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OpenRocket / Roket Tasarimi Genel Goriiniim

Rocket

Length 352 cm, max, ciameter 12,6 cm

Mass with motors 26206 g
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Laviry  Statik Marjin CP / CG Karsilastirmasi /son simulasyon

Tasarimdaki Deger Uretim Sonrasi Deger Fark (%)

Maksimum irtifa 3011 m 3230m

Maksimum Hiz 264 283 7,19
Maksimum ivme 86,1 92,9 7,89
Rampa Cikis Hizi 32,2 33,9 5,28
CP Lokasyonu (burundan) 230 230 0
CG Lokasyonu (burundan) 202 199 1,48
Statik Marjin (0.3 Mach’taki 2,26 2,44 7,96
degeri)
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LAVIRS KTR - AHR Degisimler - 1

770 .4
mﬂ“ww‘w
Degisim konusu KTR’de hangi KTR’de icerik neydi ? AHR’de icerik ne oldu ? AHR’de hangi
sayfada sayfada ?
GPS 66 Yedek sistemde GPS olarak NEO-6M Daha guvenilir veriler vermesi ve kullanim 15
kullanilacakt. kolayligindan dolayi ULTIMATE MTK 3339 GPS

Kullanilacaktir.

ISLEMCI 60 Ana sistemde mikrodenetleyici olarak Hem kodlamasi ve galistirilmasi, hem de lzerinde 14

stm32f411 ret6 kullanilacakt daha az sayida pin oldugu i¢in kullanimi kolaydi. O
ylzden STM32f103 C8T6 kullanilacaktir.

KURTARMA 38 CO2 ve Hibrit Sistemdi Mecburi olarak baruta gegcildi. Clinkl barut haznesinin 6
SISTEMI entegrasyonuna uygun bir tasarima sahip degildik.

KANAT 16 Gecgme stili sabitleme icin center ringe 6zel Vidali sabitleme oldu nedeni ise herezyon ile yapilacak 30
SABITLEME tasarim yapilacakti. parcanin surekli kirilarak sorun yaratmasidan dolayi

METODU degisiklige gidildi.
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LAVIR/

Roket Alt Sistemleri

Mekanik Gorunumleri ve Detaylar
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wize  Parasiit Acma Sistemi Testl
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LAVIRA Parasut Testleri
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E 4
LAVIR/A Gorev Yiuku Mekanik Gorunum

Gorev Yuku CAD GoOrunim Gorev Yuki Uretim Gorliinim
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wizs  Aviyonik — 1.Sistem Detay

Komponent Uriin Adi/ Kodu/ Tiirii Kurtarma Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi
Algoritmasinda

Verileri
Kullaniyor Mu?

Sensorlerden alinan verileri kullanarak yaptigimiz kodlamalar ile

islemci STM32F 103 C8T6
islemci gerekli komutlari vericek olan islemcimiz.
1. Sensor BME 280 Basing Sensoru Evet irtifa 8lciimi icin kullanilacaktir.
[5]
MPU 6050 GY-521 ivme ve Gyro Evet Gyro ve agisal ivme Olgllerini almak icin kullanacagimiz
2. Sensor Sendru sensOrumuzdur.
[6]
MPU 9250 + BMP 280 Evet ivme Olger , gyro ,manyetometre ve icerdigi BMP 280 ile de ekstra
3. Sensor GY-91 IMU ve Basing Sensori basing verisi alacagimiz sensorddr.

3]
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wizs  Aviyonik — 1.Sistem Detay

Komponent Uriin Adi/ Kodu/ Tiirii Kurtarma Kurtarma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi
Algoritmasinda
Verileri Kullaniyor
Mu?
4.Sensor LM2576 SX-5.0 Evet Istedigimiz voltajda degerinde sensérleri beslemek ve sabit bir dogru
Regllator akim gerilimi elde etmektir.
[8]
5.Sensor SRD-SL-C 03VDC Evet Kurtarma sistemlerini hizl bir sekilde anahtarlamak icin kullanilan
Role elektriksel anahtarlama elemanidir.
[2]
GPS ULTIMATE MTK 3339 GPS Evet Roketin konumunun bulunmasinda bize veri verecek modiil.
[1]
lletisim Modili LORA SX1278 E32 433T30D iletisim Evet Konum, hiz ve yukseklik verilerini yer istasyonuna aktarmak igin

Modiilii kullanilacak olan iletisim (haberlesme) moduili.
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viyonik — 1.Sistem Mekanik

Gorunum
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wizs  AVIyonik — 2.Sistem Detay

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

Verileri Kullaniiyor Mu?

islemci STM32F401 RET6 islemci Kurtarma sisteminin tzerindeki sensorlerini kontrol etmekle gorevli
islemci.
BME 280 Evet Ortamdaki basing, sicaklik ve nem verilerinin alinmasinda gorev yapacaktir.
1.Sensor

Basing Sensoru

[5]

BMP 280 Evet Basing Olglim sensori olarak gorev yapacaktir.
2.5ensor -
Basing Sensori
[4]
3.Sensor SRD-SL-C 03VvDC Evet islemci ile kolay kontrol edilebilmesi ve islemciye zarar vermeden

Role bataryadaki glici motora iletmesi icin kullanilmaktadir.

