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TEKNOFEST 2022
ROKET YARIŞMASI
Orta İrtifa Kategorisi

Atışa Hazırlık Raporu (AHR)
Sunuşu

Havacılık Teknolojileri Roket Takımı
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OpenRocket / Roket Tasarımı Genel Görünüm
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Burun Konisi 242 mm   Kurtarma Sistemleri 
103mm

Görev Yükü Motor 893 mm

Roket Toplam Boyu 2480 mm

Roket Çapı
139 mm

Kanatçık 
Uzunluğu
113 mm
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OpenRocket / Roket Tasarımı Genel Görünüm
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Ana Paraşüt 
300 mm

Aviyonik
198 mm

Sürükleme 
ve Görev 
Yükü 
Paraşütü

Ağırlık Merkezi

Basınç Merkezi
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Statik Marjin CP / CG Karşılaştırması /son simulasyon
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Veri Tasarımdaki Değer Üretim Sonrası 
Değer

Fark (%)

Maksimum İrtifa 3063 m 3077 m 0.457

Maksimum Hız 270 m/s 272 m/s 0.741

Maksimum İvme 9.02 g 9.07 g 0.554

Rampa Çıkış Hızı 32.2 m/s 32.4 m/s 0.621

CP Lokasyonu
(burundan)

173 cm 173 cm 0

CG Lokasyonu
(burundan)

147 cm 145 cm 1.361

Statik Marjin (0.3 
Mach’taki değeri)

1.86 2.02 8.602
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Statik Marjin CP / CG Karşılaştırması /son simulasyon
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Veri Fark (%) Açıklama

Maksimum İrtifa 0.457 Kütledeki % 0.446’ lık değişimden kaynaklı bir fark meydana gelmiştir. 

Maksimum Hız 0.741 Kütledeki % 0.446’ lık değişimden kaynaklı bir fark meydana gelmiştir. 
Güncel hız değeri şartnameye uygundur.

Maksimum İvme 0.554 Kütledeki % 0.446’ lık değişimden kaynaklı bir fark meydana gelmiştir. 

Rampa Çıkış Hızı 0.621 Güncel rampa çıkış hızı şartnameye uygundur.

CP Lokasyonu (burundan) 0 Kanatçık ölçüleri sabit kaldığı için herhangi bir fark gözlemlenmemiştir.

CG Lokasyonu (burundan) 1.361 Özellikle paraşütlerdeki kütle değişiminden dolayı ağırlık merkezi burun 
ucuna doğru kaymıştır.

Statik Marjin (0.3 
Mach’taki değeri)

8.602 Ağırlık merkezinin burun ucuna doğru kayması ve basınç merkezinin aynı 
konumda kalması sebebiyle statik marjin değerinde belirtilen fark meydana 
gelmiştir. Güncel statik marjin değeri şartnamede verilen aralık içerisinde 
kalmaktadır.
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Görünümleri ve Detayları 
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 

75 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Paraşüt Açma Sistemi 
3 Boyutlu Görünümü (CAD) 

Entegre Edilmemiş Paraşüt Açma Sistemi 
Üretilmiş Görüntü Entegre Edilmiş Paraşüt 

Açma Sistemi 
Üretilmiş Görüntü 
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 
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Gövde ayrılmasını sağlayan sistem, tepe
noktasında sürükleme ve görev yükü
paraşütlerinin açılmasını sağlar.

Sürükleme Paraşütü 
Sürükleme Paraşütü Entegre 

Edilmiş Fotoğrafı

Sürükleme Paraşütü Bölümü 3 
Boyutlu Görünümü (CAD)
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 

95 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Gövde ayrılmasını sağlayan sistem, tepe 
noktasında sürükleme ve görev yükü 
paraşütlerinin açılmasını sağlar.

Görev Yükü Paraşütü 
Görev Yükü Paraşütü Entegre 

Edilmiş Fotoğrafı

Görev Yükü Paraşütü Bölümü 
3 Boyutlu Görünümü (CAD)
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 

105 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Burun konisi ayrılmasını sağlayan sistem, 600 
metre irtifada ana paraşütün açılmasını sağlar.

Ana Paraşüt

Ana Paraşüt Entegre Edilmiş 
Fotoğrafı

Ana Paraşüt Bölümü 
3 Boyutlu Görünümü (CAD)
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Paraşüt Açma Sistemi Testi 
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TEST ADI 
TEST 

TARİHİ 
TEST AMACI TEST DÜZENEĞİ TEST SONUCU 

GÖVDE 
AYRILMA 

TESTİ 

03.07
2022

Paraşüt açma sisteminin uçuş 
sırasında sorunsuz 

çalışacağını test etmek 
amacıyla yapılmıştır.

