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TEKNOFEST 2022
ROKET YARIŞMASI
Orta İrtifa Kategorisi

Atışa Hazırlık Raporu (AHR)
Sunuşu

TESSERACT Roket Takımı
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OpenRocket / Roket Tasarımı Genel Görünüm

231 Mayıs 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Burun 
Konisi: 
240mm

Burun 
Omzu: 
240mm

Birincil 
Paraşüt:70mm

Görev Yükü 
Paraşütü:80mm

Görev 
Yükü:
213mm

Üst Gövde:900mm

Coupler:
310mm

İkincil 
Paraşüt:
280mm

Orta Gövde: 677mm Alt Gövde: 997 mm

Motor 
Coupler:
285mm

Kanatçık Kök 
Kenarı:400mm

Kanatçık 
Uç Kenarı: 
80mm Kanatçık 

Uzunluğu:
120mm
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OpenRocket / Roket Tasarımı Genel Görünüm
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Burun 
Konisi: 
240mm

Burun 
Omzu: 
240mm

Birincil 
Paraşüt:
70mm

Görev Yükü Paraşütü:80mm

Görev 
Yükü:
213mm

Üst Gövde:900mm

Coupler:310mm

İkincil 
Paraşüt:
280mm

Orta Gövde: 677mm Alt Gövde: 997 mm

Motor Coupler:285mm

Kanatçık Kök 
Kenarı:400mm

Kanatçık Uç 
Kenarı: 
80mm

Kanatçık 
Uzunluğu:
120mm
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Statik Marjin CP / CG Karşılaştırması /son 
simulasyon 

431 Mayıs 2022 Salı

Veri Tasarımdaki Değer Üretim Sonrası Değer Fark (%)

Maksimum İrtifa 3008 m 3073 m 2.16

Maksimum Hız 269 m/s 276 m/s 2.60

Maksimum İvme 8.99 G 9.23 G 2.67

Rampa Çıkış Hızı 33 m/s 33 m/s 0

CP Lokasyonu 
(burundan)

187 cm 188 cm 0.53

CG Lokasyonu 
(burundan)

159 cm 154 cm 3.14

Statik Marjin (0.3 
Mach’taki değeri)

1.88 2.36 25.53

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Görünümleri ve Detayları 
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 
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Paraşüt Açma Sistemi 3 
Boyutlu 

Görünümü(CAD) Entegre Edilmemiş Paraşüt 
Açma Sistemi

Entegre Edilmiş Paraşüt Açma 
Sistemi
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 
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Birincil Paraşüt

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Paraşüt Bölümleri Entegre ÜretimParaşüt Bölümleri 3 
Boyutları Görünümü(CAD)
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 
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İkincil Paraşüt

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Paraşüt Bölümleri Entegre Üretim
Paraşüt Bölümleri 3 Boyutları 

Görünümü(CAD)
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 
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Görev Yükü Paraşütü

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Paraşüt Bölümleri Entegre 
Üretim

