parcalari hazirlanirken ylzeyde en az plastik sekil degistiren abrasif kesme diskleri kullaniimistir.
Kompozit malzemenin asiri iIsinmasini azaltmak icin sogutucu kullanilmistir. Ardindan kesilen pargalarin yliizeyindeki deformasyon
tabakasi zimparalanarak kaldirilmistir. Daha sonra laboratuvarda bulunan lniversal test makinesinde ¢cekme testi yapilmistir. Her
bir numune icin gerilme-gerinim egrilerini elde edilmistir. Elde ettigimiz veriler dogrultusunda elle yatirma yontemi ile Grettigimiz
kompozit malzemelerin roketin ugusu ve rampadaki gibi farkli durumlardaki gerilme degerlerine dayanacagi gorilmdistir. Ayni
zamanda gerlmm degerlermln kr|t|k degerm altmda kalacagi ve malzemenin elastik bolgenin disina glkmayacagl gorulmu5tur

ol i

Kompozit Test Sonuclar Sok Kordonu Test Sonuclari Parasut Ipi Test Sonuclar
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Roketin Genel Montaji :

Alt entegrasyon govdesinin alt gévdeye montaji yapilmistir. Orta govde icerisine sirasiyla birincil (siriklenme) parasttil, gorev
ylukU parasuti yerlestirilmistir. Daha sonra alt entegrasyon gévdesi merkezleme halkalari, kanatcik ve motor blogu montaji hazir
olan alt gévdeye montaj yapilmistir. Ardindan gorev yuki orta govdenin icerisine yerlestirilmistir. Sicak gaz treteci olarak barut
ust entegrasyon govdesinin alt ve Ustinde bulunan hus kapaklara 4 adet M4 mercimek basl civatalar ile montajlanmistir.
Ardindan Ust entegrasyon govdesinin orta govdeye montaji yapiimistir. Sonra tst govdenin, Ust entegrasyon govdesi araciligiyla
orta govdeye montaji yapilmistir. Daha sonra Ust govde igerisine ikincil (ana) parasit yerlestirilmistir. Ardindan burnun Ust
govdeye montaji yapilmistir. Son olarak M2020 motor, motor bloguna cevrilerek montaji yapilmistir. Roketin en arkasinda motor
kapagi kanatcik merkezleme halkalarina montaji yapilmistir ve roketin genel montaji tamamlanmistir.
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Roket Genel Montaji ve Atisa Hazirhik

Atisa Hazirlik :

ikinci aviyonik, birinci aviyonik ve gérev yiki aviyonigi videoda goérildigi gibidir. Her biri icin anahtarlama sistemi
kullanilmaktadir. Bu anahtarlama sistemi disaridan govdelerin Uzerinde bulunan delikler ile erisilebilecek ve rampa Uzerinde
aktiflestirme saglanabilecektir. Ardindan roket rampaya surildigiinde govdelerin Uzerinde bulunan anahtar deliklerine
anahtarlar sokulacaktir. Daha sonra anahtarlar cevrilerek aktiflestirme saglanacaktir. Aviyonik sistemler aktiflestirildikten sonra
anhk olarak basing, gyro ve koordinat verilerini yer istasyonuna iletilecektir. Hakemler yer istasyonuna ilettigimiz bu verileri

dogruladiktan sonra roketin atisi gerceklestirilecektir.
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Motorun Rokete Montaiji :
Roketin butliin montaji bittikten sonra M2020 motor sirasiyla 3 adet olan kanatcik merkezleme halkalarindan, motor denge

yikinden ve en son motor merkezleme halkasindan gecirilerek motorun yataklanmasi saglanir. Ardindan motor blogunun
ortasindaki delige 3/8-16 UNC motor civatasiyla dondirilerek montaji yapilmistir. Daha sonra motor kapagi iki adet M4 civata ile
kanatcik merkezleme halkasinin Gzerindeki montaj deliklerine montaji yapilarak motorun rokete montaji tamamlanmistir.
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Altimetre Montaji :

Ust entegrasyon gévdesi tizerinde bulunan gévde kapagi lizerindeki anahtar deligine anahtar gecirilerek kapak acilacaktir. Daha

sonra hakem altimetresinin icerideki hakem altimetresi haznesine montaji yapilacaktir. En son gévde kapagi kapatilacaktir.
Boylelikle altimetre montaji tamamlanmis olacaktir.
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Yarisma Alani Planlamasi

Montaj Giinii is Plani Atis Giinii is Plani

Roketin rampaya tasinmasi, altimeter
Hakan OZCAN two montaji ve roketin arama ve
kurtarilmasi

Yapisal bltlinlestirme ve butinlestirme sirasi

e @ LA liste takibi

s : T Roketin rampaya tasinmasi, Yer
Yapisal bitlinlestirme ve Aviyonik sistem payatas

