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1. PROJE ¥ZETK

Hazérl anan rapor -eKi tl cniversitelerin fa
Takéemedédnén kolektif bir -alékma sergil emesi son.t
bir 4 rotorlu d°ner kanai ngban tegankéebi hgvheart :

performansé hakkénda bilgiler i-ermektedir. Ekip

¢aj ¥arg°l mez, -exitli Kul ¢pl erde y°netim kuru

czerine aktif olduju proje fTaklegmEet kaeapi abadanmak

Sena Karabulut, M¢hendi sl i k Mal zemel er i der s
imalati 1 e il gilidir. Cexkitli okul toplulukl arée ve g
Ksmai | Al p Y¢r ek, yapésal ve mekani k tasareée
¥Trenmeye merakl e ve istekl:i bir m¢hendis adayeéed
Mustafa Kahveci, Di niasntiakn éddeerrs i Majkri enrec it ems i s
il gilidir. Teknofest ve T¢bitakoéén yar ékmal ar énd

SinangiAr mieekr oel ektroni k sistemler abaelane il
-al exmal.arTee zv araléaxGnabBsréindeg eACess Fl yback Dojrul tuc

Barék Arya Cantepe, g°m¢l ¢ sistemler ve mikrt

projelerini olukturar ak, bunl aréen kontrol ve don

ErdostMer t er Ké ziéllgéir nmakanl|l aré kabl osuz haberl ekm

Bu alanda -exitli yurti-i, yurtdéeké staj ve proj

Ege Yavuzcan, i nsanséz hava ara-laréna ¢zer.i

gerént ¢, iiskled md y a Rdbdt OperatiniRE€ySem), ot onom u -otapdot v e

sistem kurulumu konul arénda -al éxkmaktader.
Emir Yel maz, Kstinye | niversitesi | EEE y°ne:
al anénda -exki tli Kirkreddrsdz -hlaalrahedabnkaspitid ér .
algoritmats@é&midlaotvesi stemleri ol an Ardupilot ve PX
Kahraman Ber k Kahr aman, yazéel ém ve el ektroni k i
czerine yapteéejeée -alékmalar dojrultusunda kendini

1.1 TracsaarkzI|l enen Y°ntem

Tasarl anan KHA genel - er --mekanit Eistemilvaubilgisaydru r d uj u
kontr ol Imge kealna Kkt rsa st e mi ile birlikte kavramsal t a
kontr ol m¢ehendi sl iji uy gulvaemarhalriey e tf o;m(ktsii miomnag s W&
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czelli kl eriyle bir mekatroni k sistem ©°rnejidir.

akamal areée yaklakémé uygun bulunmuk olup tasarém

gereksinimlerini klaemé&h almiak -aadleawmma i pleané takip
ul akt éréel mékter. GeliktirilehaKadR Xasampl anmeé kott éol
i htiya-1ar belirl enmik ve sistemin amaceéna y°n

Teknofest 2021 Ulusl ararasé KHA Yaréekmaseé Kur al

°zenle incel-Enmek Q6@eméwpmankriterlerine g°re a
edilerek ara-tan beklentiler tespit edil mi k ve
Ardéndan sistemin kavramsal tasaréemé yapéelarak
fonksiyonlar ve bu fonksiyonla r € n et kil ekimler. kararl akteéereéel a
Sonrasénda sistemin °n sim¢glasyon modell eri ol
°ne¢gnde bulundurul arak -exitl:i iyilektirme politt
entegrasyonu yapé | mé Kkt ér . Donaném entegrasyonuyla yapeée
optimize edilmixktir. Kontr ol Si st emi Pi xhawk u-

performans testWienrgid6 den ytaapséalradmméX t amaml anmékt ér .