Roket montajı yapıldıktan sonra 
barut haznesine barut eklenip 

tetiklenmesi ve ayrılması 
sağlanacaktır.

Test sonucunda gövdeler arası 
ayrılma işlemi gerçekleşmiştir. 

Sistem uçuş sırasında 
kullanılmaya uygundur.

BURUN 
AYRILMA 

TESTİ 

03.07
2022

Paraşüt açma sisteminin uçuş 
sırasında sorunsuz 

çalışacağını test etmek 
amacıyla yapılmıştır.

Roket montajı yapıldıktan sonra 
barut haznesine barut eklenip 

tetiklenmesi ve ayrılması 
sağlanmıştır.

Test sonucunda burun konisi 
roketten ayrılarak ana paraşütü 
serbest bırakmıştır. Sistem uçuş 

sırasında kullanılmaya uygundur.
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Paraşüt Testleri 

125 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

Paraşüt kumaşı olarak KTR’ye bağlı
kalınarak ripstop nylon kumaş
kullanılmıştır. Ana paraşüt için kırmızı,
faydalı yük paraşütü için turuncu ve
sürükleme paraşütü için siyah renkte
kumaşlar tercih edilmiştir. Paraşüt dikiş
yöntemi olarak maruz kalacağı yüke
dayanımının yüksek olması adına
Fransız dikiş kullanılmıştır. Her
paraşütün tahliye deliğinin çevresine
kordon geçirilerek sağlamlaştırılmıştır.
Paraşüt iplerinin bağlanması için
dilimlerin birleşim noktalarına denk
gelecek şekilde uç kısımlarına da
kordonlar eklenmiştir.

Kurtarma sisteminde kullanılacak olan
mapa, karabina ve fırdöndülerin her biri
KTR’ye uygun olarak döküm çelik M8
malzemeler kullanılmıştır. Karabinalar
paraşüt iplerini ve şok kordonunu
birleştirmek için kullanılacaktır. Fırdöndüler
paraşütte oluşabilecek kendi eksenindeki
dönmenin gövde parçalarına etkisini
engellemesi amacıyla kullanılmıştır.
Mapalar gövde ve burun konisi ile şok
kordonunun bağlantısını sağlayacaktır.
Paraşüt ipi olarak 2mm Auxiliary yardımcı
ip kullanılmıştır. İplerin uzunlukları paraşüt
çaplarının 1.15 katı olacak şekilde
bağlanmıştır. Şok kordonu olarak ana
paraşüt için 20mm kevlar yanmaz şok
kordonu, sürükleme paraşütü için 25 mm
tüp perlon şok kordonu kullanılmıştır.
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Paraşüt Testleri 
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Uygun katlama tekniğiyle yapılan paraşüt
katlama aşamaları yandaki şekildedir. Bu
teknikte bir adet dilim açıkta bırakılarak
açılma anında havanın bahsedilen
açıklıktan kolaylıkla dolması sağlanır
(3.fotoğrafta gösterildiği şekilde.) Ayrıca
teknik sayesinde minimum seviyede hacim
elde edilmiştir.

Ana paraşüt 290cm çapında 13 adet
dilimden, faydalı yük paraşütü 160cm
çapında 8 adet dilimden ve sürükleme
paraşütü 100cm çapında 10 adet
dilimden üretilmiştir. Her paraşütün
tahliye deliğinin çapı paraşüt çapının
1/10 oranında olacak şekilde üretilmiştir.
Her paraşütün açılma süreleri göz
önünde bulundurulup farklı noktalardan
atılarak testler gerçekleştirilmiştir.

1 2 3 4 5
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Görev Yükü Mekanik Görünüm
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Görev Yükü 3 Boyutlu 
Görünümü 

(CAD)

Görev Yükü Üretim 
Sonrası Görünüm 

Görev yükü üretimi 
tamamlanmıştır. 
Şartnameye uygun olarak 
yük, 4 kilogramdan fazladır.
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Aviyonik – 1.Sistem Detay
Devre Elemanları: 

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

ANA UÇUŞ BİLGİSAYARI

Komponent Ürün Adı / Kodu / Türü Kurtarma Algoritmasında
Verileri Kullanılıyor Mu?

Kurtarma Algoritmasında Kullanılan Verilerin İşlevi

İşlemci Atmega2560 Kurtarma algoritmasının yüklendiği, diğer komponentlerden 
gelen verileri toplayan ve işleyen birimdir.