[2]
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wizs  AVIyonik — 2.Sistem Detay

Komponent Uriin Adi / Kodu / Tiirii Kurtarma Algoritmasinda Kuratma Algoritmasinda Kullanilan Verilerin islevi
Verileri Kullanihyor Mu?

4.Sensor LM2576 SX-5.0 Evet Sensorlere gerekli gerilimi saglayacaktir.
Regulator
[8]
5.Sensor Micro SD Kart Moduli Evet Kurtarmadan sonra veriler kaydedecektir.
16371
ULTIMATE MTK 3339 Evet Roketin konumu ve haberlesmesinde gorev yapacaktir.
GPS GPS
[1]
lletisim Modiilii LORA SX1278 E32 Evet Amaci, diger sensorlerden gelen verileri yer istasyonuna iletmektir.
433730d

iletisim Modiili
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Aviyonik — 2.Sistem Mekanik
Gorunum
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LAViR/ Aviyonik Testler
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w~ivs  Hakem Yer Istasyonu Testi
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E 4
LAVIR/ Burun Konisi Mekanik Gorunum

Burun Konisi 3 Boyutlu CAD Goéruntusi Uretilmis Burun Konisi Goriintiisii
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LAVIRA Kanatcik Mekanik Gorunium

Kanat 3 Boyutlu CAD Goriintis Uretilmis Kanat Gortintisii
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Govde Parcalan & Govde Montaj Parcalar

“alaa (YAPISAL) Mekanik Goriiniim

Ust Gévde 3 Boyutlu CAD Goriintiisi Ust Gévde Uretim Goriintiisu

Payload Anahtar

/ Deligi

Aviyonik Pencere
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Govde Parcalan & Govde Montaj Parcalar

“alaa (YAPISAL) Mekanik Goriiniim

Alt Govde 3 Boyutlu CAD Gorintisu Alt Govde Uretim Goriintiisi
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. Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
e (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Kelepce 5 ve Motor Tutucu CAD Gorinimiu Kelepce 5 ve Motor Uretim Gériinimii
- Motor Tutucu
Kelepce 5 Motor Tutucu
Kelepge 5 ve Motor tutucu birbirine 4 adet gijon civata
ile baglanir ve somunlarla sabitlenir. Kelepcge 5 alt
govdeye vidalanmaktadir.
Kelepce 5
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler

LAVIRA (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Kelepce 1 ve 2 CAD Gorunumi Kelepce 1 ve 2 Uretim Gériinimii

Kelepge 1 ve 2 aynidir. Kelepgeler icerisinde 4 adet gijon civatalar gecirilerek somunlar yardimiyla sabitlenmektedir.
Kelepce 1 ve 2 alt gbvdeye civatalar ile baglanmaktadir. Ayni zamanda kelepgeler motor blogu gorevi gormektedir.
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. Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
e (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Kelepce 3 ve 4 CAD Gorunumi Kelepce 3 ve 4 Uretim Goriinimi

- y g

y
N

Alt govdeye vidalanarak sabitlenecektir.
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler

LAVIRA (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Aviyonik Kapak 3 ve 4 CAD Gorinimu Aviyonik Kapak 3 ve 4 Uretim Gériniimi

Aviyonik kapak 1 ve 2
birbirlerine gijon civata ile
baglanarak somunlarla
sabitlenmektedir.
Aviyonik kapaklar alt

Aviyonik kapak 1 ve 2 (ayni)

govdeye, aviyonik
I pencere de aviyonik
I kasalara vidalanarak

sabitlenmektedir.

Aviyonik kapaklara sok
. . . [ kordonlarin baglanmasi
icin M8 mapalar
baglanmaktadir.
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. Yapisal - Govde/Govde I¢i Yapisal Destekler
e (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Coupler CAD Gorinimi Coupler Uretim Goériinimi

Coupler st govdeye vidalanarak sabitlenecektir. Alt govdeye 130mm siki gegme olarak gececektir.
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler

LAVIRA (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Motor Kapagi CAD Gorinimu Motor Kapagi Uretim Gérinimii

Motor kapagi alt govdeye vidalanarak
sabitlenmektedir. Sok kordonun baglanmasi
icin ortasinda M8 mapa yer almaktadir.

:
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler

LAVIRA (Entegrasyon Govdeleri vb.)