Akamal é tasar@mdisemuovwerellde e bakélarak keski

bir g°vde tasarémé uygun bulunmuk olup aracén 3

ol masénén donaném entegrasyonu i-in daha opti mal
daire profilli boru ter ci-Wi ngdiilnmigtvidesi X kol l ar e, i nit
mal zemeden olukmakla birlikte optimizasyon - al écx
kompozit materyal | &«rastee rbaijH aendiéek esrash, b a nnti &b & ragk évnee
t akémeé k¢resel aparatl ar e, kol l ar a sabitl enen

karkélayacak «kekilde tasarl anmeécxk, 3B -Wiarsk@i ny ° n
motorl aré gerekli itkiye gser-e |[-neikt iojliu pa nkpeenrd id ifkiky
en iyl per f orndea hirdir. & Modtoorrilaaruey umu, verimlilifji,

di kkate al enkRa aki Ise4 ihl¢ecnr ellii ve 62-W0méhi kapaagptiet
se-im olarak ibetemilenmaksi mumS-ekebil eceji akeém
sistemin ihtiya- duyduju maksimum akém dejeri

Mot orl arén -ektiiji maksi mum akéem di kkate al é&nar
bul unmuM mnrg. 3IicKAOGKMI i k 406¢ 1 arada tip ESC kull an:
standart 4 ESC ile ayné g°revi g°rmekl e Dbirlikt
°zellijiyle ara- ajéerl éeje kontrol¢ a-ésé&mdan ©°n

menziliyle,2 . 4 GHz frekansénda - ali&k an fwaolemeneaypliomincda 1 2 8

i mkané sunan DI-Bf o m8e KaldgmB8lger t a, sistemin maks
gereklerine uygunolarak 8 0 A ol ar ak se-i |l mi k ol up BigoftalafeIni J i il
yanénda sistem g¢venlijini sajlamak adéna akém Kk
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G°r-&v bakar é parametrel eri manevra kabiliyet
belirlenmik ve sistem tasarkéenkikiureghwdsu ibuni kit kel e
Uu-uk ajérl ejé mal zeme se-i ml ®B751goemaklabixlktauygum s ¢ r e -

elektronik ekipman entegrasyonu sonucu maksimumu - u K s ¢ r e s5d aykai kkl aadkeerk. 1G° r

2 kapsaménda bakae® pamamétmel egpireg?r takénabile
i sabet orané olarak belirlenmiktir. Su takéma ve
takéma tanké kapalée kekilde tasarl anmék olup su

etkenleriminimums evi yede tut mak ve pompa mekani zmasé sa
ile temas riski en aza indirilerek havuzdan wuzal

hedefl enmi Rt igrer e eev sonucu yapélan go°re¢nt ¢ i

Raspberry Pi 4B u-ukKk bilgisayar é kul lua-nuékl n#taakrtteé .

bulunan barometre,j i r 0 s k o p ve leancsGPE lleearrit t ér €l masé ama-1| anmé
i Kl eme uygul amasénén en °neml:i k o mp oyrPeModulee r i nder
V2 yeé¢ksek -°%2zenegrl ¢ éyle hedef i sabet oranéneée ar

ol masé sebebiyle tasaréma avantaj sajlamaktader.

Doj rkampozitk ul | shambBafi f ve dayanékl| @ ascaieme s el h a
Faydalée y¢k ve g°rev mekani zmasénén komponent |

Gée¢venilir simglasyon ortaménda test edil mi k ya

Piyasadaki emsallerine oranla hafiflijiyle ©°n

il

il

il

1 4 ESC yerine 1 kompakt ESC ile gereklerin eksiksiz yerine getiriimesi

il

T Yéksek manevra kabiliyetl i kararl & u-uk sajl a
1

2 Takém Organizasyonu

_CAGLAR SENA ISMAIL ALP MUSTAFA
OZUOLMEZ KARABULUT YUREK KAHVECI

Ege Ege Ege = _Ege_ .
Universitesi Universitesi Universitesi Universitesi

Makine Makine Makine Maklne »
Muhendisligi ~ Mahendisligi ~ Mahendisligi ~ Mohendisligi

