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TEKNOFEST 2022
ROKET YARIŞMASI
Orta İrtifa Kategorisi

Atışa Hazırlık Raporu (AHR)
Sunuşu

SANCAR ROKET TAKIMI
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Takım Yapısı
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OpenRocket / Roket Tasarımı Genel Görünüm
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KTR-AHR Değişimler-1

KTR’ de Var Olup AHR’de Değişen İçerikler

Değişim Konusu KTR’ de Hangi Sayfada? KTR’ de İçerik Neydi? AHR’ de İçerik Ne Oldu? AHR’ de Hangi Sayfada?

Motor Yatağı 27 Alüminyum Fiberglass 30

Kanatçık Boyu 17 120 mm 110 mm 24

Görev Yükü Tasarımı 42 Ağırlık tek taraftaydı Ağırlık eşit dağıtıldı 12

Haberleşme Modülü 64 XbeePro S2C Lora E22 900T22D 14,17

Görev Yükü Mikro 
Denetleyici

58 Arduino Nano Arduino Mega 12

Takımdaki Üye Sayısı 2 9 7 2

Paraşüt İpi Sabitleme Halkası 37 Halka Kullanılıyor Halka kullanılmıyor -

Görev Yükü Alt Bulkhead
Kalınlık

42 1,3 cm 0,7 cm 12
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KTR-AHR Değişimler-2

KTR’ de Var Olup AHR’de Değişen İçerikler

Değişim Konusu KTR’ de Hangi Sayfada? KTR’ de İçerik Neydi? AHR’ de İçerik Ne Oldu? AHR’ de Hangi Sayfada?

Faydalı Yük Boyu 42 15cm 22,4cm 12

Bulkheadlerin Dış Çapı 16,21,23,25,31,42 130 mm 129,5 mm 24,26,27,28,29,30

Kanatçıkların Bağlanma 
Yöntemi

16 Sıkı geçme Kaynak yöntemi 24

Faydalı Yük Çapı 42 120 mm 116 mm 12

Faydalı Yük Toplam Ağırlık 41 5073,76 g 5172g 12
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Statik Marjin CP / CG Karşılaştırması /son simulasyon

Veri Tasarımdaki Değer Üretim Sonrası Değer Fark (%)

Maksimum İrtifa 2927 m 3073 m 4.98

Maksimum Hız 256 m/s 266 m/s 3.9

Maksimum İvme 83.4 m/s^2 86.6 m/s^2 3.84

Rampa Çıkış Hızı 32 m/s 32.4 m/s 1.25

CP Lokasyonu (burundan) 156 cm 150 cm 3.84

CG Lokasyonu (burundan) 128 cm 117 cm 8.59

Statik Marjin (0.3 Mach’taki
değeri)

2.04 cal 2.41 cal 18.13

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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Mekanik Görünümleri ve Detayları 
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CAD

ÜRETİLMİŞ
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ÜRETİLMİŞ

CAD
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 Paraşüt Açma Sitemi Test Video Linki: https://www.youtube.com/watch?v=rA2eaHSHECg

https://www.youtube.com/watch?v=rA2eaHSHECg
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Paraşüt Testleri 
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 Paraşüt Testleri Video Linki: https://www.youtube.com/watch?v=e_7kYY1F7Qw

https://www.youtube.com/watch?v=e_7kYY1F7Qw
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Görev Yükü Mekanik Görünüm
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CAD
ÜRETİLMİŞ



Herkese Açık | Public

135 Temmuz 2022 Salı

Aviyonik – 1.Sistem Detay
Devre Elemanları: 
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Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü
Kurtarma Algoritmasında
Verileri Kullanılıyor Mu?

Kuratma Algoritmasında
Kullanılan Verilerin İşlevi

Mikroişlemci
ATmega2560/RLB0E02-0102/Arduino
Mega Uçuş Bilgisayarı Mikroişlemcisi

Devre elemanlarının kontrolünü 
ve programlanmasını sağlar.

IMU Sensör
10 DOF IMU Sensörü/Robotistan-

15320/Mekanik(Basınç, ivme, jiroskop, 
gayro) Sensör

Evet

Basınç verisinden yükseklik 
hesaplanacaktır. Açı değeri de 

parametreye eklenecektir.

