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ressemaer OpenRocket / Roket Tasarimi Genel Goriinim
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—~ Statik Marjin CP / CG Karsilastirmasi /son

simulasyon

Tasarimdaki Deger Uretim Sonrasi Deger Fark (%)
Maksimum irtifa 3008 m 3073 m
Maksimum Hiz 269 m/s 276 m/s 2.60
Maksimum Ivme 8.99 G 9.23G 2.67
Rampa Cikis Hizi 33 m/s 33 m/s 0
CP Lokasyonu 187 cm 188 cm 0.53
(burundan)
CG Lokasyonu 159 cm 154 cm 3.14
(burundan)
Statik Marjin (0.3 1.88 2.36 25.53

Mach’taki degeri)
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Gorunumleri ve Detaylari
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‘_/\
Parasut A¢cma Sistemi 3

Boyutlu : . .
GOrinimii(CAD) Entegre Edilmemig Paragit Entegre Edilmis Parasiit Acma
Ac¢ma Sistemi Sistemi
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resseract  Kurtarma Sistemi Mekanik Gorunum

Parasiit Bolimleri 3 Birincil Paragut
Boyutlari Gorinim(CAD)

Parasiit Béluimleri Entegre Uretim
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resseract  Kurtarma Sistemi Mekanik Gorunum

P e

Parasit Bolimleri 3 Boyutlari
GOrunumu(CAD)

Ikincil Paragit Parasut Bolumleri Entegre Uretim
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Parasit Bolimleri Entegre
Uretim

Parasiit Bélimleri 3 Boyutlari Gorev Yikd Paragiti
GOrinim(CAD)
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== Paragut A¢cma Sistemi Testi

Parasit Acma Sistemi Testi : Testler Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan Kiilliyesi
bahgesinde, digarida gerceklestirilmistir. Paragut agma sistemi olarak CO2 sistemi
kullanilmigtir. Hug plakanin Ust tarafina 3D yazicidan ¢ikarilmig tlip tutucu monte
edilmistir. Igne tutucunun orta kisminda delik bulunmaktadir, tiip tutucuda bulunan
eliptik ¢cikinti bu delik icerisinden gecirilip iki parcanin birlesmesi saglanmistir.Birbirine
gecirilen pargalarin yaylar icin tasarlanmi$ kenarlarina iki adet yay sabitlenmistir.Daha
sonra igne tutucu cekilerek yaylarin gerilmesi saglanmigtir. Tip tutucuda bulunan eliptik |
cikinti Gzerinde pim girisi bulunmaktadir, yaylar gerildikten sonra pim giriSine pim
yerlestirilmistir. Pim, hu$ plaka icerisine a¢ilmis delik icerisinden gecip hus plakanin arka
kisminda bulunan servo motorun tork koluna baglanmistir. Daha sonra servo motor hus
plakanin arka tarafina sabitlenmigtir. CO2 tupleri tiip yuvalarina yerlestirilmis ve tiplerin
yerinden oynamamasi icin lGzerlerine kapak sabitlenmigtir. Batlin pargalar hug plaka
uzerinde birlestirilmistir. Birincil ve ikincil kurtarma sistemi i¢in ayni kurtarma sistemi
kullanilmigtir. Birincil kurtarma igin kullanilan sistem aviyonik couplerin Ust tarafina,
ikincil kurtarma sistemi ise aviyonik couplerin alt tarafina yerlestirilmistir. Test esnasinda
kurtarma sistemi anahtar yardimi ile aktif edilmistir. r—‘ it —e
Parasiit agma sistemi bagarili Sekilde aktif edilmistir ve test basarili olmustur. Testlerde
ISG kurallarina uyulmustur.
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rre TR Parasut Testleri

Parasit testleri Maltepe Mimar Sinan Erkek Ogrenci Yurdu ve Marmara Universitesi Goztepe Kampustinde gerceklestirilmistir.
Parasutler binalardan 25 metre yikseklikten atilmigtir. Parasitlerin tGretimleri tamamlanmistir.