1. Sensör BMP 280 Basınç Sensörü Evet Kurtarma algoritmasında kurtarma sistemini tetiklemek için 
ihtiyaç duyulan irtifa verisini elde etmek için ve Yer İstasyonunda 
görüntülenecek irtifa verisini almak için kullanılır.

2. Sensör MPU6050 İvme Sensörü Evet Kurtarma algoritmasında kurtarma sistemini tetiklemek için 
ihtiyaç duyulan açı verisini elde etmek için ve yer istasyonunda 
görüntülenecek açı verisini almak için kullanılır.

Haberleşme Modülü (Varsa) E32 433T30D 
Haberleşme Modülü

Hayır Roketten ve görev yükünden alınan verilerin yer istasyonuna 
kurtarma görevinin gerçekleştirilmesi için ulaşmasını sağlar.

GPS Modülü (Varsa) GY-NEO6MV2 GPS
Modülü

Hayır Uçuşun başlangıcından tamamlanmasına kadar uydulara 
bağlanarak roketin ve görev yükünün anlık konum bilgisini ve yer 
istasyonunda görüntülenecek konum bilgisini almak için kullanılır. 



Herkese Açık | Public

Aviyonik – 1.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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ATMEGA
2560

BMP 280

MPU6050

E32 
433T30D

NEO 6M 
GPS

Fünye-Sürükleme

Fünye-Ana

Güç 
Girişi

Buton

L7805CD

LD1117DT33
CTR

7.4V

5V

3.3V

AVİYONİK 1. SİSTEM ŞEMASI 

Aviyonik 1. Sistem

Aviyonik Yedek 
İletişim Sistemi

Ticari Yedek Sistem 
(EasyMini 09201)

Anten

ÜRETİLMİŞ AVİYONİK SİSTEM



Herkese Açık | Public

Aviyonik – 1.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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ÜRETİLMİŞ DEVRE GÖRÜNTÜSÜ

DEVRE KARTININ ÖNÜ (TOP) DEVRE KARTININ ARKASI (BOTTOM)

ÖN (TOP)

ARKA 
(BOTTOM)
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Aviyonik – 2.Sistem Detay

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

TİCARİ YEDEK UÇUŞ BİLGİSAYARI

Komponent Ürün Adı / Kodu / 
Türü

Kurtarma Algoritmasında Verileri
Kullanılıyor Mu?

Kurtarma Algoritmasında Kullanılan Verilerin İşlevi

Ticari Uçuş Bilgisayarı EasyMini 09201 Evet Yedek sistemde ticari uçuş bilgisayarı olan EasyMini 09201 kullanılacaktır. 
İçerisinde GPS ve haberleşme modülü bulunmadığından yedek sistem 
üzerinde hem ticari sistem hem de haberleşme sistemi bulunacaktır. 

YEDEK HABERLEŞME BİLGİSAYARI

Komponent Ürün Adı / Kodu / 
Türü

Kurtarma 
Algoritmasında Verileri 
Kullanılıyor Mu?

Kurtarma Algoritmasında Kullanılan Verilerin İşlevi

İşlemci Atmega328P Kurtarma Algoritmasının yüklendiği, diğer komponentlerden gelen verileri toplayan ve 
işleyen birimdir.

1. Sensör BMP 280 Basınç
Sensörü

Hayır Kurtarma algoritmasında kurtarma sistemini tetiklemek için ihtiyaç duyulan irtifa verisini 
elde etmek için ve Yer İstasyonunda görüntülenecek irtifa verisini almak için kullanılır.

Haberleşme
Modülü

E32 433T30D 
Haberleşme Modülü

Hayır Roketten ve Görev yükü’nden algoritma kullanarak aldığımız verilerin yer istasyonuna 
kesintisiz ulaşmasını sağlar.

GPS Modülü GY-NEO6MV2 GPS Hayır Uçuşun başlangıcından tamamlanmasına kadar uydulara bağlanarak Roketin ve Görev 
Yükünün anlık konum bilgisini ve Yer İstasyonunda görüntülenecek konum bilgisini almak 
için kullanılır. 
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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ATMEGA
328P-U

BMP 280

E32 
433T30D

NEO 6M 
GPS

Fünye-Sürükleme

Fünye-Ana

Güç 
Girişi

Buton

L7805CD

LD1117DT33
CTR

7.4V

5V

3.3V

AVİYONİK 2. SİSTEM ŞEMASI 

Aviyonik 1. Sistem

Aviyonik Yedek 
İletişim Sistemi

Ticari Yedek 
Sistem 
(EasyMini
09201)