Paraşüt Bölümleri 3 Boyutları 
Görünümü(CAD)
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Paraşüt Açma Sistemi Testi 
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Paraşüt Açma Sistemi Testi : Testler Marmara Üniversitesi Recep Tayyip Erdoğan Külliyesi 
bahçesinde, dışarıda gerçekleştirilmiştir. Paraşüt açma sistemi olarak CO2 sistemi 
kullanılmıştır. Huş plakanın üst tarafına 3D yazıcıdan çıkarılmış tüp tutucu monte 
edilmiştir. İğne tutucunun orta kısmında delik bulunmaktadır, tüp tutucuda bulunan 
eliptik çıkıntı bu delik içerisinden geçirilip iki parçanın birleşmesi sağlanmıştır.Birbirine 
geçirilen parçaların yaylar için tasarlanmış kenarlarına iki adet yay sabitlenmiştir.Daha 
sonra  iğne tutucu çekilerek yayların gerilmesi sağlanmıştır. Tüp tutucuda bulunan eliptik 
çıkıntı üzerinde pim girişi bulunmaktadır, yaylar gerildikten sonra pim girişine pim 
yerleştirilmiştir. Pim, huş plaka içerisine açılmış delik içerisinden geçip huş plakanın arka 
kısmında bulunan servo motorun tork koluna bağlanmıştır. Daha sonra servo motor huş 
plakanın arka tarafına sabitlenmiştir. CO2 tüpleri tüp yuvalarına yerleştirilmiş ve tüplerin 
yerinden oynamaması için üzerlerine kapak sabitlenmiştir. Bütün parçalar huş plaka 
üzerinde birleştirilmiştir. Birincil ve ikincil kurtarma sistemi için aynı kurtarma sistemi 
kullanılmıştır. Birincil kurtarma için kullanılan sistem aviyonik couplerın üst tarafına, 
ikincil kurtarma sistemi ise aviyonik couplerın alt tarafına yerleştirilmiştir. Test esnasında 
kurtarma sistemi anahtar yardımı ile aktif edilmiştir.
Paraşüt açma sistemi başarılı şekilde aktif edilmiştir ve test başarılı olmuştur. Testlerde 
İSG kurallarına uyulmuştur.
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Paraşüt Testleri 
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Paraşüt testleri Maltepe Mimar Sinan Erkek Öğrenci Yurdu ve Marmara Üniversitesi Göztepe Kampüsünde gerçekleştirilmiştir. 
Paraşütler binalardan 25 metre yükseklikten atılmıştır. Paraşütlerin üretimleri tamamlanmıştır. 
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Görev Yükü Mekanik Görünüm
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Görev Yükü 3 Boyutlu Görünümü(CAD) Görev Yükü Üretim Sonrası Görünüm Görev Yükü Üretim Sonrası Görünüm
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Aviyonik – 1.Sistem Detay
Devre Elemanları: 

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü Kurtarma Algoritmasında Verileri 
Kullanılıyor Mu?

Kurtarma Algoritmasında Kullanılan Verilerin İşlevi

İşlemci ESP32 LoRa[1]  1. aviyonik sistemde bulunan sensörlerden gelen verilerin 
işlenmesini sağlar. 1. aviyonik sistemin sensörler arası seri 
haberleşmesini[13] ve kontrolünü gerçekleştirecektir.

1. Sensör BMP388 Basınç Sensörü[3]  Evet Uçuş boyunca basınç verilerinin irtifa verilerine 
dönüştürülmesiyle roketin ikinci kez 600-400 metre irtifa 
arasına girdiği tespit edilir ve 2. kurtarma sistemi aktifleştirilir.

2. Sensör BMI 160 Jiroskop Sensörü[2] Evet Z ekseninden gelen negatif değerler sayesinde roketin apogee 
noktasında olduğu tespit edilir ve birinci kurtarma sistemi 
aktifleştirilir.

GPS Modülü GY-NEO6MV2 Gps Sensörü
[4]

Hayır Yere indirilen roket konumunun yer istasyonuna iletimi 
sağlanacaktır.

Güç Kaynağı(Li-ion 
Pili)

Power-Xtra PX18650-22E[5] Hayır 1. aviyonik sistemin aktifleştirilmesinden uçuş görevinin 
tamamlanmasına kadar süreçte aviyonik sistemin güç ihtiyacını 
sağlayacak olan güç kaynağıdır.
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Aviyonik – 1.Sistem Detay
Devre Elemanları: 

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü Kurtarma Algoritmasında Verileri 
Kullanılıyor Mu?

Kurtarma Algoritmasında Kullanılan Verilerin İşlevi

Servo Motor MG995 Servo Motor[6]  Hayır İşlemciden gelen sinyaller doğrultusunda 1. ve 2. kurtarma 
sistemlerinin aktifleştirilmesini sağlanacaktır.

Schottky Diyot SB-560-5A 60V[7]  Hayır Servo motorların sinyal pinlerine giden bağlantılarda sistemler 
arası bağlantıyı engelleyecektir ve servo motor kontrol 
bağlantısı sağlanmıştır.(İki işlemci ile tek bir servo motor 
kontrolü)

Aksiyel Tipli Diyot 1N4007[8]  Hayır Aviyonik sistemlerden servo motorun 5V pin girişine giden 
bağlantılarda elektriksel bağlantıyı engellemek için 
kullanılmıştır.