\ 4
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TESSERACT Gorev

ki Mekanik Gorinum

Gorev Yukid 3 Boyutlu Gorinimi(CAD)

TESSERACT
"+ BN
& \

Gorev Yuki Uretim Sonrasi Goriniim Gorev Yuku Uretim Sonrasi Gorinum
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=== Aviyonik — 1.Sistem Detay

—

Devre Elemanlari:

Komponent Uriin Adi / Kodu / Tiirii Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin i§levi
Kullanihyor Mu?

islemci ESP32 LoRal1] 1. aviyonik sistemde bulunan sensdérlerden gelen verilerin
islenmesini saglar. 1. aviyonik sistemin sensorler arasi seri
haberlegsmesini[13] ve kontrollinl gercekleStirecektir.

1. Sensor BMP388 Basing Sensorii[3] Evet Ugus boyunca basing verilerinin irtifa verilerine
donustirilmesiyle roketin ikinci kez 600-400 metre irtifa
arasina girdiQi tespit edilir ve 2. kurtarma sistemi aktiflestirilir.

2. Sensor BMI 160 Jiroskop Sensori[2] Evet Z ekseninden gelen negatif deQerler sayesinde roketin apogee
noktasinda oldugu tespit edilir ve birinci kurtarma sistemi
aktiflegtirilir.

GPS Moduli GY-NEO6MV2 Gps Sensori Hayir Yere indirilen roket konumunun yer istasyonuna iletimi
[4] saglanacaktir.
Gug Kaynagdi(Li-ion Power-Xtra PX18650-22E[5] Hayir 1. aviyonik sistemin aktiflestiriimesinden ugus gérevinin
Pili) tamamlanmasina kadar siiregte aviyonik sistemin glic ihtiyacini

saglayacak olan gli¢ kaynagidir.
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=== Aviyonik — 1.Sistem Detay

Devre Elemanlari:

Komponent Uriin Adi / Kodu / Tiirii Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin i§|evi

Kullanihyor Mu?

Servo Motor MG995 Servo Motor[6] Hayir i§|emciden gelen sinyaller dogrultusunda 1. ve 2. kurtarma
sistemlerinin aktiflestirilmesini saglanacaktir.

Schottky Diyot SB-560-5A 60V[7] Hayir Servo motorlarin sinyal pinlerine giden baglantilarda sistemler
arasi baglantiyi engelleyecektir ve servo motor kontrol
baglantisi saglanmistir.(Iki islemci ile tek bir servo motor
kontrol()

Aksiyel Tipli Diyot 1N4007(8] Hayir Aviyonik sistemlerden servo motorun 5V pin giriSine giden
baglantilarda elektriksel baglantiyi engellemek igin
kullanilmigtir.

5V Voltaj LM7805[9] Hayir 1. Aviyonik sistemde 5V gerilime ihtiyac duyan servo motor ve
Regulatori ESP32 LoRa gibi komponentleri beslemek igin kullaniimigtir.
3.3V Voltaj LD1117[10] Hayir 1. aviyonik sistemde bulunan, 3.3V gerilime ihtiyac duyan
Regulatoru sensorlerin ve GPS modulinl beslemek tGzere kullaniimigtir.
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_____~  Aviyonik — 1.Sistem Mekanik
Gorunum
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TESSERACT

= Aviyonik — 2.Sistem Detay

—

Devre Elemanlari:

Komponent

Uriin Adi / Kodu / Tiirii

Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kullaniliyor Mu?

Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan

Verilerin Iglevi

Islemci

1. Sensor

2. Sensor

3. Sensor

Haberlesme Modulu

ESP32 LoRal[1]

MPU6050 Jiroskop
Sensori[11]

BMP280 Basing¢ Sensori
[12]

GY-NEO6MV2 GPS
Sensori[4]

Power-Xtra
PX18650-22E[5]

Evet

Evet

Hayir

Hayir

Sensorlerden gelen verileri toplayarak 2.
aviyonik sistemin seri haberlesmesini[13] ve
kontrollinli saglayacaktir.

Roketin apogee noktasina ulagtigini tespit
edip ve birincil kurtarma sisteminin
aktiflestirilmesini saglayacaktir.

irtifa verilerine gore roketin 2.kez 400-600m
araliginda oldugunu tespit edip ikincil
kurtarma sistemini aktifleStirecektir.

Ugus sirasinda ve ugustan sonra roketin
konum verilerini yer istasyonuna iletecektir

Ugus$ boyunca 2. aviyonik sistemin giig
ihtiyacini saglayacak olan gii¢c kaynagidir.
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=== Aviyonik — 2.Sistem Detay

Devre Elemanlari:

Komponent Uriin Adi / Kodu / Tiirii Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin i§levi

Kullaniliyor Mu?

