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Genel Tasarimm
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Statik Marjin CP / CG Karsilastirmasi /son simulasyon

Veri Tasarimdaki Uretim Sonrasi Deger | Fark (%)
Deger

Maksimum irtifa 3089 m 3290 m %6.507
Maksimum Hiz 273 m/s 291 m/s %6.593
Maksimum ivme 89.3 m/s2 95.8 m/s2 %7.279
Rampa Cikis Hizi 32.4m/s 33.8 m/s %4.321
CP Lokasyonu (burundan) 181 cm 181 cm %0

CG Lokasyonu (burundan) 153 cm 152 cm %0.654
Statik Marjin (0.3 Mach’taki degeri) 2.16 cal 2.24 cal %3.704
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Gorunumleri ve Detaylari
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Entegre Edilmemis Parasiit Agma Sistemi

Parasut Acma Sistemi A S A Entegre Edilmis Parasit Agma Sistemi
3 Boyutlu Goriinim (CAD) Uretilmis Goruntu Uretilmis Goriintd
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Gorev Yukdu
Parasut
Konumu
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GoOrev YUkU Parasutt Gorinimu

GOorev Yukul Parasiutu Entegre Sonrasi
Fotografi
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Kurtarma Sistemi Mekanik Gorunim

Struklenme
Parasutu
Konumu

Saruklenme Parasiti Entegre Sonrasi
Fotografi

Suruklenme Parasttd Gorinimd
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Kurtarma Sistemi Mekanik Gorunim

Ana Parasut
Konumu

Ana Parasut Gorunimu Ana Parasit Entegre Sonrasi Fotografi
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Uretimi tamamlanmis ve tim
sistemler bir arada montajli bir

sekildeyken yapilmis parasiut agma

sistemi testeri basaril bir sekilde
gerceklestirilmistir. Parasutler ve
gorev ylukunln sorunsuz bir
sekilde ayrildigi gbozlemlenmistir.
Videolar yuklenmistir.

Burun konisi ayrilmasi

https://www.youtube.com/watch?v=2w14Lq9UnEw

Ana parasut ayrilmasi
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Ana paraslt testi Gorev yuku parasit testi Suriklenme parasit testi

https://youtu.be/bQlnvgtQeXY
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https://youtu.be/bQlnvqtQeXY

Gorev Yiukiu Mekanik Gorinim

Gorev YUkl 3 Boyutlu
GOrtnumu (CAD)

Gorev Yikd Uretim
Sonrasi Gorunumu
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Devre Elemanlari::

- Aviyonik — 1.Sistem Detay

Komponent Uriin Adi / Kodu / | Kurtarma Algoritmasinda Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan
Turi Verileri Kullaniliyor Mu? Verilerin islevi
- | STM32F401CCUG Aviyonik 1.sistemde kontrcilcu
Islemci . . olarak kullanilacaktir. Sensérlerden
islemcisi

okunan verileri isleyecektir.

Basing ve sicaklik

BME280 Basing ve

irtifa ve basing élcim icin
kullanilacaktir. Yiikseklik ve basing

sensoru . Evet
sicaklik sensoru e .. .
bilgisini islemciye iletecektir.
Acisal hiz ve ivme Acisal hiz ve dogrusal ivme verilerini
& . MPU9250 IMU islemciye iletmek icin kullanilacaktir.
sensoru . Evet :
sensori Apogee noktasinda roketin yatay

konuma geldigini islemciye iletecektir.




Aviyonik — 1.Sistem Detay

Devre Elemanlari::

Komponent Uriin Adi / Kodu / | Kurtarma Algoritmasinda Verileri Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan
Turi Kullanihyor Mu? Verilerin islevi
LoRa E32-433T30D Sensodrlerden islemciye gelen verileri
Haberlesme Modiili SX1278 Hayir yer istasyonuna iletmek icin

kullanilacaktir.

Ublox GY-

GPS Modulii NEO6MV?2 Hayir Roketin konum bilgilerini almak icin

kullanilacaktir.