5V Voltaj 
Regülatörü

LM7805[9] Hayır 1. Aviyonik sistemde 5V  gerilime ihtiyaç duyan servo motor ve 
ESP32 LoRa gibi komponentleri beslemek için kullanılmıştır.

3.3V Voltaj 
Regülatörü

LD1117[10] Hayır 1. aviyonik sistemde bulunan, 3.3V gerilime ihtiyaç duyan 
sensörlerin ve GPS modülünü beslemek üzere kullanılmıştır.
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Aviyonik – 1.Sistem Mekanik 
Görünüm 

25 Haziran 2022 Cumartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 15

Aviyonik Sistem Şeması Üretilmiş Devre Üretilmiş Aviyonik Sistem
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Aviyonik – 2.Sistem Detay
Devre Elemanları: 

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü Kurtarma Algoritmasında Verileri Kullanılıyor Mu? Kurtarma Algoritmasında Kullanılan 
Verilerin İşlevi

İşlemci ESP32 LoRa[1]  Sensörlerden gelen verileri toplayarak 2. 
aviyonik sistemin seri haberleşmesini[13] ve 
kontrolünü sağlayacaktır.

1. Sensör MPU6050 Jiroskop 
Sensörü[11]

Evet Roketin apogee noktasına ulaştığını tespit 
edip ve birincil kurtarma sisteminin 
aktifleştirilmesini sağlayacaktır.

2. Sensör BMP280 Basınç Sensörü
[12]

Evet İrtifa verilerine göre roketin 2.kez 400-600m 
aralığında olduğunu tespit edip ikincil 
kurtarma sistemini aktifleştirecektir.

3. Sensör GY-NEO6MV2 GPS 
Sensörü[4]

Hayır Uçuş sırasında ve uçuştan sonra roketin 
konum verilerini yer istasyonuna iletecektir

Haberleşme Modülü Power-Xtra 
PX18650-22E[5]

Hayır Uçuş boyunca 2. aviyonik sistemin güç 
ihtiyacını sağlayacak olan güç kaynağıdır.
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Aviyonik – 2.Sistem Detay
Devre Elemanları: 

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü Kurtarma Algoritmasında Verileri 
Kullanılıyor Mu?

Kurtarma Algoritmasında Kullanılan Verilerin İşlevi

Servo Motor MG995 Servo Motor[6]  Hayır İşlemciden gelen sinyaller doğrultusunda 1. ve 2. kurtarma 
sistemlerinin aktifleştirilmesini sağlanacaktır.

Schottky Diyot SB-560-5A 60V[7]  Hayır Servo motorların sinyal pinlerine giden bağlantılarda sistemler 
arası bağlantıyı engelleyecektir ve servo motor kontrol bağlantısı 
sağlanmıştır.(İki işlemci ile tek bir servo motor kontrolü)

Aksiyel Tipli Diyot 1N4007[8]  Hayır Aviyonik sistemlerden servo motorun 5V pin girişine giden 
bağlantılarda elektriksel bağlantıyı engellemek için 
kullanılmıştır.

5V Voltaj Regülatörü LM7805[9] Hayır 1. Aviyonik sistemde 5V  gerilime ihtiyaç duyan servo motor ve 
ESP32 LoRa gibi komponentleri beslemek için kullanılmıştır.

3.3V Voltaj 
Regülatörü

LD1117[10] Hayır 1. Aviyonik sistemde bulunan, 3.3V gerilime ihtiyaç duyan 
sensörlerin ve GPS modülünü beslemek üzere kullanılmıştır.

• Aviyonik sistemlerde kullanılacak olan servo ortaklama kartı, aviyonik pcb tahtası üzerinde ikinci aviyonik sistemin 
yanında konumlandırılacağından tasarlanan kart, 2.aviyonik sistem tanıtımından sonraki slaytta tanıtılmıştır.
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 

25 Haziran 2022 Cumartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 18

Aviyonik Sistem Şeması
Üretilmiş Devre Üretilmiş Aviyonik Sistem
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 

25 Haziran 2022 Cumartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 19

Servo-Kartı Sistem Şeması Üretilmiş Devre Üretilmiş Servo-Kartı Sistem

SERVO ORTAKLAMA KARTI
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Aviyonik Testler 