ÜRETİLMİŞ AVİYONİK SİSTEM

EasyMini
09201

USB

Anten
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 
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ÜRETİLMİŞ YEDEK HABERLEŞME DEVRE KARTI GÖRÜNTÜSÜ

ÖN (TOP)

ARKA 
(BOTTOM)

TİCARİ UÇUŞ BİLGİSAYAR KARTI
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ALGORİTMA ve SİSTEM TESTLERİ

Test Yapıldığı Yer Test Yöntemi Test Düzeneği Testten Elde Edilen Veriler ve Yorumu

Bütünleşik 
Algoritma 

testi

Erciyes Üni.
Havacılık ve 

Uzay 
Bilimleri 
Fakültesi

Fonksiyonellik testi 
tamamlanmış Ana uçuş 
bilgisayarı vakum odası 
içine konacak, irtifa 
simülasyonu 
oluşturulacak, hava 
vakumlanarak irtifa ve 
açı benzetimi 
oluşturulacaktır.

Ana uçuş bilgisayarı Atmega2560 
işlemcisine, basınç sensörü ve IMU 
sensörüne sahiptir. Bilgisayar vakum 
odası yerleştirilmiştir. (Bilgisayar roket 
içerisinde uçuşta dikey duracak tepe 
noktasında yatay duracaktır. Bilgisayar 
yatay durduğu vakitte açı 20 derece 
altında olduğu için ve vakum odası 
hareket ettirilemediğinden kart yatay 
konmuştur.)

Basınç sensöründen ve IMU’dan elde edilen irtifa ve açı verileri 
algoritmada kullanılacak olan tetikleme kriterleridir. Testteki irtifa 
kriterleri, güvenli irtifa kriteri 600m sonrasında aktifleşecek, 
sürükleme paraşütü irtifa azaldığı noktada ve Y-ekseni açısı 20 
derece altına indiğinde aktifleşecek ve 700m altına inildiğinde ise 
ana paraşüt aktifleşecek şekilde değiştirilerek gerçekleştirilmiş olup 
testten başarıyla geçmiştir. Ayrıca kart üzerinde bulunan bütün 
komponentler kullanıldığı ve başarılı olunduğundan fonksiyonellik 
testini de destekler niteliktedir.

İLETİŞİM TESTLERİ

Test Yapıldığı 
Yer

Test Yöntemi Test Düzeneği Testten Elde Edilen Veriler ve Yorumu

Haberleşme 
ve Konum 

Testi

Kayseri-
Erkilet

Alıcı yüksek bir konumda 
bulunacak ve verici hareket 
halinde alıcıya veri gönderimi 
yaparak test 
gerçekleştirilecektir.

Alıcı Bilgisayar, dizgisi tamamlanmış kart üzerine 
yerleştirilmiş bir adet RF modülü ile gerçekleştirilecektir. 
Verici ise üzerinde bir adet RF modülü ve bir adet GPS 
bulunan, üretimi tamamlanmış Görev Yükü & Yedek 
Haberleşme bilgisayarı olacaktır.

Test sonucunda yaklaşık 6.5 km 
mesafeden konum verisi elde edilmiştir. RF 
modülünün mesafesi ve GPS modülünün 
başarıyla çalıştığı ve öngörülen menzil için 
yeterliliği kanıtlanmıştır.

Aviyonik Testler 
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Aviyonik Testler 
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FONKSİYONELLİK TESTLERİ

Test Yapıldığı 
Yer

Test Yöntemi Test Düzeneği Testten Elde Edilen Veriler ve Yorumu

Özgün Ana 
Uçuş Bilgisayarı

Kart 
Fonksiyonellik 

Testi

Erciyes 
Üni.

Havacılık 
ve Uzay 
Bilimleri 
Fakültesi

Dizgisi bitmiş kartın komponentleri
yerleştirilecek ve kartın çalışması 
durumunda üzerinde bulunan IMU 
sensöründen (-Z) eksenindeki ivme 
verisi okutulup seri çizicide çizdirilecek. 

Üretimi biten kartın üzerinde tüm 
komponentlerinin dizgisi yapılarak 
IMU sensöründen veri bilgisayara 
aktarılacaktır.

Elde edilen (-Z) eksenindeki ivme verisi yaklaşık 
olarak (-9.8) çıkmaktadır. Negatif değer çıkmasının 
nedeni ivme sensörünün kart üzerinde test sırasında 
ters durmasından kaynaklıdır. 9.8 çıkması ise 
sensörün Z ekseni dünya merkezine dik olacak 
şekilde geldiğinden yerçekimi ivmesini 
göstermektedir. Veriler gayet sağlıklı durumdadır.