Aviyonik — 1.Sistem Mekanik
orunum
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Uretilmis Aviyonik

L Uretilmis Devre Goriintisi Sistem Gorintusi
Aviyonik Sistem Semasi
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( Aviyonik — 1.Sistem Mekanik
-z Goriiniim

te)

-

Aviyonik 1. sistemimiz STM32F401CCU6 mikroislemcisini kullanmaktadir. Bu islemci ile sensorlerden gelen bilgileri
islemektedir ve istenilen veri degerine ulasildiginda role ile patlamalar gerceklestirilmektedir. 1. sistemimizin tGzerinde birinci
patlatmayi gerceklestirebilmek icin gerekli olan acisal bilgiyi aldigimiz  MPU9250 bulunmaktadir. Roket yatay konuma
geldiginde, MPU9250 ile yatay eksenden aldigimiz ac¢i bilgisi ile roketimizin birinci patlamasi gerceklesecektir. 1.patlama
gerceklestikten sonra BME280 sensori ile aldigimiz basing verisi ile irtifa hesaplayip roketimiz 500 metreye indiginde ikinci
patlatma gerceklesecektir. BME280 ile daha hassas veriler alabildigimiz icin bu sensore gecis yaptik. Sistemimiz Gzerinde
bulunan bir diger sensor ise Ublox GY-NEO6MV?2’' dir ve bu sensérden enlem, boylam bilgisi alinmaktadir. Sistemimizde
haberlesme LoRa E32-433T30D SX1278 ile saglanmaktadir. Sistemimiz Uzerinde sensorler disinda regulatér olarak LM7805,
direncler,diyotlar ,led, buzzer ve konnektorler bulunmaktadir. Kartlarimiz bakir levhayi asitle eritme yontemi kullanilarak takim
arkadaslarimiz tarafindan Gretilmis olup tiim testlerde bu kartlar kullaniimistir.
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Devre Elemanlari::

Aviyonik — 2.Sistem Detay

Komponent Uriin Ad1 / Kodu / | Kurtarma Algoritmasinda Verileri | Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan
Turd Kullanihyor Mu? Verilerin islevi
Yedek aviyonik sistemde kontrolcl olarak
: kullanilacaktir. Ana aviyonik sistemin
Arduino Nano )
: : calismamasi durumunda sensorlerden

Islemc ATmega328P okunan verileri isleyip patlatmayi
AU1236 7SYIP P /

gerceklestirecektir.

Basing ve sicaklik

BMP280 Basing ve

irtifa ve basing dlcimu icin kullanilacaktir.

sensoru

- sicaklhk sensoru Evet Yikseklik ve basing bilgisini islemciye
sensoru : .
iletecektir.
MPU6050 IMU o : o
Aclisal hiz ve ivme . Acisal hiz ve dogrusal ivme verilerini
sensoru Evet

islemciye iletmek icin kullanilacaktir.




Devre Elemanlari:
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Aviyonik — 2.Sistem Mekanik
Gorunum
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Uretilmis Aviyonik
Uretilmis Devre Gériintiisi Sistem Goruntusu

Aviyonik Sistem Semasi
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A Aviyonik — 2.Sistem Mekanik
Gorunum

nN
8
\

A

Aviyonik 2. sistemimiz Arduino Nano ATmega328 AU1236 mikroislemcisini kullanmaktadir. 1. sistem calismadigi veya
herhangi bir sorunda 2. sistem bu islemci ile sensorlerden gelen bilgileri isleyecek ve istenilen veri degerinde roleye glic
gondererek kurtarma sistemleri tetiklenecek ve patlamalar gerceklesecektir. 2. sistemimizin Gzerinde birinci patlatmayi
gerceklestirebilmek icin gerekli olan acisal bilgiyi aldigimiz MPU6050 bulunmaktadir. Roket yatay konuma geldiginde, yatay
eksenden aldigimiz aci bilgisi roketimizin birinci patlamasi gerceklesecektir. ilk patlama gerceklestikten sonra BMP280
sensoriinden alinan basing verisi ile irtifa hesaplayip roketimiz 500 metreye indiginde ikinci patlatma gerceklesecektir.
Sistemimiz Gzerinde bulunan bir diger sensor ise Ublox GY-NEO6MV?2’ dir ve bu sensodrden enlem-boylam bilgisi alinmaktadir.
Sistemimizde haberlesme LoRa E32-433T30D SX1278 ile saglanmaktadir. Sistemimiz Gzerinde sensorler disinda regulator
olarak LM7805, direncler, diyotlar,led, buzzer ve konnektorler bulunmaktadir. Kartlarimiz bakir levhayi asitle eritme yontemi
kullanilarak takim arkadaslarimiz tarafindan tretilmis olup tim testlerde bu kartlar kullanilmistir.
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Aviyonik Testler