2025 Haziran 2022 Cumartesi

Algoritma Testi: Marmara Üniversitesi Recep Tayyip Erdoğan Külliyesi’nde 
algoritma testleri gerçekleştirilmiştir. Roketin apogee noktasına 
ulaşıldığı,1. aviyonik sistemde kullanılan BMI160 ve 2. aviyonik sistemde 
kullanılan MPU6050 jiroskop sensörlerinden gelen negatif z eksen verileri 
yardımıyla tespit edilecektir. Jiroskop sensörlerinin z eksen gyro verilerini 
almak için sensörler ve aviyonik sistem kartları bir kap içerisine 
sabitlenerek roketin hareketi ile uyumlu olacak şekilde simüle edilmiştir. 
Test sonucunda, jiroskop sensörlerinden gelen verilerle ortak olan 1. 
kurtarma sisteminin servo motor kolu hareket ettirilmiştir ve birincil 
kurtarma sisteminin algoritma testi başarıyla tamamlanmıştır. Roketin 
ikinci kez 600-400 metre irtifa arasına girdiği 1. aviyonik sistemde 
kullanılan BMP388 ve 2. aviyonik sistemde kullanılan BMP280 basınç 
sensörleri yardımıyla tespit edilecek şekilde, elektrikli süpürge yardımıyla 
plastik kab içerisinde vakumlanarak basıncı azaltılmıştır. Test sonucunda, 
basınç sensörlerinden gelen basınç verileri yükseklik verilerine 
dönüştürülerek ikincil kurtarma sisteminin  servo motor kolu hareket 
ettirilmiştir ve ikincil kurtarma sisteminin algoritma testi başarıyla 
tamamlanmıştır. Algoritma testleri yer istasyonu ile yapılmıştır.

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

1.Aviyonik 
Sistem

2.Aviyonik 
Sistem
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Aviyonik Testler 

2125 Haziran 2022 Cumartesi

Kart Fonksiyonellik Testi: Kart fonksiyonellik testi Marmara 
Üniversitesi Recep Tayyip Erdoğan Külliyesi’nde bulunan M4 
binası önünde gerçekleştirildi. Sponsor firma aracılığıyla 
üretilen PCB kartlarımızın lehimleri ekibimiz tarafından 
yapılmıştır. Kartların üzerindeki akım/voltaj kontrolü ve kısa 
devre tespiti kontrolü yapıldıktan sonra devre elemanları 
dizilimi yapılmıştır. Diyot moduna alınan multimetre 
yardımıyla pcb kartları üzerindeki bağlantı yolları kontrolü ve 
voltaj noktalarındaki gerilimlerin doğruluğu kontrol 
edilmiştir. 1. aviyonik sistemde bulunan BMI160 jiroskop 
sensörü, BMP388 basınç sensörü ve GY-NEO6MV2 GPS 
modülü verileri port ekranında görüntülenmiştir. 2. aviyonik 
sistemde bulunan MPU6050 jiroskop sensörü, BMP280 basınç 
sensörü ve GY-NEO6MV2 GPS modülü verileri port ekranında 
görüntülenmiştir. Test yapılırken yer istasyonu kullanılmıştır 
ve karttan veriler  elde edilmiştir. Kart fonksiyonellik testleri 
başarıyla tamamlanmıştır. 

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Birinci Aviyonik Sistem İkinci Aviyonik Sistem
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Aviyonik Testler 
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İletişim Testi: İstanbul Küçükçekmece 
Gölü’nde iletişim testleri 
gerçekleştirilmiştir. Yer istasyonu ve 
aviyonik sistemlerinden sorumlu iki 
farklı ekip kurulmuştur. Yer istasyonu 
yazılımı Arduino IDE ile yazılmıştır ve 
yer istasyonunda ve aviyonik 
sistemlerde HSA-TFC RF 5dBi anten 
kullanılmıştır. 1. ve 2. aviyonik sistemler 
ile yer istasyonu arasında 3.75km 
mesafe olacak şekilde haberleşme 
yapılmıştır. Yer istasyonu port ekranına 
veriler kesintisiz iletilmiştir. 
GY-NEO6MV2 GPS modülü ile elde 
edilen konum verileri Google Maps 
yardımıyla doğruluğu tespit edilerek 
test başarıyla tamamlanmıştır.

