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/ Statik Marjin CP / CG Karsilastirmasi /son simulasyon

Tasarimdaki Deger Uretim Sonrasi Deger Fark (%)

Maksimum irtifa

Maksimum Hiz

Maksimum ivme

Rampa Cikis Hizi

CP Lokasyonu (burundan)

CG Lokasyonu (burundan)

Statik Marjin (0.3
Mach’taki degeri)

Ugus Suresi

Tepe Noktasina Ulasma
Saresi

1648m 1701m
182m/s 185m/s
6,19¢g 6,35g
26m/s 26m/s
1148mm 1131mm
931mm 918mm
1,81cal 1,78cal
197s 205s
19,2 19,6

3.216
1,648
2,584
0

1,503

1,416
1,657

4,060
2,083
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Gorunumleri ve Detaylar
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Kurtarma Sistemi Mekanik Gorinim
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Ana Parasut \

Gorev Yuku
Parasutu

™~

1. Nolu gorev yuki parasitimiz
ust govde icerisinde  gorev
yukimuzin hemen Uzerinde , sol
yandaki fotograftaki sekli ile gibi
konumlandirilmistir.

2. Nolu ana parasitimuiz ise ,
burun konisi omuzlugumuz icine
gorseldeki gibi konumlandiriimistir.
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Parasiit Acma Sistemi Testl

Okulumuz atelyesinde uretimini tamamen bitirmis oldugumuz roketimizin parasit agma sistemi testini, yine
kendi okulumuz atelyesinde gerceklestirdik. Bu testte roketimiz, kurtarma mekanizmasini apogee noktasinda
yeryuzu zemini ile 25 °lik agi ile aktif edeceginden roketimizi atelyemizde yaklasik 25° lik a¢i ile rampaya yerlestirip
kurtarma sistemimizi aktif ettik ve sistemimizin basarili ile aktiflestigini gorduik.

Parasuit acma sistemi test video linki: https://www.youtube.com/watch?v=TOVOjFKNslg
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https://www.youtube.com/watch?v=TOVOjFKNsJg

Parasut Testleri

i) ,wlrtsﬂv‘”
ik 22 o

Ana parasutimuz ve gorev yukl parasitlerimizin Uretimleri bitmis durumdadir. Parasit testlerimizi yine
okulumuzda gerceklestirdik. Testimiz, toprak zeminde ve 18 metre ylkseklikten gerceklestirilmistir. Parasut testi ile
ilgili yukseklik, disme hizi vs. detaylar videoya eklenmistir.

Parasut test video linki: https://youtu.be/mJIK5err3o0A
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https://youtu.be/mJlK5err3oA

Gorev Yiukiu Mekanik Gorunuim

Ustte yer alan goérev yiki gorselimizdeki 1 ve 2. nolu itki
cubuklarimizin ana amaci, mekanik yaydan alinmis olunan itki
kuvvetini itki cubuklari vasitasiyla direk burun konisi omuzluguna
verip parasutlerin sikismadan burun konisinin govdeden ayrilmasini
saglamaktir. Ancak daha saglikli veriler alabilmek icin , OpenRocket
programinda cubuk kuitleleri , cubuklarin bagh oldugu goérev yiki
ana govdesine eklenmistir.
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& Aviyonik — 1. (Ticari) Sistem Detay

Devre Elemanlari:
Roketimizde ticari ugus bilgisayari olarak Altus Metrum marka Telemega V5.0 ugus bilgisayari kullanilmaktadir. Ticari ugus
bilgisayari su anda takimizin eline ulasmis olup iletisim testleri 6zglin ucus bilgisayariyla beraber olarak gerceklestirilmistir.

Hava Basing Sensorii Mevcut (BMX180) Veri Kaydi Mevcut

ilvme Sensorii Mevcut (AdxI377) Max Calisma irtifasi Uygun (30.000m)

GPS Mevcut (U-blox) Manyetik Sensor Mevcut

lletisim Modiili Mevcut (CC1201 RF 433Mhz) Telemetri Kanal ve Sifre Mevcut, diger takimlarla veri
degisikligi calismalari 6nlenecektir.

Yer istasyonu Yazilimi Mevcut (AltOS) iki Ayrilma Tetikleme Mevcut ama gerekli degil.
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Aviyonik — 1.Sistem Mekanik
Gorunum

MS5607 | Serial Flash
MAX8Q Memory
‘ BMX180 STM32
ADXL375 |—> » CC1201RF
[ MMC5983 |
| MPU6000 |—>
| Anahtar |
| Batarya |

Ticari ugus bilgisayarimizda kullanilan
sensorler, GPS, mikrokontrolct ve RF iletisim
modulUnun birbiriyle baglanti semasi
yukaridaki gorselde verilmistir.