Haberleşme ve Konum TestiKart Fonksiyonellik Testi Algoritma Testi
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Hakem Yer İstasyonu Testi 
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Hakem yer istasyonu testi yarışma komitesini paylaştığı «EK-8 ROKET YARIŞMASI HAKEM YER
İSTASYONU BİLGİLENDİRME DOKÜMANI» üzerinde belirtilen test ortamı oluşturulmuş olup iki
ayrı bilgisayar birbirine USB-TTL dönüştürücüler kullanılarak bağlanmıştır. Testin
gerçekleştirildiği atölye bodrum katta olduğundan yer istasyonlarının sıkıntısız birbiriyle
haberleşmesini kanıtlamak için GPS verileri alınamadığından GPS konum ve GPS irtifa verileri
yapay olarak atanmıştır.

İLETİŞİM TESTİ

Test Yapıldığı 
Yer

Test Düzeneği Test Yöntemi Test Sonucu

Yarışm
acı 

Yazılım
ı Testi

ERÜ 
HUBF 
Atölye 
Binası

Birinci bilgisayara 
takımımızın 
yazılımı yüklendi, 
ikincisine test 
arayüzü yüklendi 
ve her birine USB-
TTL dönüştürücü 
takıldı. Takım 
yazılımı verici, test 
arayüzü ise alıcı 
olarak ayarlandı.

Verici bilgisayarın 
test arayüzünde 
gönder tuşuna 
basıldığında alıcı 
bilgisayarın 
ekranında verilerin 
gözlemlenmesi.

Test başarılı. Ek-8’de istenen 
paket yapısına uygun olarak 
veriler gönderildi ve alıcı 
ekranında okundu.

Yarışmacı Yer İstasyon Arayüzü

Hakem Yer İstasyon Arayüzü



Herkese Açık | Public

Burun Konisi Mekanik Görünüm
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Burun Konisi 
3 Boyutlu Görünümü 

(CAD) 

Üretilmiş Burun 
Konisi Görüntüsü  
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Kanatçık Mekanik Görünüm
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Kanatçık 3 Boyutlu Görünümü  
(CAD) 

Kanatçık Üretilmiş Görüntüsü  
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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Üst Gövde 3 Boyutlu 
Görünümü (CAD) 

Aviyonik Kapağı

Üst Gövde Üretilmiş Fotoğrafı



Herkese Açık | Public

Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm
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Alt Gövde 3 Boyutlu 
Görünümü (CAD) 

Altimeter Kapağı Kanatçık Kesiği

Alt Gövde
Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Entegrasyon Gövdesi
3 Boyutlu Görünümü (CAD) 

İç entegrasyon gövdesi alt gövdeye 4 adet M4 cıvata ile sabitlenecektir. Üst gövdeye ise sıkı geçme olarak yerleştirilecektir.
Tepe noktasında ayrılma sırasında üst gövdeden ayrılacaktır. 

Entegrasyon Gövdesi Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Motor Bloğu iki parça halinde üretilmiştir. Üst tarafta bulunan 1 numaralı kısma görev yükü 
ve gövde arası şok kordonu bağlantı mapası sabitlenecektir. Alt tarafta buluna 2 numaralı 
kısım motorun sağladığı itki kuvvetini diğer yapısal parçalara aktarmaktadır. Motor bloğu, alt 
gövdeye 6 adet M4 havşa başlı imbus cıvata ile sabitlenecektir. 

Motor Bloğu 
3 Boyutlu Görünümü 

(CAD) 

1

2

Motor Bloğu 
Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Kurtarma sistemi ara duvarlarından 2 adet bulunmaktadır. Parçalar 6 adet M4 havşa başlı cıvata ile üst gövdeye sabitlenecektir.

Kurtarma Sistemi Ara Duvarı 
3 Boyutlu Görünümü (CAD) 

Kurtarma Sistemi Ara Duvarı Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Kurtarma Sistemi İç Destek Gövdesi 
CAD Görüntüsü

İç destek gövdesi birinci ve ikinci ayrılma sistemlerinde olmak üzere 2 adet bulunmaktadır. Parçalar alüminyum kaynağı ile üst 
gövdede bulunan kurtarma sistemi ara duvarlarına sabitlenecektir.

Kurtarma Sistemi İç Destek Gövdesinin
Üretilmiş Fotoğrafları
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Burun ara duvarı burun konisi içerisine özel epoksi reçine ile yapıştırılarak sabitlenecektir. Yapıştırma işlemi sonrasında 
epoksi teknik malzeme özelliği kılavuzuna uygun olarak fırınlanarak dayanım artırılacaktır.