Aviyonik Sistem Ekibi Yer İstasyonu Sistemi Ekibi
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Hakem Yer İstasyonu Testi 

2325 Haziran 2022 Cumartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Test Ortamı Testi: Hakem yer istasyonu test ortamı testi için birinci bilgisayar verici bilgisayar, ikinci bilgisayar ise alıcı bilgisayar 
olarak belirlenmiştir. Kullanılan iki adet USB-TTL dönüştürücüler her iki bilgisayara da bağlandıktan sonra USB portlar seçilmiş ve 
verilerin doğrulanması için roket enlem ve boylam verileri olarak Anıtkabir’in koordinatları girilmiştir. Verici bilgisayarının test 
arayüzünde gönder butonuna basıldıktan sonra veriler doğru bir şekilde alıcı bilgisayarının test arayüzünde görüntülenmiştir. Test 
ortamı testi başarıyla sonuçlanmıştır.

Alıcı Bilgisayar Verici Bilgisayar
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Hakem Yer İstasyonu Testi 
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Yarışmacı Yazılımı Testi: Kullanılan bilgisayarlardan birinde yarışmacı yazılımı çalışırken diğer bilgisayarda test arayüzü açılmıştır. 
Yarışmacı yazılımı arayüzü açılan bilgisayar roketten aldığı verileri almasıyla alıcı bilgisayar ve USB-TTL kablo aracılığıyla verileri 
hakem yer istasyonu test arayüzüne göndermesiyle verici bilgisayar olarak tanımlanmıştır. Hakem yer istasyonu test arayüzü açılan 
bilgisayar ise verileri yarışmacı yazılımı arayüzünden almasından dolayı alıcı bilgisayar olarak tanımlanmıştır. Ardından aviyonik 
sistemden yer istasyonuna giden veriler C# üzerinden yazılan arayüz programı sayesinde görüntülenmiştir. Kullanılan USB-TTL 
dönüştürücü kablo sayesinde bu veri paketlerinin aralarında 500 ms olacak şekilde hakem yer istasyonu test arayüzüne aktarımı 
gerçekleştirilmiştir. Aktarılan veri paketleri test arayüzünde sorunsuz bir şekilde görüntülenip test başarıyla sonuçlanmıştır. 

Yer İstasyonu Hakem Yer istasyonu Test Düzeneği
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Burun Konisi Mekanik Görünüm
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Burun Konisi 3 Boyutlu Görünümü(CAD) Burun Konisi  Üretim Sonrası Görünüm
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Kanatçık Mekanik Görünüm
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Kanatçık Üretim Sonrası Görünüm
Kanatçık 3 Boyutlu Görünümü(CAD)
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm

2731 Mayıs 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Alt Gövde 3 Boyutlu 
Görünümü(CAD)

Alt Gövde Üretilmiş Fotoğraf
Alt Gövde-Kanatçık  3 
Boyutlu 
Görünümü(CAD)

Alt Gövde-Kanatçık 
Üretilmiş Fotoğraf
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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Orta Gövde 3 Boyutlu Görünümü(CAD) Orta Gövde Üretilmiş Fotoğraf
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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Üst Gövde 3 Boyutlu Görünümü(CAD) Üst Gövde Üretilmiş Fotoğraf
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Aviyonik Coupler 3 Boyutlu 
Görünüm (CAD)

Aviyonik Coupler Üretim Sonrası

Motor Coupler 3 Boyutlu 
Görünüm (CAD)

Motor Coupler Üretim Sonrası

● Aviyonik coupler üst gövde ve orta gövdeyi 
birleştirmede kullanılır. 8 adet M5 civata ile 
gövdelere sabitlenir. Üzerinde 2 adet M3 basınç 
deliği ve aviyonik sistemi aktifleştirmek için 2 adet 
11 mm çapında 2 adet delik bulunmaktadır.  
Aviyonik coupler roketten ayrılmayacaktır.

● Orta ve alt gövdenin bağlantısını sağlayan 
motor couplerda 4 adet M5 civata ile alt 
gövdeye sabitlenmiştir. 1 adet M2 PLA 
civata ile orta gövdeye bağlanmıştır. 
İkincil ayrılma esnasında M2 PLA civata 
kırılacak ve alt gövde orta gövdeden 
ayrılacaktır.