Bltlnlesik sistem icinde Telemega V5.0
konumlandirilmistir. (Yesil PCB)
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/ Aviyonik — 2.(Ozgiin) Sistem Detay

Devre Elemanlari:

Komponent Uriin Adi / Kodu / | Kurtarma Kuratma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi
Tlrd Algoritmasinda Verileri
Kullanihiyor Mu?
islemci Atmega328 Arduino Nano’ya entegre olarak kullaniimistir.
1. Sensor BMP 280 Hava Evet LPS25HB hava basing sensoruyle beraber referans hava
Basing Sensorl basincina gore irtifa degisiminin hesaplanmasinda
kullanilacaktir. irtifa degisimine gore apogee algilanacaktir.
2. Sensor LPS25HB Hava Evet BMP280 hava basing sensoruyle beraber referans hava
Basing Sensori basincina gore irtifa degisiminin hesaplanmasinda
kullanilacaktir. irtifa degisimine gore apogee algilanacaktir.
3. Sensor MAX471 Akim ve  Hayir Batarya gerilimini ve akimini 6lgerek doluluk oraninin
Voltaj Sensort hesaplanmasinda kullanilacaktir.
Haberlesme Moduli Lora SX1276 Hayir Ucus bilgisayari — 6zglin yer yazilimi arasindaki iletisimi

saglayacaktir.
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/ Aviyonik — 2.(Ozgiin) Sistem Detay

Komponent Uriin Adi / Kodu / | Kurtarma Kuratma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi

Algoritmasinda Verileri
Kullanihyor Mu?

GPS Modli Adafruit Ultimate  Hayir Yukseklik olarak saghkh veri 6lcimu yapamadigi icin
GPS kurtarma algoritmasina dahil edilmemistir.

Servo Motor MG995 Hayir Yayli kurtarma sisteminin serbest kalmasini saglar.

Lipo Pil 2800mah Hayir Sistemin elektriksel glic ihtiyacini saglar.

Anahtar Hayir Roketin rampadayken aktiflestiriimesinde kullanilir.

Anten 433 Mhz Yonsuz Hayir Haberlesme modultnin verileri aktarmasinda kullanilir.
Anten

Ozgiin aviyonik sistem tamamiyla iiretilmis ve montajlanmis olup calisir halde iletisim testleri yapilmistir.

5 Temmuz 2022 Sali TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 14



4 Aviyonik — 2.(Ozgiin)Sistem Mekanik
Gorunum

Servo
BMP280 [—» . LORA
LPS25HB |—»{ Arduino SX1276

MAX471 ke
— Atmega _ SD Kart
Ultimate : 328 Modli

GPS
Anahtar
?
Batarya

Ozgiin ucus bilgisayarimizda kullanilan
sensorler, GPS, mikrokontrolcl ve RF
iletisim modulUnun birbiriyle baglanti
semasl! yukaridaki gorselde verilmistir.

Biitiinlesik sistem icinde Ozgiin Ucus
Bilgisayari konumlandirilmistir. (kirmizi PCB)
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Aviyonik Testler

AHR raporu kapsaminda aviyonik sistem testleri olarak sadece uzun mesafe iletisim testi gerceklestirilmistir. Testte roketin ugusu
boyunca uzaklasacagi maksimum yatay mesafe Open Rocket yaziliminda 1050m olarak hesaplanmis olup testler yaklasik 1.57
km acik alanda en uzak mesafede gerceklestirilmistir.

Testte ticari ucus bilgisayari ve 6zgliin ucus bilgisayariyla bir arada iletisim testi gerceklestirmistir. Ticari sistemden gelen konum
verisi ile test mesafesi hesaplanmis olup alinan GPS verileri ticari sistem arayuziinde goriintilenmis ve test videosunda
gosterilmistir.