Burun Ara Duvarı 3 Boyutlu 
Görünümü (CAD) Burun Ara Duvarı Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Motor merkezleme halkaları motoru merkezlemek için kullanılacaktır. 2 Adet bulunan motor merkezleme halkalarının her 
biri gövdeye 6 adet M4 havşa başlı imbus cıvata ile sabitlenecektir.

Motor Merkezleme Halkası
3 Boyutlu Görünümü (CAD) 

Motor Merkezleme Halkası Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Kanatçık merkezleme halkaları kanatçıkları gövde içinde sabit tutmayı sağlamaktadır. Üzerinde bulunan kesiklere oturan kanatçık 
sabitlenmiş olmaktadır. Ayrıca iç tarafında bulunan motoru merkezleme görevi de bulunmaktadır. Sistem üzerinde buluna  2 adet
kanatçık merkezleme halkasının her biri 4 adet M4 havşa başlı imbus cıvata ile gövdeye sabitlenecektir. 

Kanatçık Merkezleme Halkası 
3 Boyutlu Görünümü (CAD) 

Kanatçık Merkezleme Halkası Üretilmiş Fotoğrafları
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Motor Kapağı Merkezleme Halkası 
3 Boyutlu Görünümü 

(CAD) 

Motor Kapağı Merkezleme Halkasının 
Üretilmiş Fotoğrafı
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 
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Motor Kapağı
3 Boyutlu Görünümü 

(CAD) 

Motor Kapağı
Üretilmiş Fotoğrafı
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Motor Bölümü Mekanik Görünüm & Detay 
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Motor Kapağı
Motor Bloğu 1 2

Merkezleme Halkaları

3 4 5

Tamamlanmış Motor Montajının
Kesitli CAD Görüntüsü
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Motor Bölümü Mekanik Görünüm & Detay 
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Atış alanında yarışma komitesi tarafından temin edilecek olan motor, sabitlenmiş olan
merkezleme halkalarından ve kanat sabitleyicisi içinden geçerek sondaki motor bloğuna
temas edecektir. Toplam 5 adet merkezleme halkası bulunmaktadır. Merkezleme
halkalarında oluşabilecek merkez kayması durumunda motorun ileri kapatma (forward
closure) parçasının tam oturmama ihtimali vardır. Bu yüzden motorun ön kısımdan cıvata
atılmayacaktır. Bunun yerine bu parçanın oturması için uygun tolerans değerine sahip
motor bloğu kullanılacaktır. Böylelikle kolay ve hızlı montaj yapılacaktır. Motor bloğu, üst
ve alt parçasına altışar adet olmak üzere toplamda 12 adet M4 havşa başlı imbus cıvata
ile sabitlenecektir. Önceki yansıda CAD görüntüsünde gösterilen 1 ve 2 numaralı motor
merkezleme halkaları 6 adet, 3 ve 4 numaralı kanatçık merkezleme halkaları 4 adet M4
havşa başlı imbus cıvata ile gövdeye sabitlenecektir. Roket motorunu alt gövdede güvenli
tutmak için motor kapağı kullanılacaktır. Motor kapağı, en arkada bulunan merkezleme
halkasına 4 adet M6 cıvata kullanılarak sabitlenecektir. Motor kapağını tutan
merkezleme halkası 4 adet M4 havşa başlı imbus cıvata ile sabitlenecekti. Motor ile
motor kapağı arasında boşluk kalması durumunda araya ince bir plaka yerleştirilecektir.
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Yapısal Testler 

395 Temmuz 2022 Salı

TEST ADI TEST TARİHİ TEST AMACI TEST DÜZENEĞİ TEST SONUCU 

Kanatçık 
Eğilme Testi

01.07.2022
Kanatçığın sıkışmasını, düzleşmesini veya ezilmesini 
test etmek için yapılan testlerdir.

Üretilmiş kanatçığın eğilme testi press makinesi ile 
gerçekleştirilmiştir. 

Test sonucunda kanatçık üzerinde görülen 
eğilme miktarının kabul edilebilir olduğu 
gözlemlenmiştir.

Gövde 
Çekme/ 

Basma Testi
25.06.2022

Gövdenin sıkışmasını, düzleşmesini veya ezilmesini test 
etmek için yapılan testlerdir.

Üretilmiş gövdeden alınan numunenin basma testi 
press makinesi ile gerçekleştirilmiştir.

Gövde numuneleri üzerine uygulanan 
çekme ve basma kuvvetleri doğrultusunda 
gövdenin dayanımının yeterli olduğu 
gözlemlenmiştir.

