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

TEKNOFEST 2022
ROKET YARIŞMASI
Orta İrtifa Kategorisi

Atışa Hazırlık Raporu (AHR)
Sunuşu

KAPADOKYA ROKET TAKIMI



Herkese Açık | Public

OpenRocket / Roket Tasarımı Genel Görünüm

25 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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Statik Marjin CP / CG Karşılaştırması /son simulasyon

35 Temmuz 2022 Salı

Veri Tasarımdaki Değer Üretim Sonrası Değer Fark (%)

Maksimum İrtifa 3343 m 3116 m 6.79

Maksimum Hız 292m/s 277m/s 5.13

Maksimum İvme 91.7m/s^2 90.8m/s^2 0.98

Rampa Çıkış Hızı 36m/s 32m/s 11.11

CP Lokasyonu
(burundan)

221 212 4.07

CG Lokasyonu
(burundan)

198 190 4.04

Statik Marjin (0.3 
Mach’taki değeri)

1.72 1.68 23.25

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Görünümleri ve Detayları 

45 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 
Takım 

Logosu

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

Barut Haznesi Montajlanmamış 
CAD Görünüm

Testler için Temsili Barut Haznesi 
Montajlanmamış CAD Görünüm

M4 Vida Dişi

Entegre Edilmemiş Paraşüt Açma Sistemi Üretilmiş Görüntü Entegre Edilmiş Paraşüt Açma Sistemi Üretilmiş Görüntü

Hakem Sıcak Gaz Üreteci 
Bağlanacak Paraşüt Açma 

Sistemi

Temsili(Testler İçin Üretilmiş) 
Sıcak Gaz Üreteci ve M8 
Mapa Bağlanmış Paraşüt 

Açma Sistemi
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Kurtarma Sistemi Mekanik Görünüm 

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

PARAŞÜT AYRI GÖRÜNTÜ

Birincil 
Paraşüt

İkincil 
Paraşüt

Görev 
Yükü 

Paraşütü

PARAŞÜT BÖLÜMLERİ GÖRÜNTÜ

Entegre Edilmiş Birincil 
Paraşüt

Entegre Edilmiş İkincil 
Paraşüt

Entegre Edilmiş Görev Yükü 
Paraşütü
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Paraşüt Açma Sistemi Testi 

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

Test video linki KYS sistemine eklenmiştir.
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Paraşüt Testleri 
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BİRİNCİL VE İKİNCİL PARAŞÜT GÖREV YÜKÜ PARAŞÜTÜ

Paraşüt testleri Nevşehir ilinin Kapadokya ilçesinde, paraşütlerin uçuş 
günü taşıyacağı kütleler ile birlikte Sıcak Hava Balonu’ndan 850  metre 

yükseklikten bırakılması ile yapılmıştır.
Test sonucunda paraşütlerde herhangi bir deformasyon görülmemiştir. 
Bu kapsamda paraşütlerin şok etkisine dayanımı ve açılma süresi yeterli 

bulunmuştur.
(Paraşüt Testleri 28.06.2022 Tarihinde Yapılmıştır.)
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Görev Yükü Mekanik Görünüm
Takım 

Logosu

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

GÖREV YÜKÜ CAD GÖRÜNÜM

GÖREV YÜKÜ ÜRETİM SONRASI GÖRÜNTÜ

(Caner Mastan)
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105 Temmuz 2022 Salı

Aviyonik – 1.Sistem Detay

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

ARDUINO UNO GY-91 LORA E22-900T22D NEO 6M-V2

Sensörlerden okunan 
verilerin işlenmesi ve uçuş 
algoritmasının çalıştırılması 
için kullanılan uçuş 
bilgisayarı.

Basınç ve jiroskop verisini tek 
kart ile okuyabilen sensör 
kartı.

GPS sensörü. 10Km veri iletim menziline 
sahip 868mHz bandında 
yayın yapan telemetri 
modülü.