Payload Tutucu Kapak CAD Gorinimi Payload Tutucu Uretim Gérinimii

Tutucu kapak Ust govdeye UGzerinde bulunan vida delikleri ile gdévde tzerindeki delikler hizalanarak
vidalanacaktir.
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LAVIRS Motor Boliimi Mekanik Goriinuim & Detay

—

Kelepce 2 Kelepce 1

Kelepge 1-2-3-4°U

- birlestirmede 4 adet
F— Motor Tutucu | 665mm uzunlugunda
5mm c¢apinda gijon civata
ve somunlar
kullanilmaktadir. Kelepce
5 ve Motor tutucuyu
birlestirmede 4 adet
90mm uzunugunda 4mm
capinda gijon civata ve
somunlar
kullanilmaktadir.
Kelepceler motor blogu
gorevi gormektedir.

Kelepce 5
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LAVIRS Motor Boliimi Mekanik Goriinuim & Detay

—

Eé//://////‘///////////; ——— Motor Bolimi kesiti

Kelepce 1-2-5 ve motor kapagli m4 alyan basli imbus civata yardimiyla alt gévdeye sabitlenmektedir. Motor
tutucu capl motorunda ¢apindan kigtk olmasi ve motor kapaginin motorun Ust tarafini kapatmasi ile roketin
cikmasi ve ileri-geri hareketi engellenmistir. Kelepceler sayesinde de yukari-asagi hareketi engellenmistir.
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,,‘,mux."w‘"
Elde Edilen Veriler Verilerin Yorumlanmas

Kocaeli Fiberglass cekme numunesi Cekme numunesi test diizeneginin Urettigimiz Urettigimiz fiberglass’in cekme deneyi sonucunda
Universitesi ASTM D638 Standart test ayaklarina tutturularak ¢gekme islemi fiberglass’in elde edilen verilerin emniyet katsayisi degerinin
metodu ile uygulanmistir. gerceklestiriimektedir. dayanimi yeterli oldugu gorilmektedir.
Kocaeli Parasut ile disen govdenin yere 35 metre ylkseklikten beton zemine  Goévdenin dayanimi Beton zemine diisen gévdenin deforme olmadigi
itfaiye distigindeki deformasyonu serbest birakilan govdenin paraslitle gorulmektedir.

yere diismesi

Cekme Testi

Dusme Testi 200

180F .
(CRRTT —
= 140
120F .
100
80
60

Numune #

Cekme gerilmesi (M

Cekme gerilmeside Cekme gerinimide a0
Kirfima (Standart) Kirlma (Standart) 2
(MPa) (mm/mm) o 0 1 2 3 4 5 6 7
1 1?9,62036 U‘,UGE 28 Cekme gerinimi (%)
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LAVIRA Roket Genel Montaji ve Atisa Hazirlik

4 Temmuz 2022 Pazartesi TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 33



LAVIR Yarisma Alani Planlamasi

Takim Uyeleri Montaj Glinii Gorev Tanimi Atis Gunu Gorev Tanimi

Enes muhammed kaya(ekip lideri) Ekip ici koordinasyonunu Ekibin koordinasyonu, roketin atis aninda
saglanmasi, sistem ve motor takibi ve kurtarma operasyonunun
montajindan sorumlu olacaktir. ylratilmesinden sorumlu olacaktir.

Oguzhan tung(aviyonik sistem lideri) Aviyonik kartlarin testleri, Yer bilgisayarina gelen verilerin takibinden
entegresi ve sensorlerin sorumlu olmakla beraber roket rampaya

kontrollerinden sorumlu olacaktir.  tasindiginda GPS veri akisinin kontrollerini
saglamaktan sorumludur.

Abdulkadir can kinsiz Aviyonik destek Aviyonik destek
Sabahattin cicek Aviyonik destek Aviyonik destek
Mehmet sefa benzer Mekanik destek Mekanik destek
ilknur ictiizer Mekanik destek Mekanik destek
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LAVIR Yarisma Alani Planlamasi

Acil durum eylem plani

Atisin yapilacagi aksaraya sehrine otobis ile gidilmesi planlanmaktadir. Gelirken ek olarak acil durumlarda
kullanilabilecek yedek kanatcik, yedek kelepce, yedek aviyonik parcalari ve montaj islemlerine yardimci
olabilecek gerekli ekipmanlar olacaktir. Acil bir ihtiya¢ halinde halinde gerekli ekipmanlar temin edilecektir.

Atis oncesinde yapilacak capraz kontroller ile aviyonik sistem ile ilgilenen takim Uyeleri mekanige de, mekanik
sistem ile ilgilenen takim Gyeleri aviyonik sisteme de hakim olacaklardir. Bu sayede takimin biitlin Gyeleri
montaj ve atis gluinu gerceklesen kritik anlarda sorunun giderilebilmesi icin yardimci olabilecek, gerekli
durumlarda gorev degisimi yapilabilecektir.
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