SD-Kart Modülü
SD-KART/Robotistan-16371/SD-Kart 

Modülü Evet
Aldığımız verileri kayıt altına 

almayı sağlar.

Haberleşme 
Modülü

E22 900T22D/P486955605/LoRa
Haberleşme Modülü

Evet
Roket ile yer istasyonu arasındaki 

haberleşmeyi sağlar.

GPS Modülü
GY-NEO6MV2 GPS/RLC0C12-1753/GPS 

Modülü
Evet

Konum kontrolü ve takibinde 
yardımcı olur.
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Aviyonik – 1.Sistem Detay

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

 Arduino Mega 2560 R3; uçuş bilgisayarımız için SRAM ve
EEPROM boyutu açısından diğer arduinolara göre yeterli daha
olduğundan dolayı bu kartı kullanacağız. Ana aviyonik
kartımızda bulunan tüm elemanları kontrol eder.

 GY-NEO6MV2 GPS modülü için; stok durumunun iyi olması ve
fiyat yönünden diğer modüllere göre daha uygun olması bizim
için bir avantaj sağlıyor. Ayrıca boyutu küçük, sıcak
başlatması(hot start) olduğu için bağlanması daha kısa sürmesi
ve enerji kesimi olduğunda EEPROM kaydı yaptığı için bu
modülü kullanacağız. Roketin konumunu anlık olarak
haberleşme modülü aracılığıyla bize bildirir.

 LoraE22 900T22D Haberleşme modülü, diğer modüllere göre
daha yüksek menzile sahip ve daha güvenilirdir. Bu yüzden
daha uzun menzilde haberleşmeyi sağlayabileceği için bu
modülü kullanacağız. Kullanılan verilerin yer istasyonuna
iletimini sağlar.

 Mikro SD Kart modülü, olası bir kopukluk
durumunda veri kaydı ve hata tespiti için bu modülü
kullanacağız.

 10-DOF IMU Sensör Kartı; BMP280 ve MPU9255
sensörlerini bir arada bulundurduğu için bu modülü
kullanmayı planlıyoruz. BMP280 sensörü hava
basıncına göre irtifa değişimini tespit eden
sensördür. Seçme nedenimiz ise düşük güç tüketimi
ve geniş barometrik ölçüm aralığına sahip olmasıdır.
MPU9255 üç eksenli jiroskop , ivme ölçer ve pusula
ölçer bulunduran bir 9 eksenli IMU sensördür.
Burada MPU6050 yerine MPU9255 seçme
nedenimiz daha az güç tüketimine sahip olmasıdır.
Basınç ve ivme verileri gerekli parametreler içinden
geçerek yükseklik ve hız verisine dönüştürülüp
kullanılacaktır.
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Aviyonik – 1.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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Üretilmiş Devre
Görüntüsü:

Aviyonik Sistem 
CAD Görüntüsü:

Ana Aviyonik Devre 
CAD Görüntüsü:

Aviyonik Sistem Devre Şeması:

Üretilmiş Aviyonik Sistem Görüntüsü:
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Aviyonik – 1.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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Ana aviyonik sistemimizin şeması önceki raporlarda belirtildiği gibi Proteus Design Suite programıyla çizilip dikdörtgen bakır 
plaket üzerine CD kalemiyle geçirilmiştir. Tuz ruhu ve hidrojen peroksit yardımıyla istenmeyen kısımlar eritilip ihtiyacımız olan 
bağlantı yerleri elde edilmiştir. Bu aşamadan sonra çeşitli delikler açılıp modüllerimiz yerleştirilip lehimlenmiştir.
Devremizde bulunan LoRa E22 900T22D modülü ile yer istasyonuyla haberleşmeyi sağlıyoruz. Arduino Mega 2560 
mikrodenetleyicisini kullanıyoruz. 10 DOF IMU sensörümüz ile açı, basınç ve basınç değerinden yükseklik elde ediyoruz ve bu 
değerlerle kurtarmayı gerçekleştiriyoruz. SD-Kart modülümüzle  değerlerimizi kartımıza yazdırabiliyoruz.
GY-NEO6MV2 GPS modülüyle konumumuzu (enlem, boylam ve yükseklik değerleri) anlık olarak takip edebiliyoruz. Devremize 
güç vermek için Li-Po Safe Bag içerisinde 3S 11.1v 35C 2250 mAh Li-Po pil kullanılacaktır. Ayrıca 3 tane klemens, (iki tanesi fitil, 
biri güç almak için) birer tane buzzer ve led bulunmaktadır.