Servo Motor MG995 Servo Motor[6] Hayir islemciden gelen sinyaller dog@rultusunda 1. ve 2. kurtarma
sistemlerinin aktiflestirilmesini saglanacaktir.

Schottky Diyot SB-560-5A 60V[7] Hayir Servo motorlarin sinyal pinlerine giden baglantilarda sistemler
arasi baglantiyi engelleyecektir ve servo motor kontrol baglantisi
saglanmigtir.(lki islemci ile tek bir servo motor kontroli)

Aksiyel Tipli Diyot 1N4007[8] Hayir Aviyonik sistemlerden servo motorun 5V pin giriSine giden
baglantilarda  elektriksel ~ baglantiyi  engellemek  igin
kullanilmigtir.

5V Voltaj Regililatori LM7805[9] Hayir 1. Aviyonik sistemde 5V gerilime ihtiya¢ duyan servo motor ve
ESP32 LoRa gibi komponentleri beslemek igin kullanilmigtir.

3.3V Voltaj LD1117[10] Hayir 1. Aviyonik sistemde bulunan, 3.3V gerilime ihtiya¢ duyan
Regulatori sensorlerin ve GPS modulunu beslemek tizere kullaniimigtir.

e Aviyonik sistemlerde kullanilacak olan servo ortaklama karti, aviyonik pcb tahtasi Uzerinde ikinci aviyonik sistemin
yaninda konumlandirilacagindan tasarlanan kart, 2.aviyonik sistem tanitimindan sonraki slaytta tanitilmistir.
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orunum

~  Aviyonik — 2.Sistem Mekanik

Aviyonik Sistem Semasi ST
| : | : : Uretilmis Devre
] W Py 4A,< "'""',"j ".‘h' ¥ /f
: | b |
A | : : vee 2 | A -
| | | & j ! A1
i ! | | =HEg SENSORLER | &
: | | 5] | o
| | | o [} g
| ] [} EMP2Y0 = :
| ] ] GND W
|| \ ] | 33V |
| [} [} : W
! ! ! s |
! . ! oo |
! : < .
| [} [} G\% = = : %
| : : GTNERNT o §
B | ! i L \ B §
1 &0 : 5
: :
R
: | ANAHTARLAMA | ! d
B | DEvRES) | i KURTARMASISTEMI | m
! ! 1 | : .
I S | | |
| *—1 : - |
! i ) ‘ !
¢ : : 1 ESFFower : E : ¢
| ) | | : 2
| I I ; z
' ! ! | !
:4 : B : : | 3
I | SOmeEL 1Y \ | |
— | | ) | \ ! —
| | g l \ : 3
) : s i ! | o e
' i i : ! 3 2
| | } | | ! » =<
I I | 1 ! ®
! | 5 | | o
: | :ﬁz" | ™ IESSERACTROKETTAKIMI : 2N
(i =1 | / &) .
! | - . : KINCI AIYONK SSTEM 7&ss
e e T v MmN !
I : | ;

LOVvHISSIL

25 Haziran 2022 Cumartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

18



_____~  Aviyonik — 2.Sistem Mekanik

Gorunum

SERVO ORTAKLAMA KARTI
Servo-Karti Sistem Semasi Uretilmis Devre
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rresERaey Aviyonik Testler

Algoritma Testi: Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan Killiyesi’nde
algoritma testleri gerceklestirilmigtir. Roketin apogee noktasina
ulasildig,1. aviyonik sistemde kullanilan BMI160 ve 2. aviyonik sistemde
kullanilan MPUG6050 jiroskop sensorlerinden gelen negatif z eksen verileri
yardimiyla tespit edilecektir. Jiroskop sensorlerinin z eksen gyro verilerini
almak icin sensorler ve aviyonik sistem kartlari bir kap icerisine
sabitlenerek roketin hareketi ile uyumlu olacak gekilde simule edilmistir.
Test sonucunda, jiroskop sensorlerinden gelen verilerle ortak olan 1.
kurtarma sisteminin servo motor kolu hareket ettirilmistir ve birincil
kurtarma sisteminin algoritma testi baSariyla tamamlanmistir. Roketin
ikinci kez 600-400 metre irtifa arasina girdigi 1. aviyonik sistemde
kullanilan BMP388 ve 2. aviyonik sistemde kullanilan BMP280 basing
sensorleri yardimiyla tespit edilecek sekilde, elektrikli stiplirge yardimiyla
plastik kab icerisinde vakumlanarak basinci azaltilmigtir. Test sonucunda,
basing sensorlerinden gelen basing verileri ylikseklik  verilerine
donusturilerek ikincil kurtarma sisteminin  servo motor kolu hareket
ettirilmistir ve ikincil kurtarma sisteminin algoritma testi baSariyla
tamamlanmistir. Algoritma testleri yer istasyonu ile yapilmigtir.