Herkese Açık | Public

Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Görev Yükü Coupler 3 Boyutlu 
Görünüm (CAD)

Görev Yükü Coupler Üretim 
Sonrası

● Görev yükü coupler 
üst gövde içerisinde, 
burun omzu ile 
aviyonik coupler 
arasında 
bulunmaktadır. 
İçerisinde görev yükü 
aviyonik sistemi ve 
görev yükü çeliği 
bulunur. Üzerinde 3 
mm çapında basınç 
deliği ve 11 mm 
çapında aktifleştirme 
anahtarı deliği 
bulunur.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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 Motor Bloğu 3 Boyutlu Görünüm 
(CAD)

Motor Bloğu Üretim Sonrası Açıklama

● Motor itkisini rokete iletir. Motor 
couplerın içinde bulunan motor 
bloğunda bir adet 3/8-16 UNC 
motor civatası yuvası 2 adet M5 
saplama ve üst yüzeyinde bir adet 
M8 mapa bulunmaktadır. 4 adet 
M5 civata ile motor coupler ve alt 
gövdeye montajlanır. 
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Ana Merkezleme Halkası 3 Boyutlu 
Görünümü

Ana Merkezleme Halkası  Üretim Sonrası Fotoğraf Açıklama

● Motorun alt gövde 
içerisinde sarsıntısını ve 
ekseninin bozulmasını 
engellemek amacıyla 2 
adet M5 saplamanın 
motor bloğu, 2 kanatçık 
merkezleme halkası, ana 
merkezleme halkası ve 
motor kapağından 
geçmesiyle sabitlenir.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Kanatçık Merkezleme Halkası 3 Boyutlu 
Görünümü

Kanatçık Merkezleme Halkası Üretim Sonrası 
Fotoğraf

● Motorun 
merkezlenmesini ve 
kanatçık montajını 
sağlamaktadır. 
Halkalar, motor bloğu 
ve ana merkezleme 
halkası ve motor 
kapağından geçen 2 
adet M5 saplama 
geçirilerek 
sabitlenecektir. 
Kanatçıklar 2 adet M3 
civata ile kanatçık 
merkezleme 
halkalarına 
sabitlenecektir. 
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Motor Kapağı 3 Boyutlu Görünümü Motor Kapağı Üretim Sonrası Fotoğraf ● Motor 
montajlandıktan 
sonra M5 
saplamalardan 
geçirilerek M5 
kelebek somunlarla 
alt gövdenin altına 
sabitlenir.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Huş Kapak 3 Boyutlu Görünümü Huş Kapak Üretim Sonrası Fotoğraf ●  Huş kapaklar çeşitli 
boyutlarda burun 
omuz kapakları, 
faydalı yük, aviyonik 
coupler, motor 
couplerlarda 
kullanılmaktadır.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Yapısal Destek Parçaları 3 Boyutlu 
Görünümü (CAD)

Yapısal Destek Parçaları Üretim Sonrası 
Fotoğraflar

● 3/8 - 16 civata motor bloğu 
ile motorun montajını 
sağlar.M5 somun ve civata 
orta ve üst gövde arasında 
bulunan aviyonik couplerı 
her iki gövdeye 
sabitlemede ve motor 
bloğunu alt gövdeye 
sabitlemede kullanılır.M8 
mapa şok kordonları ve 
paraşütleri bağlamak için 
roket içerisinde 5 adet 
olarak kullanılmıştır. M3 
civata ve somun 
kanatçıkları kanatçık 
merkezleme halkalarına 
sabitlemek için 
kullanılmıştır.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Yapısal Destek Parçaları 3 Boyutlu 
Görünümü (CAD)

Yapısal Destek Parçaları Üretim Sonrası 
Fotoğraflar

● Fırdöndü ve Karabina roketin 
burnunu, üst gövdesini, orta 
gövdesini ve alt gövdesini bir 
arada tutan şok kordonlarının 
mapalara bağlanmasında 
kullanılacaktır. 

● Kelebek somun, görev yükü 
ve burun omuz kapağı, motor 
kapağı, motor coupler alt 
kapakta bulunmaktadır. 
saplamalarla kapakları 
sıkıştırarak hareketi engeller.