-
KART FONKSIYONELLIK TESTI ALGORITMA TESTLERI

Bakir levha ile Grettigimiz 1. . MPU9250 ve BME280 sensorleri
1. Sistem sistem kartindan istenilen 1. Sistem ayriima ile eksen egikligi ve irtifa ile

veriler alinarak kartin calistigi patlatma testi basarili bir sekilde

dogrulanmistir. yapilmistir.

Bakir levha ile Gtu baski yontemi 2. Sistem ayrilma MPU6050 ve BMP280 sensorleri
2. Sistem ile Urettigimiz karttan istenilen ile eksen egikligi ve irtifa verileri

veriler alinarak kartin calistig
dogrulanmistir.

ile pattlatma testi basaril bir
sekilde yapilmistir.

YER iSTASYONU VE ILETiSiM TESTI

N C# ile tasarlanan yer istasyonu arayiizi basaril bir

- | sekilde ¢alismaktadir. Test videosunda da
——| | gbruldiigu gibi 4 km iletisim saglanmistir.

Eskigehir

https://www.youtube.com/watch?v=E s73e9I13ak&ab channel=G%C3%BCnaltayRoket

31 Mayis 2022 Sali
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https://www.youtube.com/watch?v=E_s73e9I3ak&ab_channel=G%C3%BCnaltayRoket

Hakem Yer Istasyonu Testi

HAKEM YER ISTASYONU TESTI

HYi Raporunda verilen bilgiler ile yer

£
=ri Haberlegme Test Araydza V1 7 §
L \' ’

istasyonu kodlanmistir. Yer istasyonu

Alic Ayarlan Al Test Verici Test Qm) /¥
Takim ID 0 Jiroskop X: 3.59999990463257 Takim ID: Jiroskop X: [1.51  20R q e
saerial Sayac 0 Jiroskop Y: 0.230000004172325 Sayac: 0 Jiroskop Y: |0.49 ve H YI arasin d a U A RT TT L mo d u I ul Ie
irtifa 783.130004882813 Jiroskop Z: 0.340000003576279 irtifa: 10.2 Jiroskop Z: (0.61 . . . .
Roket GPS irtifa: 824.200012207031 ivme X:  1.03999996185303 Roket GPS irtifa: 1461.55 ivmex:  [0.0411 ba $a ri I | b \r §e kl Id e veri t ran Sfe ]

Roket Enlem 39.7481994628906 ivme Y: 0.129999995231628 Roket Enlem: 39.925019 ivme Y:  [0.0140

~ U — saglanmis, zorunlu istenen GPS irtifa

Roket Boylam: 30.4748992919922 fvme Z:  0.100000001490116

Port Ayarlan Gorev Yiikil GPS irtifa: 824.200012207031 AGi: ) Gérev Yiikii GPS irtifa: |1361.61 Aci: 5.08 ) o .
B s e o e e roket enlem ve roket boylam verileri
Port Ag Gorev Yukil Boylam:  30.4748992919922 CRC: 194 Gorev Yiikii Boylam: 29.024411 CRC: . . .
e basaril bir sekilde test videosunda
Gander Kademe Enlem: 0 Kademe Enlem: 41.091485 . . . .
Kademe Boylam 0 6BF680B55F184BE40ED3DDA41D00BCAA Kademe Boylam: 29.061412 go Ste rl I m I $t I r .