Test videosundaki ticari sistem yer istasyonu yaziliminda ekranin sag Ust kisminda gosterilen «age» ifadesi yeni veri paketi
geldikge surekli olarak kendini sifirlamaktadir. Boylelikle testte verilerimizin anlik olarak geldigini gorebilirsiniz.
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Aviyonik Testler

lletisim Testleri Video Linki: https://youtube.com/shorts/JvbrDSaSAQQ?feature=share
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https://youtube.com/shorts/JvbrDSaSAQ0?feature=share

Hakem Yer Istasyonu Testi

y. 4

Hakem Yer istasyonu Testi Video Linki: https://youtube.com/shorts/a526mcrbvDU?feature=share
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https://youtube.com/shorts/a526mcrbvDU?feature=share

Burun konimizi, okulumuzda
ceviz agacindan  Uretmis
oldugumuz kalip yardimiyla
sivama yontemi ile Uretmis
olduk. Burun konisi
omuzlugunu ise ayri bir parca
olarak Universal tezgahta
dretip, aliminyum kaynagi ile
kaynatmis olduk.
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Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalar
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

y. 4

Alt Govde Entegrasyon

Govdesi E A
. ntegrasyon
Alt Govde _ g y.
Govdesi
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Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalar
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

Sol tarafta verilen Ust govdemizde
hakem altimetresi ve aviyonik
kasaya ulasim icin 55x105mm L
ebatlarinda Ust gévdemize kapak Ust Gévde Kanatcik
aciimistir.

Ust Govde
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

y. 4

Entegrasyon govdemiz icinde ;
Kurtarma mekanizmasini,
kanatciklari, bolme  duvarlarini
motor montajindaki  parcalari
bulundurmaktadir. Burada dis
govdede vyapilacak delme ve
kesme islemlerini entegrasyon
govdesi  Uzerinde vyaparak ,
aerodinamik dis govdeler
tizerinde(Ust Govde vs.) siirtinme
direncini azaltmak ve montaj
kolayligi saglamak hedeflenmistir.

Entegrasyon

Govdesi Entegrasyon
Govdesi
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

b e e ——

Gorsellerde a. ile belirtilen bolme
duvari 1, burun konisi omuzlugunun icine
konumlandirilmistir.  Gorevi ise, M6
mapalar ile sok kordonunu baglamaktir.

a. Bolme Duvari 1. Gorsellerde b. ile belirtilen servo

sabitleme halkamiz, hem yay yatagimiz
govde icine  merkezlemek, hemde
servolari yay yatagi uzerine sabitlemekle

b. Servo Sabitleme 80revlidir. Bu kisimda ayrilma sadece,
Halkasi servolar pimi c¢ektiginde yayin serbest

kalmasi ile olacaktir.
Merkezleme halkasi 2 , kurtarma
mekanizmamizin gorselde ki gibi tabanina
, konumlandirilmistir. Merkezleme halkasi
' 2’nin yay yatagini merkezleme ve vyayin

c. Merkezleme  yatak tabanindan cikmasini engelleme
Halkasi 2. gorevleri vardir.
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

d. L1050 motorumuzun burun konisi ! Y 11

- ¥ yonunde hareketini engeller.
d. Merkezleme Halkasi 3

o e. Merkezleme halkasi 4 ise Motor
yatagini merkezlemekle gorevlidir.

e. Merkezleme Halkasi 4

f. Motor yatagimiz motoru roket
ekseni ile merkezlemektedir.
f. Motor Yatagi
— g. Merkezleme Halkasi 5,
\ ‘ Emtegrasyon govdesi ile

= kanatciklarin baglantisini yapar.
g. Merkezleme Halkasi 5

h. Motor Arka Kapagimiz, L1050
motoru merkezleyerek yuvasindan
cikmasini engeller.

h. Motor Arka Kapak
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/ Motor Bolumiu Mekanik Goriiniim & Detay

Motor Yatagi

Motor montajimiz icin oncelikle motor

|

f H
Merkezleme Halkasi 3 <« L‘jiiﬁ'lll}, i yatagimiz , entegrasyon govdemizin igine

merkezleme halkasi 4 ile sabitlenir.
Merkezleme Halkasi 4
\.‘ I

Motor Yatagl <+

| »
Merkezleme Halkasi 5 — E

Merkezleme halkasi 5 yardimi ile entegrasyon
govdesi, motor yatagi ve kanatciklar entegre

Motor Arka Kapak edilmis olur.

a Merkezleme Halkasi 5
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Merkezleme Halkasi 3 < L‘:iﬁ'.

1 1. Cesaroni L1050 Motoru
Merkezleme Halkasi 4 \
|

Motor Yatagl <+

Merkezleme Halkasi 5 4/"& g L 1050 motorumuzun 2. nolu yuzeyi,

merkezleme halkasi 3. ‘e dayanir ve motor arka
kapak kapatildiktan sonra L demirler ile sikilirlar.

Tim motor montajinda ve roketimizin
kalan kisimlarinda, M5 ve M6 havsa ve soket
basl civatalar kullandik.