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü

Mikrodenetleyici ATmega2560/RLB0E02-0102/Arduino Mega Uçuş Bilgisayarı Mikroişlemcisi

IMU Sensörü 10 DOF IMU Sensörü/Robotistan-15320/Mekanik(Basınç, ivme, jiroskop, gayro) Sensör

SD-Kart Modülü SD-Kart/Robotistan-16371/SD-Kart Modülü

Haberleşme Modülü E22 900T22D/P486955605/LoRa Haberleşme Modülü

GPS Modülü GY-NEO6MV2 GPS/RLC0C12-1753/GPS Modülü
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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

Mikrodenetleyici ATmega328/RLB0E04-
2263/Arduino Nano Uçuş 
Bilgisayarı mikrodenetleyicisi

Devre elamanlarının kontrolünü ve 
programlanmasını sağlar.

IMU Sensörü 10 DOF IMU Sensörü/Robotistan-
15320/Basınç, ivme, jiroskop, 
gayro Sensörü

Evet Basınç verisinden yükseklik, ivme verisinden hız 
çekilecektir.

Haberleşme 
Modülü

E22 900T22D/P486955605/LoRa
Haberleşme Modülü

Evet Roket ile yer istasyonu arasındaki haberleşmeyi 
sağlar.

GPS Modülü GY-NEO6MV2 GPS/RLC0C12-
1753/GPS Modülü

Evet Konum kontrolü ve takibinde yardımcı olur.
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Aviyonik – 2.Sistem Detay
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 Arduino Nano, ikinci sistemimiz için (yedek sistemimiz için) yeterli
bulduğumuz bir karttır. Arduino Mega’ya göre hafıza açısından yetersiz
olsa da olası bir durumda işimizi görebilecek bir karttır. Boyutu ve
hafifliği sistem için avantaj sağlayacaktır. Bu sebepten bu kartı
kullanacağız. Yedek aviyonik kartımızda bulunan tüm elemanları
kontrol eder.

 GY-NEO6MV2 GPS modülü için; stok durumunun iyi olması ve fiyat
yönünden diğer modüllere göre daha uygun olması bizim için bir
avantaj sağlıyor. Ayrıca boyutu küçük, sıcak başlatması(hot start)
olduğu için bağlanması daha kısa sürmesi ve enerji kesimi olduğunda
EEPROM kaydı yaptığı için bu modülü kullanacağız. Roketin konumunu
anlık olarak haberleşme modülü aracılığıyla bize bildirir.

 LoraE22 900T22D Haberleşme modülü, diğer modüllere göre daha
yüksek menzile sahip ve daha güvenilirdir. Bu yüzden daha uzun
menzilde haberleşmeyi sağlayabileceği için bu modülü kullanacağız.
Kullanılan verilerin yer istasyonuna iletimini sağlar.

 10-DOF IMU Sensör Kartı; BMP280 ve MPU9255
sensörlerini bir arada bulundurduğu için bu
modülü kullanmayı planlıyoruz. BMP280 sensörü
hava basıncına göre irtifa değişimini tespit eden
sensördür. Seçme nedenimiz ise düşük güç
tüketimi ve geniş barometrik ölçüm aralığına
sahip olmasıdır. MPU9255 üç eksenli jiroskop ,
ivme ölçer ve pusula ölçer bulunduran bir 9
eksenli IMU sensördür. Burada MPU6050 yerine
MPU9255 seçme nedenimiz daha az güç
tüketimine sahip olmasıdır. Basınç ve ivme verileri
gerekli parametreler içinden geçerek yükseklik ve
hız verisine dönüştürülüp kullanılacaktır.
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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Üretilmiş Devre
Görüntüsü: Aviyonik Sistem CAD Görüntüsü: Yedek Aviyonik Devre 

CAD Görüntüsü:
Aviyonik Sistem Devre Şeması:

Üretilmiş Aviyonik Sistem Görüntüsü:
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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Yedek aviyonik sistemimizin şeması Proteus Design Suite programıyla çizilip dikdörtgen bakır plaket üzerine CD kalemiyle 
geçirilmiştir. Tuz ruhu ve hidrojen peroksit yardımıyla istenmeyen kısımlar eritilip ihtiyacımız olan bağlantı yerleri elde edilmiştir. 
Bu aşamadan sonra çeşitli delikler açılıp modüllerimiz yerleştirilip lehimlenmiştir.
Devremizde bulunan LoRa E22 900T22D modülü ile yer istasyonuyla haberleşmeyi sağlıyoruz. Arduino Nano mikrodenetleyicisini
kullanıyoruz. 10 DOF IMU sensörümüz ile ivme, basınç ve basınç değerinden yükseklik elde ediyoruz ve bu değerlerle kurtarmayı 
gerçekleştiriyoruz. GY-NEO6MV2 GPS modülüyle konumumuzu (enlem,boylam ve yükseklik değerleri) anlık olarak takip 
edebiliyoruz. Devremize güç vermek için Li-Po Safe Bag içerisinde 3S 11.1v 35C 2250 mAh Li-Po pil kullanılacaktır. Ayrıca 3 tane 
klemens (iki tanesi fitil, biri güç almak için), bir tane buzzer bulunmaktadır.

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü

Mikrodenetleyici ATmega328/RLB0E04-2263/Arduino Nano Uçuş Bilgisayarı mikrodenetleyicisi

IMU Sensörü 10 DOF IMU Sensörü/Robotistan-15320/Basınç, ivme, jiroskop, gayro sensörü

Haberleşme Modülü E22 900T22D/P486955605/LoRa Haberleşme Modülü

GPS Modülü GY-NEO6MV2 GPS/RLC0C12-1753/GPS Modülü
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Aviyonik Testler 
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Algoritma Testleri:
Algoritmamıza göre roketimizin sürüklenme paraşütü, apogee noktasına ulaştığında ve eksen eğikliğiyle beraber uygun açı
değerini aldığında açılacaktır. Test videosunda 10 DOF IMU modülümüz, eksen eğikliğiyle beraber açı değerini hesaplayarak
apogee noktasında olduğunu anlayacak ve fitilimizin simülesi olan buzzerı aktifleştirmiştir. Ana paraşütümüz, sürüklenme
paraşütümüz açıldıktan sonra 400 ile 600 metre arasında açılacaktır.
Test videosunda 10 DOF IMU modülümüze, elektrikli süpürge yardımıyla basınç oluşturarak istenilen yükseklik değerini almasını
sağladık ve uygun açı değeri ile simülesi olan buzzerı aktifleştirdik.
Kart Fonksiyonellik Testleri:
Testimizde modüllerin sorunsuz bir şekilde görevini gerçekleştirdiğini gösterdik. Kartımız kalibre olduktan sonra kartımızı haraket
ettirdiğimizde 10 DOF IMU modülümüz sorunsuz bir şekilde çalışmaktadır.
Test videomuzda, kartımızı aktif ettirdiğimizde bulunan yeri ilk yükseklik noktası alarak elektrikli süpürge ile oluşturulan basınca
göre yükseklik değerini sorunsuz bir şekilde ekrana yazdırmaktadır. Kartımızdan GPS değeri almak için açık alanda gerçekleştirilen
videomuzda, ana aviyonik sistemimiz yer istasyonu ile sorunsuz bir şekilde aktifleşerek enlem-boylam değerlerini ekrana
yazdırmaktadır.
İletişim Testleri:
Testimizde roket üzerinde bulunan sistemlerimizi aktifleştirerek yer istasyonumuza LoRa E22900T22D iletişim modülümüzle
beraber, Sakarya/Sapanca bölgesinde 4.4 km mesafede verilerimizi başarıyla ilettik.

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

 Aviyonik Testleri Video Linki: https://www.youtube.com/watch?v=eB3T5DwSScQ

https://www.youtube.com/watch?v=eB3T5DwSScQ
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Hakem Yer İstasyonu Testi 
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 Hakem Yer İstasyonu Testleri Video Linki: https://www.youtube.com/watch?v=vriKjHn2cvY

https://www.youtube.com/watch?v=vriKjHn2cvY
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Burun Konisi Mekanik Görünüm
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CAD GÖRÜNÜMÜ ÜRETİLMİŞ GÖRÜNÜM
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Kanatçık Mekanik Görünüm
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CAD GÖRÜNÜM ÜRETİLMİŞ GÖRÜNÜM
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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BURUN KONİSİ