3.sinif 3.t 3.Snif i

Takim Konstriiksiyon Yapisal Mekanik Elektronik Elektronik .
Kaptani ve ve Sistemler Elektronik

. Tasanm Komponent =

Yapisal ve imalat Mekanik ve o Konfigiirasyon
Mekanik  miihendisligi Tasarim Tasarim

Tasarnim

L~ MEKANIK

YAZILIM VE HABERLESME
1 1

k eklill Or gani zasy

Mekanik Birimi: KHAGmeErs al ve mekani k tasar éeme, ¢- boy
analizleri, malzeme se-imleri, konstr¢ksiyonu ve
Elektronik Birimi: KHA®Gnén yapém ama-|laréna uygun el ektro
il eudddjaf | antél arén sajlanmasé ve donanémén uyuml
Yazéel ém ve Haber IKHAmMea €Bi riisrkiel et yazeéel emeé, el ekt
U-ukKu ve otopilot sistem kur ndansondmburléEbirimdy® r ¢nt ¢ i K
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13Kk Zaman ¢i zel gesi Pl anl anan ve Ger-ekl eken
PLANLANANLAR _____JSUBAT ____JMART ______INISAN _____IMAVIS _____ JHAZRAN ____[TEMMUZ ____JAGUSTOS ____lEVLUL ]

LITERATUR TARAMASI

iHA TASARIMI 1
KONSEPT TASARIM

SPONSOR/BUTGE ARAYISI

ON TASARIM

DETAYLI TASARIM 1
MALZEME SEGIMi

iHA URETIMI |

ILK PROTOTIP

iKinci PROTOTIP

GOREV MEKANiZMASI URETiMI

NiHAi TASARIM iMALATI

BATARYA TESTI ¥

ALT SISTEM TESTLERI I

GOREV MEKANIZMAS| TESTLERI L
MANUEL UGUS TESTI

OTONOM UGUS TESTLERI

GOREV - 1 TESTLERI

GOREV -2 TESTLERI

YEDEK PARGA URETIMi
k eklizl Kk Zaman
Kk zaman -izelgesinde planlanan sg¢recin ana
ger-eklekmekle birlikte nihai tasaréméen i mal at e

detayl & tasarém raporu ve detayl & t aaslaérnémmeé Ku iéd e

Prototip ve nihai g°vdede yapélan testler i-in Kk
yetersiz olduju g°r¢é¢l megkter. Her hangi bir kompon
-exki tli geci kmel er yakanmékta&r .s ¢ ;Kavr amsald at & saa rk
pl anlanan sponsor/ b¢t-e arayéeké, yedek par-a ¢re

2. DETAYLI TASARIM

D°ner Kanatl e Knsanséz Hava Araceée kWihgedgor i si n

rotorl u X ti pliéenksiarh ad%n earr alca&rdatr . Ana bilekenl eri
ol ukmakl a birlikte bajl ant é el emanl ar & STH ve
teknolojisiyle cretil mi ktir. Tamamen ©zge¢n bir

maksi mum dayanékl péekékehend @filmami raken donaném et

emni yet.i de g°%zetilerek dairesel del i kler ve 3
sebepl eri araséndadeér . Kni k takémlarénda emniye
noktal ar e rkagtrleasrella aypuamuk ak i ni ke -Wilwegdiimnk]| kolhlad re
motorl aré arasénda bajlanté g°revi g°ren motor t
bulundurularak T profilli tasarl anmekt éeile Ger ek
ara-ta yakal anmékteéer. Araceén dijer bir ©°zg¢n yan

hafif bir kompakt ESC tercih edilerek ara- ajeéer/l

Ara-ta kull aneéel an kar bon fiber k ompolzéa t ma
ihtiya-1|laréna g°re saréem a-¢&él ar é, dokuma «kekil I
bilekenlerin Dbir arada bulunkdoflluarkowméi mnas wo ntlaakr
kull anél an borular il e kase i - i mfibexepoksilpreptegk ar b on
kull anel arak ¢retilmik olup borularén maksi mum
y°n¢gnde opt i mun@00karr lbeommd iillaeme3nt | i ¢r et i | mi ktir .
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kat kat Dbaséen- alt éndlaarpda sk emtirpolylegk selka rsa@ke akkd rélk