● Odun somun M8 mapaları 
sabitlemek amacıyla huş 
kapaklara saplanarak 
kullanılır.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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● Kurtarma sistemi 
couplerında aviyonik sistem 
ve couplerların 
sabitlenmesi amacıyla 34,5 
cm uzunluğunda M5 
saplama bulunur.

● Burun omuz kapaklarını 
sabitlemek için 32 cm M5 
saplama bulunur.

● Burun ucu plakası ile omuz 
kapağını sabitlemek için 
25cm M5 saplama bulunur.

● Motor couplerın 2 huş 
kapağınıbirbirine bağlamak 
için 20cm M5 saplama 
bulunur.

● Alt gövdede motor bloğu, 
ana merkezleme halkaları, 
kanatçık merkezleme 
halkaları, motor kapağını 
birbirlerine bağlamak için 
97cm M5 saplama bulunur.
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Yapısal Destek Parçaları 3 Boyutlu Görünümü (CAD) Yapısal Destek Parçaları Üretim Sonrası Fotoğraflar

M5 Saplama 
34,5cm

M5 Saplama 
32 cm

M5 Saplama 
25 cm

M5 Saplama 
20cm

M5 Saplama 97cm
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Motor Bölümü Mekanik Görünüm & Detay 
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Motor Bloğu
Ana Merkezleme 

Halkası

Kanatçık 
Merkezleme 

Halkası
Motor KapağıKanatçık

3/8-16 UNC civata

M5 somun

97cm 
M5 
saplama

M3 civata ve somun
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Motor Bölümü Mekanik Görünüm & Detay 

4131 Mayıs 2022 Salı

Motor bloğu, motor couplerına M5 civatalar ile sabitlenir. Motor bloğu, ana merkezleme halkaları, kanatçık merkezleme halkaları 
ve motor kapağı M5 saplama ile birbirlerine bağlantısı sağlanır. Kanatçıklar, kanatçık merkezleme halkalarına M3 civata ile 
sabitlenir. Motor bloğuna 3/8 - 16 civata sabitlenir ve en son kısımda motor, motor bloğuna sabitlenmiş 3/8 - 16 UNC civataya 
döndürülerek takılır. Motor kapağı da montajlandıktan sonra motor montajı tamamlanmış olur.
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Motor Bölümü 3 Boyutlu Görünümü (CAD) Motor Bölümü Üretim Sonrası Fotoğraf
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Yapısal Testler 

4231 Mayıs 2022 Salı

Testin Amacı: Yapısal - mekanik mukavemet testlerinin amacı üretimini yaptığımız kompozit malzemelerin mukavemet değerlerini ölçmek 
ve test etmektir.
Test Düzeneği : Yapısal testler Marmara Üniversitesi Recep Tayyip Erdoğan Külliyesinde M5 binasında kompozit laboratuvarında 
gerçekleştirilmiştir. Testi yapacağımız kompozit malzemenin, şok kordonunun ve paraşüt ipinin numune parçaları yüzeyindeki 
deformasyon en aza indirilecek şekilde hazırlanmıştır. Ardından laboratuvardaki Universal test makinesinde çekme testi yapılmıştır. 
Numune parçaları için gerilme-gerinim eğrileri elde edilmiştir. Bu eğrilere göre üretimini yaptığımız kompozit malzemenin ve satın 
aldığımız şok kordonunun ve paraşüt ipinin yeterli gerilmeye dayanacağı görülmüştür.
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Fiberglass Çekme Numunesi Şok Kordonu Çekme Numunesi Paraşüt İpi Çekme Numunesi 
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Roket Genel Montajı ve Atışa Hazırlık
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Roketin Genel Montajı: Aviyonik coupler orta ve üst gövdeyi birleştirmek için iki gövdenin ortasına yerleştirilir. Orta gövdenin 
içine ikincil (ana) paraşüt konulduktan sonra alt gövde motor couplerla birlikte orta gövdeye sabitlenir. Üst gövdenin içine sırasıyla 
görev yükü, görev yükü paraşütü ve birincil paraşüt yerleştirilir. Burun konisi üst gövdeye geçirilir roket genel montajı tamamlanır. 