ALT GÖVDE ÜST GÖVDE

CAD

CAD

CAD

CAD

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

BURUN KONİSİ UCU
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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CAD

CAD

CAD

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

MOTOR YATAĞI KANATÇIK

CAD

AVİYONİK BULKHEADLER MOTOR ALT KAPAK 
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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CAD

CAD

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

ÜRETİLMİŞ

CAD

CAD

ÜRETİLMİŞ

MOTOR SABİTLEME BULKHEADLERİ MOTOR ÜST KAPAK

AVİYONİK KAPAK ENTEGRASYON GÖVDESİ
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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PARÇA 
MONTE 

EDİLECEĞİ YER 
MONTALAMA STRATEJİSİ

1
Motor 

Sabitleme
Bulkheadi

Alt gövde
Sıkı geçme ve M5 cıvata ile

sabitlenecek.

2
Motor Üst 

Kapağı
Alt gövde

Sıkı geçme ve M5 cıvata ile
sabitlenecek, motor; 3/8″ motor 

sabitleme cıvatası (M10) ile 
sabitlenecek.

3
Entegrasyon 

Gövdesi 
Alt gövde ve üst

gövde
Sıkı geçme ve alt gövdeye M5 

cıvata ile sabitlenecek.

4
Aviyonik 

Bulkheadler
Üst gövde

Sıkı geçme ve M5 cıvata ile
sabitlenecek.

5
Kanatçık 

Bulkheadleri
Alt gövde

Sıkı geçme ve M5 cıvata ile
sabitlenecek.

6
Motor Alt 

Kapak 
Alt gövde

Sıkı geçme ve M6 cıvata ile
sabitlenecek.

1

2

3

4

5

6
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1

4

3

2

8

7

5

6

Kesit Görünüm
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Motor bölümü üretilmiş
ve monte edilmiş
görüntüsü.

PARÇA 
MONTE 

EDİLECEĞİ YER
KULLANILACAK BAĞLANTI ELEMANI

Motor 
Sabitleme 

Bulkheadleri 

Motor yatağı
ve alt gövde

Motor yatağına sıkı geçme, 
alt gövdeye M5 cıvata ile

sabitlenecek.

Motor Üst 
Kapak

Motor yatağı 
ve alt gövde

Motor yatağına sıkı geçme, 
alt gövdeye M5 cıvata ile

sabitlenecek.

Kanatçık 
Sabitleme 

Bulkheadleri 

Motor yatağı 
ve alt gövde

Motor yatağına sıkı geçme, 
alt gövdeye M5 cıvata ile

sabitlenecek.

Motor Alt 
Kapak

Motor yatağı 
ve alt gövde

Motor yatağına sıkı geçme, 
alt gövdeye M6 cıvata ile

sabitlenecek.
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Parça Yöntem Test Düzeneği
Yapıldığı

Tarih
Test Sonucu

Fiberglass
Basma ve kuvvet 

test standında 
çekme testi

Test standına bağlanan 
numunelere çekme 

uygulanmıştır, basma testi için 
de üzerine ağırlık uygulanıp 

sonuçlar gözlenmiştir.

27.06.22
8,6 kN çekmeye 

dayanmıştır.
Test başarılıdır. 

Aliminyum
Basma ve kuvvet 

test standında 
çekme testi

Test standına bağlanan 
numunelere çekme 

uygulanmıştır, basma testi için 
de üzerine ağırlık uygulanıp 

sonuçlar gözlenmiştir

27.06.22
24 kN çekmeye 

dayanmıştır. 
Test Başarılı.

Şok 
Kordonu

Çekme testi
Test standında bağlanan 
numuneye çekme testi 

uygulanmıştır.
27.06.22

9,5 kN çekmeye 
dayanmıştı. Test 

başarılıdır.

Paraşüt İpi Çekme testi
Karşılıklı elle çekilerek çekme 

testi uygulanmıştır.
03.07.22

Test Başarılı.

 Bütün testler Sakarya Üniversitesi Kampüsü ve Mekanik Laboratuvarında yapılmıştır.