Herkese Açık | Public

Takım 
Logosu

115 Temmuz 2022 Salı

Aviyonik – 1.Sistem Detay

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

KOMPONENT
ÜRÜN 

ADI/KODU/TÜRÜ

 KURTARMA 

ALGORİTMASINDA VERİ 

KULLANILIYOR MU?

KURTARMA ALGORİTMASINDA KULLANILAN VERİ 

İŞLEVİ

İşlemci ARDUINO UNO - -

1. Sensör
GY-91 Basınç ve 

Jiroskop Sensörü
Evet

Tek modül üzerinden basınç ve jiroskop verisini okuyabilen 

sensör kartından alınan; Basınç verisi uçuş bilgisayarında 

işlenerek yükseklik verisine dönüştürülür aynı zamanda 

jiroskop verisi sensör üzerinden okunarak uçuş algoritmasında 

yükseklik ve jiroskop verileri olarak kullanılır.

2. Sensör
NEO 6M-V2 GPS 

Sensörü
Hayır -

TELEMETRİ 

MODÜLÜ
LORA E22-900T2D Hayır -

ANA AVİYONİK SİSTEM ANA DEVRE ELEMANLARI İŞLEVİ
ANA AVİYONİK 

SİSTEM YAN DEVRE 
ELEMANLARI

LM2596-ADC Voltaj 
regülatörü ile 9V çıkış 
veren güç kaynağı 
voltajı regüle edilerek 
5V seviyesine 
düşürülmektedir. Bu 
işlem sonucu Yedek 
Aviyonik Bilgisayarı   
olan Arduino Nano’ya
güç verilmektedir. 
Ayrıca Buzzer
kullanılarak sisteme 
güç geldiğinin 
anlaşılması 
sağlanmaktadır.
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Aviyonik – 1.Sistem Mekanik 
Görünüm 

5 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 12

ÜRETİM İÇİN HAZIRLANMIŞ DEVRE ŞEMASI
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Aviyonik – 2.Sistem Detay

TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR)

ARDUINO NANO MPU6050 BMP180

Sensörlerden okunan verilerin 
işlenmesi ve uçuş algoritmasının 
çalıştırılması için kullanılan uçuş 
bilgisayarı.

Uçuş algoritmasından kullanılan jiroskop 
verisinin elde edilmesi için kullanılan 
sensör.

Uçuş algoritmasından kullanılan 
yükseklik verisinin elde edilmesi için 
kullanılan sensör. Sensör ile okunan 
basınç verisi uçuş bilgisayarında 
işlenerek yükseklik verisine 
dönüştürülmektedir.
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Aviyonik – 2.Sistem Detay

YEDEK AVİYONİK SİSTEM ANA DEVRE ELEMANLARI İŞLEVİ

KOMPONENT
ÜRÜN 

ADI/KODU/TÜRÜ

 KURTARMA 

ALGORİTMASINDA VERİ 

KULLANILIYOR MU?

KURTARMA ALGORİTMASINDA KULLANILAN VERİ 

İŞLEVİ

İşlemci ARDUINO NANO - -

1. Sensör
BMP180 Basınç 

Sensörü
Evet

BMP180 Basınç Sensörü'nden alınan basınç verisi uçuş 

bilgisayarı aracılığı ile işlenerek yükseklik verisine 

dönüştürülmektedir. Bu yükseklik verisi uçuş algoritmasında, 

roketin rampa konumundan yüksekliğinin tayin edilmesinde 

kullanılmaktadır.

2. Sensör
MPU6050 Jiroskop 

Sensörü
Evet

MPU6050 Jiroskop Sensöründen okunan roketin açı durumu 

uçuş algoritmasında, roketin tepe noktasındakı açısının 

belirlenmesi için kullanılmaktadır.