Kekilde prepreg sayesinde y¢ksek performansl e,
kompozit mal zeme tercihi tasarém kalitesini artt
2.1 Tasaréméen Boyutsal Parametrel eri

Koordinat ek sléatl ®@mé mlKaersdAg, &] ér |l éj énda 600 mm

°l -¢se¢neWsagpiipl & il gili topl &odvdearjiélrmiexkkt itra b |Aoséur,| é
ile ilgili veriler ise Tablo 2. 8edg°® st er i | mi Kkt i r . Tduin@anv @ ialkemié no re
mer kezi referans nokta¥®8iagéher mbtbesapkanmakeén
dé¢zl eminden yukaréda ol acak kKekilde konumlandeéer
ol ukturmak ama-1l anméxkt ekar éBdia kkedkn U ndlea nmmod &y laa émi
ajérl ék merkezi noktasénée yukaré kaydérmak hedef
Wingdin motor adlandéréel masé dikkate al énarak ya
Agrik| X | Y | Z | x4 Yd | za
Agirlik Toplam N: = aaton 1;: i_ranang Im;nl {ﬂ;nr :?b::é {g.mm) | {g.mem}
po pLrcaAds (g) |Adet| Agirhik 2 |Pixhawk 38 o [ o | as o o | 1eez
(9) 3 |Pixhawk Yatags 14 o [ o |sers] o 0 | 5145
. 4 |GPS Modlill 23 | 603 | 0 |1183] 13869 | o [z7z08
1 _|Pixhawk 38 1 38 5 |Buzzer 04 | 0 [4532|366] ® 4532 | 3,68
2 |Pixhawk Yatagi 14 1 14 6 |[Kumanda Alicist 14 0 |4244] 395 | 0 | 594t | ssa
3 |ESC 28 1 28 7 |Sigorta Yuvas: 13 | 61 | 0o | & | 783 0 104
- & |Alum Kesicl 60 | 406 | 50 | @& | 2436 | 3000 | 480
4 [GPS Modiilii 23 1 23 8 [Sigorta s 6_-3'9_ 55 5 FTER] =50 2
5 |Buzzer 0,1 1 0,1 10 |Batarya 575 0 o | -8 0 o |-10350
6 |Kt da Alicisi 14 1 14 11 |Giig Modill 23 s | 60 | 85 | o7 | 1380 | 7185
7 Sigorta‘(uvasu 13 1 13 12 |Telemetri Adaptoril 5 o 42,83 | 34.77 ['] 21465 | 17385
8 |Sigorta = - s 13 [Telemetri 5 0 |4253|3764] 0 | 21465 | 1882
- 1438 Motor Yatag: 1 31| 212,1 | 2121 21,98 | 6576,00 | 6576,03 | 681,38
9 |Akim Kesici 60 1 60 15 |38 Motor Yatafj 2 31 |-212,1]-212,1] 21,98 | 6576,03 | -6576,03 | 681,38
10 [Batarya 575 1 575 16 |38 Motor Yatag 3 31| 2121 |-212,1] 21,98 | 6576.03 | 657603 | 681,38
11 |Giig Modiilii 23 1 23 | 17 [3B Motor Yatag 4 3 |-2124) 2421 | 21,98 | -6576,03 | 657603 | 681,38 |
d T (18 38 Govde Bafjlants: 792 | 192 | 15 | #71.2 | 81,2 | 165 |
12, Telematri Adaptaril 5 1 5 (1838 Gbvde Bagianus: 792 | 792 15 | 87,2 | 8712 | 165 |
13 [Telemetri 5 1 ] [20 |36 Gévde Baglants: 79,2 | 792 15 | 871.2 | #rl2 | 165 |
14 _[3B Inig Takimi Pargalan 10 4 40 (2138 Gévde Baglanus: 4 782 19,2 | 15 | 8112 | &Mz | 165 |
15 36 Ayok-Sase Baglontis: 7L 4 L 68 e | 2134 2151 o] 16t rieseo] seead
tor 2, X 2163
16 |38 Motor Yatag: 3 4 124 24 |Mator B2 | 12,1 [-212.1] 4533 |21637,26] -21637.3 | d623.2
17 [3B Govde Baglantis: 1 4 44 25 |Motor 4 102_|-212,1 | 212,1 | 45,33 | -21637,3 | 21637,26| 4623,2
18 |Motorlar 102 4 408 | 26 |Pervane Baglantian 212,1| 2121 | 45,33 | 2545,56 | 2515,56 | 543,
19 |Pervane Baglantilarn 12 4 48 27 |Pervane Baglantilan -2121| -212,1| 45,33 | -2545,56 | -2545,56 | 543,
28 |Pervane Baglantilan 2121 | -212,1| 45,33 | 254556 | -2545,56 | 543,
20 Borvang 6, 4 B4 28 |Pervane Bagjlantian 4 12,1 212,1 | 45,33 | -2545,56 | 2545,56 | 543,