sepug2.

A '~ 1.Aviyonik
~ Sistem
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rres TRy Aviyonik Testler

Kart Fonksiyonellik Testi: Kart fonksiyonellik testi Marmara

Universitesi Recep Tayyip Erdogdan Kiilliyesi’nde bulunan M4
binasi onilinde gergeklestirildi. Sponsor firma araciigiyla
uretilen PCB kartlarimizin lehimleri ekibimiz tarafindan
yapllmistir. Kartlarin Gzerindeki akim/voltaj kontrolii ve kisa

devre tespiti kontroli yapildiktan sonra devre elemanlari
dizilimi yapilmistir. Diyot moduna alinan multimetre

yardimiyla pcb kartlari tizerindeki baglanti yollari kontroli ve
voltaj noktalarindaki gerilimlerin  dogrulugu kontrol
edilmigtir. 1. aviyonik sistemde bulunan BMI160 jiroskop

sensorli, BMP388 basing sensori ve GY-NEO6MV2 GPS
moduli verileri port ekraninda gorintilenmistir. 2. aviyonik
sistemde bulunan MPU6050 jiroskop sensort, BMP280 basing
sensori ve GY-NEO6MV2 GPS modulil verileri port ekraninda
goruntllenmigtir. Test yapilirken yer istasyonu kullaniimigtir

ve karttan veriler elde edilmistir. Kart fonksiyonellik testleri
basariyla tamamlanmigtir.

Birinci Aviyonik Sistem

Ikinci Aviyonik Sistem
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lletisim Testi: istanbul Kiiciikcekmece
Golu'nde iletisim testleri

gerceklestirilmistir. Yer istasyonu ve
aviyonik sistemlerinden sorumlu ki
farkli ekip kurulmustur. Yer istasyonu
yazilimi Arduino IDE ile yazilmigtir ve
yer istasyonunda ve aviyonik
sistemlerde HSA-TFC RF 5dBi anten
kullanilmigtir. 1. ve 2. aviyonik sistemler
ile yer istasyonu arasinda 3.75km
mesafe olacak sekilde haberlesme
yapilmistir. Yer istasyonu port ekranina
veriler kesintisiz iletilmigtir. S s
GY-NEO6MV2 GPS moduli ile elde W) - >
edilen konum verileri Google Maps “....@ . 728
yardimiyla dogrulugu tespit edilerek 0@ I
test ba sa riyla tamamlanmi stir. @ AEE SRR o mesate:375m (232 ‘

Kucukcekmece'Sahil @
a

Aviyonik Sistem Ekibi Yer Istasyonu Sistemi Ekibi
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=== Hakem Yer Istasyonu Testi

Test Ortami Testi: Hakem yer istasyonu test ortami testi icin birinci bilgisayar verici bilgisayar, ikinci bilgisayar ise alici bilgisayar
olarak belirlenmigtir. Kullanilan iki adet USB-TTL donistiriciler her iki bilgisayara da baglandiktan sonra USB portlar secilmis ve
verilerin dogrulanmasi i¢in roket enlem ve boylam verileri olarak Anitkabir’in koordinatlari girilmistir. Verici bilgisayarinin test

araylziinde gonder butonuna basildiktan sonra veriler dogru bir sekilde alic bilgisayarinin test arayiiziinde gorintiilenmistir. Test
ortami testi bagariyla sonuglanmlitlr. o
lici Bilgisayar

HAvACIL K, UZAY VE KNO o ivAl
1L L0JiFES ALl

Verici Bilgisayar

——— N\
rESSEﬂAcr
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=== Hakem Yer Istasyonu Testi