Karbon 
Fiber Plaka 
Basma Testi 

01.07.2022
Karbon fiberden yapılan burun ara duvarının ve 
basınçlandırma plakasının dayanıklılığını test etmek 
amacıyla yapılmıştır.

Basınçlandırma plakasından alınan numunenin basma 
testi press makinesi ile  yapılmıştır.

Ara duvar ve basınçlandırma plakası olarak 
kullanılacak parçanın dayanımı yeterlidir.

Kanatçık 
Düşme Testi

02.07.2022 Roket kanatçığının olası bir düşmeye karşı dayanıklılığını 
test etmek amacıyla yapılmıştır.

Kanatçık birebir aynı olan test numunesi yüksekten ilk 
hızsız bırakılarak uğrayacağı deformasyonlar tespit 
edilmiştir.

Test sonucunda yapılan görsel muayenede 
herhangi bir hasarlanma 
gözlemlenmemiştir.

Paraşüt İpi 
Çekme Testi

28.06.2022 Paraşüt ipinin çekme yükünde ne kadar kuvvete 
dayanabildiğini test etmek amacıyla yapılmıştır.

Paraşüt ipi makine ile çekilmiş, uygulanan kuvvet 
analiz edilmiştir. Maruz kalacağı kuvvet 2.5 emniyet 
katsayısı ile numune üzerine uygulanmıştır.

Belirtilen yük değerinde numunede 
herhangi bir kopma ya hasarlanma 
görülmemiştir.

Şok Kordonu 
Çekme Testi

28.06.2022 Şok kordonunun çekme yükünde ne kadar kuvvete 
dayanabildiğini test etmek amacıyla yapılmıştır.

Şok kordonu makine ile çekilmiş, uygulanan kuvvet 
analiz edilmiştir. Maruz kalacağı kuvvet 2.5 emniyet 
katsayısı ile numune üzerine uygulanmıştır.

Şok kordonlarının üzerine etki edecek yükün 
üzerinde uygulanan yük altında kopmadığı 
gözlemlenmiştir.

Düğüm Testi
02.07.2022 Paraşüt ipi bağlantıları için kullanılan düğümün çözülme 

durumun ve dayanımının incelenmesi için yapılmıştır.
Düğümlerin sağlamlığı el ve göz ile test edildi. Düğümler yeterince dayanıklı olup 

kullanılmaya uygundur.

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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Roket Genel Montajı ve Atışa Hazırlık
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• Roketin Genel Montajı: Roketin genel montajı, KTR raporunda belirtilen adımlara uygun sıralamayla yapılmıştır. Tüm
işlemler sonunda montajlama başarıyla tamamlanmıştır.

• Atışa Hazırlık: Roketin aviyonik sistemleri, atış öncesi hazırlığı bu kısımda prova edilmiştir. Bu aşama sonunda
aviyonik butonları ve faydalı yük butonları denenmiştir. Prototip altimetre , yerine başarıyla yerleştirilmiştir.

• Motorun Rokete Montajı: Tüm işlemler sonunda roketin motoruyla aynı boyuttaki prototip yerine yerleştirip motor
kapağı ile kapatılmıştır.

• Altimetre montajı: Roket rampadayken aviyonik sistemler aktifleştirildikten sonra aviyonik sistemler ve görev yükü
aktifleştirilecektir.

VİDEO LİNKİ: https://youtu.be/v83XIb3k_Zw

https://youtu.be/v83XIb3k_Zw
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Yarışma Alanı Planlaması
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İş Planı

Takım Üyesi Rolü Montaj Günü Görevi Atış Günü Görevi

Enes ŞAFAK Takım Kaptanı Kurtarma sisteminin montajının yapılması ve 
gövde içine yerleştirilmesi.

Roketin rampaya taşınması ve 
altimeter montajının yapılması. 

Musa Enes ÖNAL Aviyonik Sorumlusu Aviyonik sistem montajının yapılması ve gövde 
içine yerleştirilmesi. Kurtarma sistemi elektriksel 
bağlantı yapılması.

Roketin rampaya yerleştirilmesi ve 
aviyonik sistemlerin aktifleştirilmesi. 

Fatih KANATSIZ Yapısal / Montaj Görev yükünün montajının ve sabitlemesinin 
yapılması ve yerleştirilmesi, entegrasyon 
gövdesinin montajlanması.

Roketin rampaya yerleştirilmesi.

Merve UZUN Yer İstasyonu Yer istasyonun kontrolü. Yer istasyonundan veri okuma ve 
hakem yer istasyonuna veri gönderme. 
Kurtarma görevine gidilmesi.