Motor Arka Kapak

‘.h sl
V..
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y. 4

Yapisal Testler

eIl (A S 1EL 37T fe=ponten] Yapisal testlerimiz kendi okulumuz atelyesinde

Burun Konisi 04.07.2022 Serbest Disme yapilmistir. Yapisal test videomuzun linki sisteme
Ust Gévde 04.07.2022 Basma Gerilmesi Testi yUklenmistir.

Alt Gévde 05.07.2022 Basma Gerilmesi Testi Yapisal Test Video Linki:

Entegrasyon Govdesi 05.07.2022 Egilme Gerilmesi

Kanatciklar 04.07.2022 Egilme Gerilmesi

Bolme Duvarlari ve 04.07.2022 Kayma (Kesme) Gerilmesi

Merkezleme

Halkalari

M5 ve M6 civatalar 05.07.2022 Kayma (Kesme) Gerilmesi

Sok Kordonlari 05.07.2022 Cekme Gerilmesi
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Roket Genel Montaji ve Atisa Hazirlik

y. 4

Roketin Genel Montaj Video Linki: https://youtube.com/shorts/ODnD 9CHFbQ?feature=share

Atisa Hazirlik Video Linki: https://youtube.com/shorts/60U2xgiaH M?feature=share

Motorun Rokete Montaiji Linki: https://youtube.com/shorts/3h80rWTRM84?feature=share

Altimetre Montaiji Linki: https://youtube.com/shorts/Ca3dEpVnBf0?feature=share
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Yarisma Alani Planlamasi

Takim Uyeleri

Mert ElUstu

Berkay Beci

Metehan Atmaca

ibrahim Enes Eksilmez
Umut Acar

Muhammed Enes Tung

Eren Caglar

,,‘v,nux."w"‘
Montaj Ginl Gorev Dagilimi (1. Gin) Atis Gln{ Gorev Planlamasi(2. Gin)

Yayli sistemimizi , faydali ylik ve entegrasyon Kurtarma mekanizmasinin son kontrollerini yapmak.

govdemizi montajlamak. Takim kaptani olarak genel
koordinasyonu yuritmek .

Yapacagimiz her tirli montajini planlamak. Montaj planlarinin uygulanmasindan sorumludur.

Aviyonik sistemimizin montajini yapmak ve Aviyonik sistemi aktiflestirme
sistemleri birlestirmek.

Yayli sistemin yerlesmesinden ve roketin motorunu  Yayli sistemi ve motoru montajlamaktan

montajlamadan sorumludur. sorumludur.

Yer istasyonu sorumlusu Yer istasyonu sorumlusu

Roketimizi atis rampasina tasimaya yardim etmek. Roket dis gbvde kontrolleri yapmak.

Roketimizi atis rampasina tasimaya yardim etmek. Roketimizin yapisal kompanantlerini kontrol etmek.
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Yarisma Alani Planlamasi

Acil Durum Eylem Planlanmasi:

Aviyonik sistem bataryalarinin bitmis olmasi
durumuna karsilik atis alanina yedek bataryalar
goturulecektir.

Takim Gyelerimizin sakatlanmasi durumuna
karsilik yanimizda acil durum malzemeleri
goturulecektir.

.Parasutin yirtilmasi riski nedeni ile yanimizda igne ve
iplik goturilecektir.

.Roketimizin kirilgan parcalarinin zarar
gormesine karsilik yanimiza yedek parcalar
alinacaktur.

Ayirma sistemimizdeki pimlerin kurtarma
mekanizmasi icinde ¢cekilmemesi durumunda;
yanimiza yedek pimler alinacaktir.

Aviyonik sistemimizdeki servolarin zarar
gormesi ihtimaline karsilik ,yanimiza yedek
servolar alinacaktir.
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Yarisma Alani Planlamasi

Parasutlerin acilmama
ihtimali.

Montaj gliniinde parcalarin
kaybolmasi, zarar gérmesi ve
kirilmasi.

Ceseroni L1050 motorumuzun
motor yatagina sigmamasi buyuk
yada kuclik gelmesi.

Burun konisinin zarar gérmesi

Aviyonik sistem ve kurtarma mekanizmasi testlerini montaj
glnune yakin kontrol amacl yeniden yapmak.

Yedek parca yaptirmak ve roket montaj parcalarini iyi bir sekilde
muhafaza etmek.

Ceseroni L1050 motorunun olculerini gz 6nline alarak prototip
ile yatak alistirma yapmak ve her ihtimale karsi motor
yatagimizi 0.05mm genis isleyerek olusabilecek riskleri
minimuma indirmek.

Burun konimiz sivama yontemi ile yapildigindan ezilme ve
yirtilma riskine karsilik , yedek burun konisi goturulecektir.
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