‘Yar|§maC| Yazihimi Testi: Kullanilan bilgisayarlardan birinde yarigsmaci yazilimi ¢alisirken diger bilgisayarda test araylzi agilmistir.
Yarigmaci yazilimi araylizi agilan bilgisayar roketten aldiQi verileri almasiyla alici bilgisayar ve USB-TTL kablo aracihgiyla verileri
hakem yer istasyonu test araylziine gondermesiyle verici bilgisayar olarak tanimlanmistir. Hakem yer istasyonu test arayuzu agilan
bilgisayar ise verileri yariSmaci yazilimi araylizinden almasindan dolayi alici bilgisayar olarak tanimlanmistir. Ardindan aviyonik
sistemden yer istasyonuna giden veriler C# Uzerinden yazilan arayliz programi sayesinde goruntilenmistir. Kullanilan USB-TTL
donlsturicu kablo sayesinde bu veri paketlerinin aralarinda 500 ms olacak sekilde hakem yer istasyonu test arayuziine aktarimi
gerceklestirilmistir. Aktarilan veri paketleri test araylziinde sorunsuz bir Sekilde gorintulenip test basariyla sonuglanmigtir.

Hakem Yer istasyonu
N e s

G P % g o2
VNN Y
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FESSERaCT Burun Konisi Mekanik Gorunim

Burun Konisi 3 Boyutlu Goriinimi(CAD) Burun Konisi Uretim Sonrasi Gérliinim

e b T

— N\
TESSERACT
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FEssemacT Kanatcik Mekanik Goriiniim

Kanatcik Uretim Sonrasi Goriinim
Kanatcik 3 Boyutlu Gorliinimu(CAD)

= 7
. TESSERACT

L

o s
 TESSERACT

31 Mayis 2022 Sali TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

26



_——~ Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalar
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

. . Alt Govde-Kanatcik 3 S A
AI_JF C.:jO\-I-de"3 Boyutlu Alt Govde Uretilmis Fotograf Boyutlu '.A.‘It G.ovc.je Kanzitglk
GOrinim(CAD) Gorinimi(CAD) Uretilmis Fotograf
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~ Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalari
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

Orta Gévde Uretilmis Fotograf

TESSERA

Orta Govde 3 Boyutlu Gorliinim(CAD)
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_——~ Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalar
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

Ust Gévde 3 Boyutlu Gériinimii(CAD) Ust Govde Uretilmis Fotograf
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TESSERACT

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

Aviyonik Coupler 3 Boyutlu
Gorunum (CAD)

Aviyonik Coupler Uretim Sonrasi

® Aviyonik coupler st govde ve orta govdeyi
birlestirmede kullanilir. 8 adet M5 civata ile
gdvdelere sabitlenir. Uzerinde 2 adet M3 basing
deligi ve aviyonik sistemi aktiflestirmek icin 2 adet
11 mm capinda 2 adet delik bulunmaktadir.
Aviyonik coupler roketten ayrilmayacaktir.

Motor Coupler 3 Boyutlu
Gorunum (CAD)

Motor Coupler Uretim Sonrasi

e Orta ve alt gbévdenin baglantisini saglayan
motor couplerda 4 adet M5 civata ile alt
govdeye sabitlenmistir. 1 adet M2 PLA
civata ile orta gbvdeye baglanmigtir.
Ikincil ayrilma esnasinda M2 PLA civata
kirilacak ve alt govde orta gévdeden
ayrilacaktir.

31 Mayis 2022 Sah
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______Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
TeEEEmAsy (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Gorev Yiki Coupler 3 Boyutlu Gorev Yuki Coupler Uretim e Gorev yuki coupler

Gorunum (CAD) Sonrasi Ust gévde icerisinde,
burun omzu ile
aviyonik coupler
arasinda
bulunmaktadir.
Icerisinde gorev yiiki
aviyonik sistemi ve
gorev yliku celigi
bulunur. Uzerinde 3
mm capinda basing
deligi ve 11 mm
capinda aktiflestirme
anahtari deliQi
bulunur.
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______Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
TeEEEmAsy (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Motor Blogu Uretim Sonrasi Aciklama

Motor Blogu 3 Boyutlu Gorliinim
(CAD)