Emre BAŞAR Yazılım / Montaj Aviyonik sistemin montajının yapılması ve 
paraşütlerin katlanması bağlantılarının yapılması 
ve gövde içerisine yerleştirilmesi

Alıcı anten ile roketin uçuş sırasında 
takip edilmesi, kurtarma görevine 
gidilmesi.

Ufuk TANIR Yapısal / Montaj Kanatçıkların ve motor montaj sisteminin 
yerleştirilmesi

Alıcı anten ile roketin uçuş sırasında 
takip edilmesi, kurtarma görevine 
gidilmesi.
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Yarışma Alanı Planlaması
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Oluşabilecek Risk Çözüm Yöntemi

Gövde ve burun konisinin yüzey 
pürüzlülüğü

Kurban Bayramı tatili sonrasında tüm alt sistem üretimi bitmiş roket sökülecektir. Gövde ve burun konisine boya, vernik 
uygulanarak zımparalanacaktır. Atışa kadar olan sürede belirtilen işlemin kesin olarak yetişebilmesi için öncesinde proses 
için gerekli malzeme ve insan gücü planlaması yapılmıştır.

Motor bloğu ve motor kapağının 
arasındaki mesafenin motordan fazla 
olması

Mesafenin fazla olması durumunda motor tam olarak üst ve alt taraftan sabitlenemeyecektir. Bu riskin önüne geçmek 
amacıyla alüminyum plakadan lazer kesim yöntemiyle motor kapağının içine oturacak şekilde parçalar üretilmiştir. Montaj 
alanında böyle bir sorunla karşılaşılması halinde bu parçalar kullanılarak çözüm bulunacaktır.

Montaj alanında kanatçıkların 
hasarlanması

Kanatçıklar yedekli bir şekilde üretilmiştir. Sistem tasarımına uygun olarak hasarlı kanatçık kısa süre içinde sökülerek yedek 
kanatçık ile değiştirilebilecektir.

Burun konisinin ve entegrasyon 
gövdesinin sıkı geçme toleransının 
yeterli olmaması

Parçaların gevşek kalması durumunda istemsiz bir şekilde ayrılmasını engellemek amacıyla 3d yazıcı ile üretilmiş plastik 
kayma cıvataları kullanılarak bu riskin önüne geçilecektir.

Roketi taşırken burun konisi veya 
gövdenin çizilmesi.

Tedarik edilmiş çelik macun ile çizik ve çatlaklar kapatılacaktır.

Roket paraşütlerinin gövdeye montajı 
ya da taşınması sırasında paraşüt 
dikişlerinin açılması.

Paraşüt dilimlerinin birleştiği yerin açılması durumunda yanımızda getireceğimiz dikiş takımı ile tamiri yapılacaktır.

Paraşüt iplerinde meydana 
gelebilecek hasarlanmalar

Tedarik edilmiş ek paraşüt ipi yarış alanına getirilecek ve hasarlı ip ile değiştirilecektir.
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Yarışma Alanı Planlaması
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Oluşabilecek Risk Çözüm Yöntemi

Görev yükünün roket içerisinde 
dönmesi sonucu butonun rampada 
gövdedeki deliğe denk gelmemesi ve 
bilgisayarın aktifleştirilememesi

Görev yükü montajı sırasında buton gövdedeki deliğe denk gelecek şekilde yerleştirildikten sonra rampada bilgisayarı 
aktifleştirme sırasında çıkarılacak geçici bir sabitleme parçasının yerleştirilmesi. Kullanılacak sistemde sabitleme parçası 
çıkarıldıktan sonra bilgisayar aktifleştirilecek, sonrasında gövde üzerindeki delik kapatılarak sistem atışa hazır hale 
getirilecektir. Sistemin tak çıkar olması tepe noktasında görev yükünün ayrılırken herhangi bir bağlantıya takılmasının da 
önüne geçecektir.

Aviyonik kartlar üzerinde bulunan 
sensörlerin herhangi birisinin 
bozulması

Yedek sensör, bozulan sensör ile değiştirilecek ve yarış alanında kart üzerine entegre edilecektir.

Montaj sırasında cıvata başının 
yapısının bozulması, cıvataların yük 
etkisinden kopması veya kırılması 

Cıvataların yedekleriyle değiştirilmesi 

Li-Po pillerin ısınarak şişme ve 
patlaması.

Gün boyunca Safe-Bag içerisinde muhafaza ve güneş olmayan bir yerde bulundurulması ve yedek pil kullanımı.