21 |3B Kamera Yuvasi 10 1 10 (30 [Pervane 1 212,1| 212,1 3394,08 | 3304,08 | 992
22 |Kamera 3 1 3 31 [Pervans 2 212, [ 212, -3394,08 | -3394,08| 992
23 |Raspberry PI 66 1 66 32 |Pervane 3 2124 [ -2134 339408 | -3394.08| 992
24 |Mekanik B = Tan 38 1 38 33 [Pervane 4 16 |-2121( 2121 62 |-3394,08] 3394,08 | 992
= L 34 | Mekanik Baglant Elemanian 38 o [ o | o 0 0 o
25 [Karbon Fiber Plaka (Pil Yatagi) 32 1 32 35 |3B Kamera Yuvas! 10 0.2 ] B 202 ] B0
26 |Karbon Fiber Plaka (Gévde) 70 2 140 36 K 3 80,2 [1] a 240.6 [1] 24
27 Bbrevd S Tanks B Sleeeerwerpmmpivamg | a2 | 6 | b e |0 oo |
n Fiber i B
20, BOMPA. 108 2 216 39 |Karbon Fiber Plaka (Gévde)1 | 70 o | o | a1 0 0| 2170
29 |Karbon Fiber Motor Kolu 10 4 40 40 |Karbon Fiber Plaka (Govde) 2 70 [ [ 0 [ [ [
30 |Karbon Fiber Ayaklar 3 4 12 41 |Pompa 1 108 | 6596 | 0 |-83.78| 712368 0 |-80482
31 |Réle 3 2 6 42 |Pompa 2 108 (6596 0 |-83.78 -712368 [] -9048,2
- 43 |38 Ayak-Sass Baglantisi 1 17 | 62 | 62 | 13 | 105a | 1054 | -221
32 |UBEC Devresi 30 1 30 44 |38 Ayak Sase Baglantisi 2 17 | 62 | 62 | 13 | 1054 | 058 | 221
GOREV-1 AGIRLIGI 1875,1 45 |38 Ayak-Sase Baglantisi 3 17 | 62 | 62 | 13 | 1054 | 054 | 221
GOREV-2 AGIRLIGI (BOS) 2280,1 46 |38 Ayak-Sase Baglantisi 4 17 | 62 | 62 | 13 | 1054 | 1054 | 221
GOREV-2 AGIRLIGI (DOLU) 2580,1 47 |38 Inis Takimi Pargas: 1 10 | 1845|1445 348 | 14847 | 14447 | 3490
— 48 |38 Inis Takimi Pargas: 2 10 |-144,5]144,5] 348 | 14447 | -1444,7 | 3490
Tablo2.1.Par Veé’op|am Al e r Thbdo &U [42 ]38 Inis Takimi Pargas:i 3 10| 184,5|-144,5] 349 | 14847 | -1484,7 | 3490
50 |38 Inis Takimi Pargas: 4 10 | -144,5] 144,5]| -349 | 1444.7 | 1444,7 | 3890
z 51|Gérev 2 Su Tank &7 o [ o |14l o 0 [e2118
52 |Karbon Fiber Motor Kolu 1 10 | 1454|1454 15 | 14541 | 14541 | 150
y 53 |Karbon Fiber Motor Kolu 2 10 |-1454]-1454] 15 | 14541 | 14581 | 150
54 |Karbon Fiber Motor Kolu 3 10| 1454|1454 15 | 14541 | 14541 | 150
55 |Karbon Fiber Motor Kolu 4 10 |-1454| 1454 | 15 | 1454,1 | 18541 | 150
56 |Karbon Fiber Ayak 1 3| 101,4 | 101,8 | -115,5) 304,116 | 304,116 | -346.4
57 |Karbon Fiber Ayak 2 3 |-101,4]-101,4] 115,5] -308,116 | -304,116 | -346,4
568 |Karbon Fiber Ayak 3 3| 101,4|-101,4] 115,5] 304,116 | -304,116| -346.4
59 |Karbon Fiber Ayak 4 3 |-101,4] 101,4| 115,5] -304,116 | 304,116 | -346.4
50 |Role-1 3 | 81 | 54| 8 | 243 | 162 | 24
&1 |Role2 3 | 83 | 54| 8 | 249 | 162 | 24
62 |UBEC Devresi 30 | .52 | 55 | 12 | -1se0 | 650 | 360
&3 [Alinan Su 300 | o | o [714] @ 0 | .ztaz0
Gérev 1 Afiritk Merkezl 4,805557 | 1,890862| 55168
Gorev 2 AQINik (BOS) 3,052015 | 0,771568] 5,451
Gbrew 2 Agerlk Markez! (DOLU) 2,697144]0,681854 13,556
k e k illRef@rans Eksenleri Tablo 2.2. Malzeme Aj & r | Bekge Vablosu
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2.2 G°vde ve Mekani k Sistemler