® Motor itkisini rokete iletir. Motor
couplerin icinde bulunan motor
blounda bir adet 3/8-16 UNC
motor civatasi yuvasi 2 adet M5
saplama ve Ust yluzeyinde bir adet
M8 mapa bulunmaktadir. 4 adet
M5 civata ile motor coupler ve alt
govdeye montajlanir.
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TESSERACT

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

Ana Merkezleme Halkasi 3 Boyutlu
GoOrunumu

Ana Merkezleme Halkasi Uretim Sonrasi Fotograf

Aciklama

Motorun alt govde
icerisinde sarsintisini ve
ekseninin bozulmasini
engellemek amaciyla 2
adet M5 saplamanin
motor blogu, 2 kanatgik
merkezleme halkasi, ana
merkezleme halkasi ve
motor kapagindan
gecmesiyle sabitlenir.

31 Mayis 2022 Sah
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TESSERACT

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

Kanatcik Merkezleme Halkasi 3 Boyutlu
GOorunuma

Kanatcik Merkezleme Halkasi Uretim Sonrasi
FotogQraf

Motorun
merkezlenmesini ve
kanatcik montajini
saglamaktadir.
Halkalar, motor bloQu
ve ana merkezleme
halkasi ve motor
kapagindan gecen 2
adet M5 saplama
gecirilerek
sabitlenecektir.
Kanatcgiklar 2 adet M3
civata ile kanatgik
merkezleme
halkalarina
sabitlenecektir.

31 Mayis 2022 Sah
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______Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
TeEEEmAsy (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Motor Kapagi Uretim Sonrasi Fotograf ® Motor
montajlandiktan

sonra M5
saplamalardan
gecirilerek M5
kelebek somunlarla
alt govdenin altina
sabitlenir.

Motor KapaQi 3 Boyutlu Gorinimii
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______Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
TeEEEmAsy (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Hus Kapak 3 Boyutlu Goranamii Hus Kapak Uretim Sonrasi Fotograf ® Hus kapaklar cesitli
boyutlarda burun

omuz kapaklari,
faydali yuk, aviyonik
coupler, motor
couplerlarda
kullanilmaktadir.

[
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TESSERACT

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

L

! jiFesTIvA

S v vere!
SAACILIC

Yapisal Destek Parcalari 3 Boyutlu
Gorinuma (CAD)

N

P
f ¥

GO

Yapisal Destek Parcalari Uretim Sonrasi
Fotograflar

3/8 - 16 civata motor blogu
ile motorun montajini
saglar.M5 somun ve civata
orta ve Ust govde arasinda
bulunan aviyonik coupleri
her iki gbvdeye
sabitlemede ve motor
blogunu alt gbvdeye
sabitlemede kullanilirM8
mapa Sok kordonlari ve
paragitleri baglamak igin
roket icerisinde 5 adet
olarak kullanilmigtir. M3
civata ve somun
kanatcgiklari kanatgik
merkezleme halkalarina
sabitlemek icin
kullaniimigtir.

31 Mayis 2022 Sah
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______Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
TeEEEmAsy (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Yapisal Destek Pargalari 3 Boyutlu Yapisal Destek Pargalari Uretim Sonrasi * Firdondil ve Karabina roketin

Gorinumu (CAD) Fotograflar

burnunu, st govdesini, orta
govdesini ve alt govdesini bir
! | arada tutan sok kordonlarinin
FEsscmacr i mapalara baglanmasinda

T

kullanilacaktir.

e Kelebek somun, gorev yuku
ve burun omuz kapagi, motor
kapagi, motor coupler alt
kapakta bulunmaktadir.
saplamalarla kapaklari
sikistirarak hareketi engeller.

® Odun somun M8 mapalari
sabitlemek amaciyla hus
kapaklara saplanarak
kullanilr.

31 Mayis 2022 Sali TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 38



R

TESSERACT

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

Yapisal Destek Parcalari 3 Boyutlu Goriiniimi (CAD)

M5 Saplama 15 Saplama M5 Saplama
34,5cm 32 cm 25 cm

M5 Saplama

M5 Saplama 97cm
20cm P

Yapisal Destek Parcalari Uretim Sonrasi Fotograflar

Kurtarma sistemi
couplerinda aviyonik sistem
ve couplerlarin
sabitlenmesi amaciyla 34,5
cm uzunlugunda M5
saplama bulunur.