GELEN 1: [FFJ[FF][54][52][00][00)[52][C8][43][44][CDI[0C][4E][44][28][FE][1E][42][98][CC][F3][41][CD][OCI[4E][44][28][FE][1E][42][98][CCI[F3][41][00][00][00][00][00]
GELEN 2: [00]{00][00]{00]{00][00)[00](66][66)(66](40][ 1FI[85](6BI[3E]([ 7BI[14][AE)[3E](B8][1E][85](3F][BS][1E][05)[BE](CDI[CCILCCI[3DI[00][00][00](00](00][C2][0D][0A]
GIDEN 1: [FRI[FEIFRI(FRI(FRFR)(FR)LFRIL PRI R PRI PRI FRFRILFFI(FE) (PRI FRIFF)LFFICFRIFRILFFILFFILFFIFRILFF](FFILFFILFFIFFICFFIFFIFRIFRIFFIFFILFF]
GIDEN 2: [FRI(FRIFRI(FFI(FRIFRY PRI FR) (PRI CFRFRICFEIFRILFFIFFFR)(FE)FRILFFILFFIFF)FFILFFICFFFR)FE)(FE)FFIFEFE)FEITFEITFEITEEI RN EEITEFITEFITEE]D

https://www.youtube.com/watch?v=0C4RyzhHi7Q&list=PLXMBE YsOPpevRNPU7D4m0Ag-mAKCmaA4&index=2
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https://www.youtube.com/watch?v=0C4RyzhHi7Q&list=PLXMBE_Ys0PpevRNPU7D4m0Ag-mAKCmaA4&index=2

Burun Konisi 3 Boyutlu Gorlinumu (CAD) Uretilmis Burun Konisi Goriintiisii
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Kanatcik Mekanik Gorunim

Kanatgik 3 Boyutlu Goriinimi (CAD) Kanatgik Uretilmis Goriintisi
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Yapisal — Govde/Govde I¢ci Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

Arka Govde 3 Boyutlu (CAD) Gorinimd Arka Gévde Uretim Sonrasi Fotografi
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Yapisal — Govde/Govde I¢ci Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

On Govde 3 Boyutlu (CAD) Gériinimi On Govde Uretim Sonrasi Fotografi

On gévdeye acilan kapak sayesinde aviyonik kutusuna erisim saglanacaktir. Kapak, aviyonik kutusunun tstiindeki parcalara
_ civatalanarak kapatilacaktir.
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Yapisal — Govde/Govde I¢ci Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

/ T\\
N o
@
!/ -
. o

Aviyonik Bulkhead

Kaplin

o v e 4
Motor Blogu Motor Kapagi Motor Blogu Merkezleme Halkasi Motor Kapas
Govde Ici Yapisal Destek Parcalari CAD Gérinumleri Govde ici Yapisal Destek Parcalari Uretim Sonrasi Fotograflar
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Kanatcik alt montaji(finset) 4 adet M8 gijona M8 somunlarla montajlanacaktir. Daha
sonra merkezleme halkalari, bulkhead ve mapa baglama elemani gijonlara
montajlanarak motor blogu olusturulacaktir. Merkezleme halkalari ve finsetteki ic
M8 Sormun caplar orijinal motor O6lgulerinin toleranslari da distnulerek Uretim yapilmistir. Atis
alaninda motor sadece disardan iceri surllecek ve motor kapagl M8 somunlarla
sikilarak motorun rokete montaji tamamlanmis olacaktir.

M8 Gijon Merkezleme Halkasi Bulkhead Mapa Baglama Elemani

Motor Kapagi

28



MAPA BAGLAMA
DiSKi

MERKEZLE
ME HALKASI

MOTOR

Motor Bolimu 3 Boyutlu Goriinimi (CAD) Motor Bdlimu Uretim Sonrasi
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Yapisal Testler

e Kullandigimiz aliminyum, celik ve cam elyaf kompozitlerinin hangi kuvvetle plastik deformasyona maruz kaldigini 6lgmek igin
hazirladigimiz numunelere cekme testleri yapilmistir. Testler, Eskisehir Osmangazi Universitesi malzeme laboratuvarinda
29.06.2022 tarihinde yapilmistir. Saglikli sonuclar alabilmek icin lGicer adet numune ¢cekme testine tabi tutulmustur. Elde
ettigimiz degerler ile malzemelerin Gzerlerine gelecek kuvvetlere mukavim oldugu sonucuna varilmistir.

e Sok kordonlarina ve parasut iplerine gelen yuklere dayanikli olup olmadigini gérmek amaciyla yaptigimiz ip cekme testi
Eskisehir Osmangazi Universitesi malzeme laboratuvarinda 01.07.2022 tarihinde yapilmistir. Hesapladigimiz yiiklere karsi ip
ve sok kordonlari yeterli mukavemete sahiptir.