X-Wing, manevra kabiliyet:i ve kontrol edil ebi
rotorl u, KHA tipleri arasénda i malat kol ayl ej e \
X kol tipinde tasarl anmécxkter. Araceéen flarakar ém a

keki2dbdge®r ¢l en yekpare birkage deajtlasmtré&lner d | e kmdt

kull anéméneée ortadan kal dér él ar ak daha hafif bi

arakteérmalar ¢zerine kompozliég edm&kmd ada&wmr, arféx |kd ré

ve b

u

durumun sajlékl é& bir u-uk a-éséndan risk o

keki2l Sl dan saja) Yekpare Tasar ém, Prototi

Kkinci ol arak dikd°rtgen-«kmsefibadjil aknalél aerl ek
kull anél mayan tasarémén uygun ol abileceji d¢ Keényg
borularéen eksenel yéekl ere karkeé yeikasheikp dalymaisgam €
yané séra burkulma ve kesme y°nlerinde dayanéme,l
ol duj u g *Wig¢nlgdési.n Xk ol | ar e, aracen en kritik day
sebebiyle ve dairesel profng?eriarbhvdaldarempoi ne
se-enek olan dairesel profilli borularda karar Kk
karbon fiberden boru iret mek i -in kull anél an i
y°nteminin genel-laipklee bdbahhid abéneglkreti minde kull a
sonucu g°%°zlendi. Pultrg¢gzyon y°ntemi, daha wucuz
ekseni boyunca y°nlendirilmik oldujundan dikd®©°r
geri |l meléerccayknanrékk | € i ken burul ma veya kesme ger
ayreéelabil difji sonucuna varelde. Cekme °rge¢l ¢ kai
y°ntemine benzer olmakla birlikte bu y°nfémde f ¢
fakat her ne kadarNbderecg 9eiN3 2 md er ¢ eltii | leamt man sar é
ol an dikd°rtgen profill:i karbon fiber borularla
eksenine paral el mgrotUaj | alr dlaj umadjalnant €l ar én sabit
dajetacak «kekil dgerdédktaiyini Seaddldiadkkkdli ceg.6i n kar bon |
borul arénda tercih edilen rulo sarma i malat y°nt
kumak farklé elyaf y°%°nel i mli k at mektediraBu imalatl i nde
y°nt emipyrleeg pkruel | anél arak kumakén kuru kal ma veya
edi | mi kK, mukavemet kaybé ol maksézén standart k al
tercih bu y°nde kull anéel mékteéer. Kul | akavernhean kar b
gereksinimleri ve ajeérl ek optimizasyonlaré yapel
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1m ol arak satén aléenméxk kél testere yardéeméyl a