Burun omuz kapaklarini
sabitlemek icin 32 cm M5
saplama bulunur.

Burun ucu plakasi ile omuz
kapagini sabitlemek icin
25cm M5 saplama bulunur.
Motor couplerin 2 husg
kapaginibirbirine baglamak
icin 20cm M5 saplama
bulunur.

Alt gbvdede motor blogu,
ana merkezleme halkalari,
kanatcik merkezleme
halkalari, motor kapagQini
birbirlerine baglamak igin
97cm M5 saplama bulunur.

—

31 Mayis 2022 Sah

TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

39



97cm
M5
saplama

B 7

M3 civata ve somun

N

3/8-16 UNC civata

Kanatgik
) Ana Merkezleme ‘ ) Merkezleme .' -
Motor Blogu Halkasi anatci Halkas| otor Kapag|
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resssracMotor Bolumu Mekanik Gorunum & Detay

—

Motor Bolimi 3 Boyutlu Gorinimd (CAD) Motor Bélimi Uretim Sonrasi Fotograf

Motor bloQu, motor couplerina M5 civatalar ile sabitlenir. Motor bloQu, ana merkezleme halkalari, kanatgik merkezleme halkalari
ve motor kapadi M5 saplama ile birbirlerine baglantisi saglanir. Kanatgiklar, kanatcik merkezleme halkalarina M3 civata ile
sabitlenir. Motor bloguna 3/8 - 16 civata sabitlenir ve en son kisimda motor, motor bloguna sabitlenmis 3/8 - 16 UNC civataya
donddrilerek takilir. Motor kapaQi da montajlandiktan sonra motor montaji tamamlanmis olur.

—
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e TS Yapisal Testler

Testin Amaci: Yapisal - mekanik mukavemet testlerinin amaci Gretimini yaptigimiz kompozit malzemelerin mukavemet degerlerini 6lgmek
ve test etmektir.

Test Diizenegi : Yapisal testler Marmara Universitesi Recep Tayyip Erdogan Kiilliyesinde M5 binasinda kompozit laboratuvarinda

gerceklegtirilmistir. Testi yapacagimiz kompozit malzemenin, Sok kordonunun ve paragit ipinin numune pargalari yizeyindeki

deformasyon en aza indirilecek sekilde hazirlanmistir. Ardindan laboratuvardaki Universal test makinesinde ¢ekme testi yapiimigtir.

Numune pargalari igin gerilme-gerinim egrileri elde edilmistir. Bu egrilere gore lretimini yaptigimiz kompozit malzemenin ve satin

aldigimiz sok kordonunun ve paragiit ipinin yeterli gerilmeye dayanacagi goralmdastr.

N

r. | JESSERACT '

o]

Fiberglass Cekme Numunesi Sok Kordonu Cekme Numunesi Parasit Ipi Cekme Numunesi
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Roketin Genel Montaji: Aviyonik coupler orta ve st govdeyi birlestirmek icin iki gdvdenin ortasina yerlestirilir. Orta govdenin
icine ikincil (ana) parasit konulduktan sonra alt govde motor couplerla birlikte orta gévdeye sabitlenir. Ust gévdenin icine sirasiyla
gorev yukdl, gorev ylukl parasitu ve birincil parasit yerlestirilir. Burun konisi Gst govdeye gecirilir roket genel montaji tamamlanir.

Atisa Hazirlik: Rampa kaldirildiktan sonra roket tizerinde bulunan deliklerden birincil kurtarma aviyonigi, ikincil kurtarma
aviyonigi ve en son gorev yiki aviyonik anahtar yardimiyla aktiflestirilir.
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FEssemacT Roket Genel Montaji ve Atisa Hazirlik

Motorun Rokete Montaji: Atig glinline gelindiginde motor, merkezleme halkalarinin iginden gegirildikten sonra motor blogunda
bulunan 3/8 - 16 UNC civataya motor dondirilerek sabitlenir ve motor kapagi saplamalardan gegirildikten sonra somunlarla

sabitlenir.
Altimetre Montaji: Roket rampaya surildiginde burun konisi govdeden 5 cm kadar ¢ikarilir ve 6nceden agilmi$ olan altimetre

haznesine altimetre yerlestirilir M3 civata ile sabitlenir ve burun konisi yerine tekrar sokulur.
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Yarisma Alani Planlamasi