Mert Can AKTAY montail Mert Can AKTAY istasyonu veri takibi, roketin arama ve
J kurtariimasi
Kerem EKINCi Yapisal batlinlestirme vg Aviyonik Sistem Kerem EKINCi Yer |§tasyonu,lroket|n ugusy_nun
Montaji gozlenmesi ve anlik takibi
: Motor Bolimi montaji ve gbvdeye ' .
Mustafa llker AKPINAR Mustafa Ilker AKPINAR Roketin arama ve kurtarilmasi
entegrasyonu
Roketin rampaya tasinmasi, altimeter
Ahmet Yasin BAS Kurtarma sistemleri Montaji Ahmet Yasin BAS two montaji ve roketin arama ve
kurtariimasi
Ayca Damla DEMIR Aviyonik Sistem Montaji Ayca Damla DEMIR Yer istasyonu ugus takibi
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Yarisma Alani Planlamasi

Acil Durum Eylem Plani

Atis alaninda montaj sirasinda ekip Uyelerinin herhangi bir sekilde yaralanma ihtimali gbz 6ninde bulundurularak gerekli
ilk yardim ekipmanlari goturulecektir.

Montaj sirasinda veya atis oncesinde son kontroller yapilirken olusacak mekanik parcalarin ya da aviyonik sistemlerin hasar
gormesi veya calismamasi sonucu yedek sistem ve parcalarinin atis alanina goturilmesi.

Aviyonik kartlarin aktiflesmemesi durumu icin sorunu tespit etmek icin voltmetre ve sorunun ¢6zimu icin lehim
goturulecektir.

Montaj esnasinda onarilip tamir edilebilecek mekanik sorunlarin giderilmesi icin silikon tabancasi, yapistirici gibi aracglar
gotiurulecektir.

Yer istasyonunda olusabilecek olumsuzluklarda ekstra bilgisayar ve yer istasyonu kullanarak arayliz yazilimlari ve
programlari yedekli olarak hazir bir sekilde alana gidilecektir.
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Yarisma Alani Planlamasi

Risk Tablosu

. Rsk_ | Olsik | Siddet | Com

Kara barutu elektrik, manyetik gibi alevlenebilecegi enerji alanlarindan

Kara barutun istem disi patlamasi

Orta IR uzak tutmak.

Roket rampada aktiflestirildikten hemen sonra - y Aviyonik sistemi rokete kodda belirlenen baslangi¢c konumuna goére
. o . . . Diasuk Yiiksek .
kurtarma sistemlerinin istemsiz aktiflesmesi yerlestirmek.
Kara barutun istem digi patlamasi sonucu parasit ve S Orta Paraslit ve sok kordonunu yanmaz kumas ile sarmak.
sok kordonunun alevlenmesi
Aviyonik kartlarin ve sensorlerin herhangi bir etki . Aviyonik kartlarin ve bltln sensorlerin yedeklerini atis alanina
. . Orta Duisuk vy

sonucu bozulmasi ya da hasar gormesi gotlirmek.
Montaj sirasinda mekanik kisimlarin hasar gérmesi ve Orta Dilsik Aninda mudahale igin silikon, yapistirici gibi araglar ile birlikte yedek

deforme olmasi mekanik pargalar gotirelecektir.
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[1] Esp32 LoRa, https://www.alldatasheet.com/datasheet-pdf/pdf/1148023/ESPRESSIF/ESP32.html

[2] BMI 160 Jiroskop Sensori, https://www.mouser.com/datasheet/2/783/BST-BMI1160-DS000-1509569.pdf

[3] BMP 390 Basing Sensor, https://www.bosch-sensortec.com/media/boschsensortec/downloads/product_flyer/bst-bmp390-
fl000.pdf

[4] GY-NEO6MV?2 Gps Sensoru, Epitran,https://www.epitran.it/ebayDrive/datasheet/NEO6MV2.pdf

[5] BD135 transistor, https://www.st.com/resource/en/datasheet/cd00001225.pdf

[6] LM7805 Reglilator, https://www.sparkfun.com/datasheets/Components/LM7805.pdf

[7] Power-Xtra PX18650-22E Lion Pil, https://www.robolinkmarket.com/Data/EditorFiles/PDF/power-xtra-12c-30a.pdf
[8] GP 1604G-B Greencell 9Volt https://panda-bg.com/datasheet/1619-360712-Battery-GP-GREENCELL-9V-1604G.pdf
[9] MPU6050 Jiroskop Sensor, https://product.tdk.com/system/files/dam/doc/product/sensor/mortion-
inertial/imu/data_sheet/mpu-6000-datasheetl.pdf

[10] BMP280 Basin¢ Sensor, https://www.mouser.com.tr/datasheet/2/783/BST BMP280 DS001-1509562.pdf

[11] HSA-TFC Anteni, https://robotistan.com/Data/EditorFiles/rf-868mhz-5dbi-sma-anten-datasheet.pdf

[12] USB TTL Donustirici, https://pdf.direnc.net/upload/usb-ttl-donusturucu-usb-to-ttl-konvertor-dac03-datasheet.pdf
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