Kekilde d°rt par-a halinde kesairléemiéektmirn.i mimi kaj téad
karkél amak amacéyla dék -ap 5 mm, i- -ap 4 mm bo
kel testere yardéméeyla 25 c¢cmdlik d°rt par-aya b?°

epoksi prepregin y¢lkddle ndéac pklesH enenelsa yédre- ¢ret il

500 mm boy ve 500 mm geniklijinde plakadan ¢st K
par -a hal feagdretfa Bl€e il e i kKlenmi«ktir. Kull aneéel an
yé¢ksek perfrogamanzs | e z @yl i, m¢ ke mme | de¢zl ¢kte ve
edi |l mi ktir. kase tasaréeménda ©°nce plaka ¢zerin
etkileyerek ajérl ek azaltmak amabédgkin girhgenkphes
o | u kltnuurku, 3B yazéecé ile prototipi i mal edi | mi k't
bajl antéelarénén ge-eceji deliklerin dairesel ol m
programeée ¢zerinden topol oji anal i zir ayka ptéed an@rké mcea
yenil ikl ere g.Bodde mgdtiari |keenk iy e n2i ortaya koyul ar
edilerek test edil miktir. Tasarém yuvarlak hatl a
tasaréemdan mekani k ol asalsedghdemskewepeaid hai mamur
l'st ve alt plakada ayné tasarém kullanél makl a bi
izl enerek il k20d¢é ag8dkckekjdé @i bi t as4drdle&kn ann i phiali
geré¢nt ¢gseéne lulyaaktnagikét étra.s adieménda pilin yerl exki m
G°revsérasénda kull anélacak ol an su tankénén mon
@30_

108,00

185,51

165,51 174,00

kekidl(ykkar édankasgsajt kekidl(ykar édanPiakaya
-1 zvemier spektifmm®°r ¢ t ekni kvepersgektifrg® r ¢ n(mg)s
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Karbon fiber plakadan g°vdeyi i KI emBk i -1in
-al ékma alanénda kolayl ékla eri«xilebi |-Wirn godliann k
karmakeéek tasarém geometrilerine uygun ol madéj e
modern imalat y°ntemlerinden biri ol an su jetiy

mal i yet ve b¢t-e késétl ar étezg@hdfean e z ¢ eiy Ylryeg airhka nenmaenméi
tasarém kriterlerine uygun bir y¢zey ©°zelliji wve
gor ¢l megk, mal i yet a-éséendan daha opti Ailnghdiirmm se
motor-k o | bajl antéeséneée sajl ayan braaot dorortua kdoezsltaerjé nida
yararl anél abilecek kekilde ajérl ek késeétlarée g°z
bajl antéséné sajlayan ara el emanlar k¢p kKeklinde
sabitleneceijne d@dak®® i ¢leensbir durdurucu ekl enere
°n¢ne ge-il mi ktir. Ayakl arén g°vdeye R&Fdeaknit és é

boruya ge-mel i tasarl anan del i kl eri sayesinde i1
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