 Yapısal test video linki : https://www.youtube.com/watch?v=rjHXGqzN2S8

https://www.youtube.com/watch?v=rjHXGqzN2S8
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 Roket Genel Montajı ve Atışa Hazırlık Video Linki: https://www.youtube.com/watch?v=3dAB8JDyAmk
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YARIŞMA ALANI PLANLAMASI

TAKIM ÜYESİ SORUMLULUK ALANI MONTAJ GÜNÜ GÖREVİ ATIŞ GÜNÜ GÖREVİ

Abdullah Emre Can Seçkin Mekanik Birimi
Ekibin koordinasyonunu, roket genel montaj 

takibi ve motorun entegrasyonundan 
sorumludur.

Ekibin koordinasyonu, fırlatma öncesi kontroller ve 
kurtarma operasyonundan sorumludur.

Burak Olcaytuğ Kovar Aviyonik Birimi
Aviyonik kartların entegrasyonu ve testinden 

sorumludur.

Rampada 10 dakikalık süreçte roketin aviyonik sistemini 
aktifleştirilmesinden, yer Bilgisayarı ile veri alışverişinin 

kontrolünden sorumludur.

Dilaranur Katrancı Kurtarma Birimi
Paraşüt katlama, yerleştirme ve barut 

haznelerinin yerleştirilmesinden sorumludur.
Yer bilgisayarına gelen verilerin takibinden sorumludur.

Murat Sağın Mekanik Birimi
Roketin yapısal parçalarının montajından 

sorumludur.
Roketi rampaya taşıyacak ve rampada 10 dakikalık süre 

zarfında son kontrolleri yapacaktır.

Samet Akyıldız Mekanik Birimi
Roketin iç yapısal destek parçalarının 

montajından sorumludur.
Roketi rampaya taşıyacak ve rampada 10 dakikalık süre 

zarfında son kontrolleri yapacaktır.

Oğuzhan Yavaş Aviyonik Birimi
Sensörlerin kontrolü ve aviyonik alt sistem 

kontrolünden sorumludur.

Atış sonrası kurtarma operasyonunda GPS verilerinin 
takibinden sorumludur. 
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RİSK ANALİZİ

Risk Risk Sonucu Çözüm Yolu

Paraşüt iplerinin dolanması
Paraşütün açılmaması ve kurtarmanın

gerçekleşememesi.
Paraşüt ipleri lastiklerle bağlanılarak götürülecek ve

roket içerisine lastiklerle konulacak.

Vidaların yuvaya oturmaması Parçaların serbest bir şekilde hareket etmesi.
Eye ile gövde üzerinde deliklerin minimum düzeyde

genişletilmesi.

Paraşütün taşınması esnasında zarar 
görmesi

Roketin belirlenen hız değerlerinden daha yüksek 
hızlarla yere çakılması.

Yanımızda getireceğimiz ripstop naylon kumaş ile hasarlı
yerler onarılacaktır.

Aviyonik parçaların zarar görmesi Parçaların işlevlerini yerine getirememesi. Titreşim sönümleyici elemanların kullanılması.

Aviyonik kodların çalışmaması Kurtarmanın gerçekleşmemesi. Gerekli testler ile doğruluk kontrolü yapılması.

Bağlantılarda kopukluk yaşanması Devrenin çalışmayıp kurtarmanın gerçekleşmemesi. Lehim ile sorunlu yeri onarmak.

Yer istasyonu olarak kullanılacak olan
bilgisayarın arızalanması Yer istasyonundan veri gönderilememesi.

Alana yer istasyonu için kullanılacak yazılım yüklü olan
yedek bilgisayarla gelinecektir.
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ACİL DURUM EYLEM PLANI

Oluşabilecek Acil Durumlar Eylemler

Atış alanında yangın çıkması
Yangın söndürücü tüp, eldiven, gözlük gibi koruyucu ekipmanlar alana

getirilecektir.

Sistemden öngörülemeyen parça düşmesi Yarışma alanına yedek parça ile gidilecektir.

Li-po pilin zarar görmesi Yedek batarya getirilecektir.

Motorun, motor bloğuna sıkı geçme durumu
Yanımızda götüreceğimiz zımpara ile motor bloğunun içi zımparalanacaktır.

Li-po pilin sistemi besleyememesi
Pili yetersiz olan Li-po piller atış alanında şarj edilecektir.

Alanda kullanılan kesici aletlerin kullanan
kişiyi yaralaması

Yarışma alanında faaliyet gösteren sağlık ekibine haber verilecektir.