Atışa Hazırlık: Rampa kaldırıldıktan sonra roket üzerinde bulunan deliklerden birincil kurtarma aviyoniği, ikincil kurtarma 
aviyoniği ve en son görev yükü aviyonik anahtar yardımıyla aktifleştirilir. 
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Roket Genel Montajı ve Atışa Hazırlık
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Motorun Rokete Montajı: Atış gününe gelindiğinde motor, merkezleme halkalarının içinden geçirildikten sonra motor bloğunda 
bulunan 3/8 - 16 UNC civataya motor döndürülerek sabitlenir ve motor kapağı saplamalardan geçirildikten sonra somunlarla 
sabitlenir.
Altimetre Montajı: Roket rampaya sürüldüğünde burun konisi gövdeden 5 cm kadar çıkarılır ve önceden açılmış olan altimetre 
haznesine altimetre yerleştirilir M3 civata ile sabitlenir ve burun konisi yerine tekrar sokulur.
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Yarışma Alanı Planlaması
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Yarışma Günü Birim Takım Üyesi İş Planı

Montaj Günü

Yapısal Mehmet Kılıç Yapısal parçaların konumlandırılması

Safa Emin Çakıroğlu Gövde ve destek parçaların montajı

Kurtarma
Süleyman Altundağ Paraşüt ve halatların hazırlanması

Safa Emin Çakıroğlu Kurtarma Sistem Montajı Yapılması

Aviyonik
Havva Yılmaz Aviyonik Sistem Montajı

Emre Emer Yapısal Bütünleştirme

Atış Günü

Atışa Hazırlık
Ahmet Burak Sarıgöz Altimeter Two Montajı

Mehmet Kılıç Aviyonik Sistemin Aktifleştirilmesi

Kurtarma
Emre Emer Roket ve Görev Yükünün Takibi

Süleyman Altundağ Roket ve Görev Yükünün Kurtarılması
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Yarışma Alanı Planlaması
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Acil Durum Eylem Planı:
● Genel olarak tüm aviyonik ve mekanik sistemde oluşacak olumsuzluklara sistemlerimiz yedekli bir şekilde 

yarışma alanına gidilecektir.
● Takım üyelerinin montaj sırasında yaralanma ihtimaline karşı ilk yardım malzemelerinin alana getirilmesi.
● Roket montaj sırasında roketin alt sistemlerinde oluşabilecek plan dışı durumlarda kullanılmak üzere hızlı 

yapıştırıcı, silikon tabanca gibi hızlı müdahale araçlarının bulundurulması.
● Roketin montajında çıkabilecek tamir edilemeyen sorunlara karşı yedek parça, malzeme, sensör vb 

getirilmesi.
● Yer istasyonu için oluşacak olumsuzlarda ayrı ayrı birkaç bilgisayarda aviyonik sistemlerde kullanılan tüm 

arayüz yazılımları ve programlar ayarlanmış bir şekilde alana gidilecektir.

●
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Yarışma Alanı Planlaması
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Risk Tablosu

Risk Olasılık Şiddet Çözüm

Karbondioksit tüpünün istemsiz patlaması
Düşük Yüksek Elektriksel veya aşırı sıcak ortamlardan uzak kalacak şekilde tüpler 

korunacaktır.

Roket rampada aktifleştirildikten hemen sonra 
kurtarma sistemlerinin istemsiz aktifleşmesi Düşük Yüksek Aviyonik sistemi rokete belirlenen başlangıç konumuna göre 

yerleştirmek  ve servoyu sıfırlayarak montajını tamamlamak

Aviyonik kartların ve sensörlerin herhangi bir etki  
sonucu bozulması ya da hasar görmesi

Orta Düşük Aviyonik kartların ve bütün sensörlerin yedeklerini atış alanına 
götürmek .

Montaj sırasında mekanik kısımların hasar görmesi ve 
deforme olması Orta Düşük Anında müdahale için silikon, yapıştırıcı gibi araçlar ile birlikte yedek 

mekanik parçalar götürelecektir .

Herhangi bir sebep sonucunda takım üyelerinin 
yaralanması 

Düşük Yüksek
Olası yaralanmalara karşı atış günü alana ilk yardım çantası getirilmesi
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