® Govdelerin belirli bir ylkseklikten dustiigiinde olusacak deformasyonu gérmek amaciyla 3 metre yukseklikten gévdeler
atilarak 04.07.2022 tarihinde drop test yapilmistir. Bu test sonucunda gévdelerde herhangi bir olumsuz etki olmayacagi

gozlemlenmistir.

Cekme Testi ip Cekme Testi Drop Testi

31 Mayis 2022 Sali TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 30



Montaj gunu

Motor Blogunun montajlanip hazir
hale getirmek

Kurtarma-Parasiut agcma sisteminin
yapisal montajini yapip hazir hale
getirmek

Parasutlerin ve sok kordonlarinin
katlanmasi ve hazir hale getirilmesi

Gorev yukd montajinin
gerceklestirilip hazir hale
getirilmesi

Aviyonik sistemlerin kurulumu ve
hazir hale getirilmesi

Yarisma Alani Planlamasi

Semih AKKOYUN
(Yapisal ekip)

Burak ERMIS
(Yapisal ekip)

Burak ERMIS
(Yapisal ekip)

ilhami Erkan
KONUK (Yapisal
ekip)

Onur SOYSAL
(Aviyonik Ekibi)

Atis Ginii

Roketin Genel Montaji

Roketin Rampaya Tasinmasi

Aviyonik sistemlerin aktiflesmesi ve
kurulumu

Motor ve Altimetre Montaiji

Ucus boyunca yer istasyonu lzerinden
ucus kontrol bilgisayarlari ve gorev
yukinden alinan verileri takip etmek

Roketin ugusu tamamlandiktan sonra
roketin ve faydali yukin bulunmasi.

Semih AKKOYUN (Yapisal
ekip)

Burak ERMIS (Yapisal ekip)

Onur SOYSAL (Aviyonik
Ekibi)

ilhami Erkan KONUK
(Yapisal ekip)

Talha KOKSAL (Aviyonik
Ekibi)

Dilek ILHAN (Aviyonik
Ekibi)



Acil Durum Eylem Plani

Basit Yaralanma durumunda

Tasinma esnasinda parasutlerin zarar gormesi durumunda

Rlzgar ¢cikmasi durumunda

Tasinma veya montaj esnasinda parca kirilmasi veya
bozulmasi durumunda

4’ Yarigma Alani Planlamasi

CozUm

Ik yardim egitimi almis takim arkadaslarimiz aninda
mudahale edeceklerdir.

Atis alanina yedek parastt, parasit ipi ve sok kordonlari
goturulecektir.

Blutln parcalar paketli bir sekilde sahaya getirilecek ve
parasutlerin rtuzgarli bir havada katlanip hazirlanmasi icin
gerekli onlemler alinacak.

Uretimini tamamladigimiz ve yedekleri alinabilecek her tiirlii
3D baski, metal, elektronik ve entegrasyon parcalarinin
yedeklerinin acil durum igin atis alanina getirilmesi.



7 ) Yarigma Alani Planlamasi

Risk Planlamasi

Cozim

Aviyonik kapakgigin atis alaninda yerine oturmamasi

AHR de kullandiklarimizin yaninda yedek kapakgik ve
montaj elemanlari Uretilip sahaya getirilecektir.

Motorun motor bloguna gevsek gecmesi veya
gecmemesi

M2020 motorun teknik resimleri ele alinarak
tasarlanan motor blogu bulkhead lerinin, toleranslara
gore farkli ic caplarda versiyonlarinin da yedek olarak
atis alanina getirilmesi.

Ayrilma esnasinda olusan alev dolayisiyla sok
kordonlarinin veya parasutlerin alev almasi

Yanma riski bulunan tim parcalar yanmaz kumas ile
koruma altina alinarak rokete montajlanacaktir.