Yarigma Gunu Birim Takim Uyesi IS Plani
Yapisal Mehmet Kilig Yapisal parcalarin konumlandirilmasi

Safa Emin Cakiroglu

Govde ve destek parcalarin montaji

Montaj GUnu

Siileyman Altundag

Parasit ve halatlarin hazirlanmasi

Kurtarma
Safa Emin Cakiroglu Kurtarma Sistem Montaji Yapilmasi
Havva Yilmaz Aviyonik Sistem Montaji
Aviyonik
Emre Emer Yapisal Butiinlegtirme
Ahmet Burak Sarigoz Altimeter Two Montaji
Atisa Hazirhk
Mehmet Kilig Aviyonik Sistemin Aktiflegtirilmesi
Atig Gunu
Emre Emer Roket ve Gorev Yikinln Takibi
Kurtarma

Siileyman Altundag

Roket ve Gorev Yukiunin Kurtariimasi

31 Mayis 2022 Sal
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FESSERACT Yarigma Alani Planlamasi

Acil Durum Eylem Planu:

e Genel olarak tum aviyonik ve mekanik sistemde olugsacak olumsuzluklara sistemlerimiz yedekli bir Sekilde
yarisma alanina gidilecektir.

e Takim Uyelerinin montaj sirasinda yaralanma ihtimaline kar$i ilk yardim malzemelerinin alana getirilmesi.

e Roket montaj sirasinda roketin alt sistemlerinde olusabilecek plan digi durumlarda kullaniimak Gzere hizli
yapistirici, silikon tabanca gibi hizli mtidahale araglarinin bulundurulmasi.

e Roketin montajinda ¢ikabilecek tamir edilemeyen sorunlara karsi yedek parga, malzeme, sensér vb
getirilmesi.

e Yer istasyonu icin olugacak olumsuzlarda ayri ayri birkag bilgisayarda aviyonik sistemlerde kullanilan tim
arayuz yazihimlari ve programlar ayarlanmi$ bir Sekilde alana gidilecektir.
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TESSERACT Yarisma Alani Planlamasi

Risk Tablosu

Elektriksel veya asiri sicak ortamlardan uzak kalacak sekilde tiipler

Karbondioksit tliplnin istemsiz patlamasi

SR JUESER korunacaktir.
Roket rampada aktiflegtirildikten hemen sonra - . Aviyonik sistemi rokete belirlenen baslangi¢c konumuna gore
. o . . . Dasuk Yuksek . ;
kurtarma sistemlerinin istemsiz aktiflegmesi yerlestirmek ve servoyu sifirlayarak montajini tamamlamak
Aviyonik kartlarin ve sensorlerin herhangi bir etki . Aviyonik kartlarin ve bitlin sensoérlerin yedeklerini atig alanina
; : Orta Dasuk vy
sonucu bozulmasi ya da hasar géormesi gotliirmek.
Montaj sirasinda mekanik kisimlarin hasar gérmesi ve . Aninda mudahale igin silikon, yapistirici gibi araglar ile birlikte yedek
Orta Dasuk . o ;
deforme olmasi mekanik pargalar gotirelecektir.
Herhangi bir sebep sonucunda takim Uyelerinin Duistk Viiksek Olasi yaralanmalara kargi atig glini alana ilk yardim gantasi getirilmesi

yaralanmasi
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6.MG995 Servo Motor, https://www.alldatasheet.com/datasheet-pdf/pdf/1132435/ETC2/MG995.html
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8.1N4007 Diyot, https://pdfl.alldatasheet.com/datasheet-pdf/view/486579/DEC/1N4007.html

9.LM7805 5V Regiilator, https://www.alldatasheet.com/datasheet-pdf/pdf/82833/FAIRCHILD/LM7805.html
10.LD1117 3.3V Regililator, https://www.alldatasheet.com/datasheet-pdf/pdf/94381/STMICROELECTRONICS/LD1117.html
11.MPU6050 Jiroskop Sensord, https://www.alldatasheet.com/datasheet-pdf/pdf/517744/ETC1/MPU-6050.html
12.BMP280 Basing Sensoru, https://www.alldatasheet.com/datasheet-pdf/pdf/1132069/BOSCH/BMP280.html
13.Seri Haberlesme, https://en.wikipedia.org/wiki/Serial _communication
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