Güç Kaynağı Duracell  9V Pil - -

YEDEK AVİYONİK 
SİSTEM YAN DEVRE 

ELEMANLARI

LM2596-ADC Voltaj 
regülatörü ile 9V çıkış 
veren güç kaynağı 
voltajı regüle edilerek 
5V seviyesine 
düşürülmektedir. Bu 
işlem sonucu Yedek 
Aviyonik Bilgisayarı 
olan Arduino Nano’ya
güç verilmektedir.
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Aviyonik – 2.Sistem Mekanik 
Görünüm 

5 Temmuz 2022 Salı TEKNOFEST 2022 ROKET YARIŞMASI ATIŞA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 15

ARDUINO NANO
BMP180 BAĞLANTISI 

İÇİN DİŞİ HEADER
MPU6050 BAĞLANTISI 

İÇİN DİŞİ HEADER

ÜRETİM İÇİN HAZIRLANMIŞ DEVRE ŞEMASI
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Aviyonik Testler 

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

Test video linki KYS sistemine eklenmiştir.
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Hakem Yer İstasyonu Testi 

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

Test video linki KYS sistemine eklenmiştir.
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Burun Konisi Mekanik Görünüm

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

BURUN KONİSİ CAD GÖRÜNÜM ÜRETİLMİŞ BURUN KONİSİ GÖRÜNTÜSÜ

(Serhat Özdemir)

Astar boyası yapılmış Burun Konisi Atışa Hazırlık 
Raporu sonrası boyanacaktır.
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Kanatçık Mekanik Görünüm

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

KANATÇIK TEKİL CAD GÖRÜNÜM

KANATÇIK MONTAJLI CAD GÖRÜNÜM

ÜRETİLMİŞ KANATCIK GÖRÜNTÜSÜ

(Mertcan Kapucu)
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm

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

Aviyonik Sistem 
Erişim Kapağı

Görev Yükü 
Erişim Kapağı

ÜST GÖVDE CAD GÖRÜNÜM ÜRETİLMİŞ ÜST GÖVDE GÖRÜNTÜSÜ

(Serhat Özdemir)

Görev Yükü 
Erişim Kapağı

Aviyonik Sistem 
Erişim Kapağı

Aviyonik 
Sistem 

Aktivasyonu 
için

Anahtarlı 
Switch

Astar boyası yapılmış 
Üst Gövde Atışa 

Hazırlık Raporu sonrası 
boyanacaktır.
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Gövde Parçaları & Gövde Montaj Parçaları 
(YAPISAL) Mekanik Görünüm

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

ALT GÖVDE CAD GÖRÜNÜM ÜRETİLMİŞ ALT GÖVDE GÖRÜNTÜSÜ

(Caner Mastan)

Astar boyası yapılmış Alt Gövde 
Atışa Hazırlık Raporu sonrası 

boyanacaktır.
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 

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

MOTOR BLOĞU CAD GÖRÜNÜM MOTOR BLOĞU ÜRETİLMİŞ GÖRÜNTÜ

(8 Adet M5 civata ile alt gövde, 
motor üst kısmına montajlanır.)
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Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 

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

MOTOR MERKEZLEME HALKALARI CAD GÖRÜNÜM

(4’er Adet M5 civata ile alt gövdeye 
montajlanır.)

MOTOR MERKEZLEME HALKALARI ÜRETİLMİŞ GÖRÜNTÜ
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ENTEGRASYON GÖVDESİ CAD GÖRÜNÜM ÜRETİLMİŞ ENTEGRASYON GÖVDESİ GÖRÜNTÜSÜ

Yapısal – Gövde/Gövde İçi Yapısal Destekler 
(Entegrasyon Gövdeleri vb.) 

(Entegrasyon Gövdesi, Üst Gövdeye M5 
vida ile sabitlenir. Alt Gövde ve Üst Gövde 

arasında bir ayrılma gerçekleşecektir.)
(Serhat Özdemir)
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Motor Bölümü Mekanik Görünüm & Detay 

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

MOTOR BÖLÜMÜ CAD GÖRÜNÜM

Bütün motor bölümü parçaları M5 vida ile alt 
gövdeye montajlanmaktadır. Bu parçalar Alt 
gövdenin kanatçıkların montajlanacağı kısımdan 
gövde içerisine yerleştirilmektedir.

ÜRETİLMİŞ MOTOR BÖLÜMÜ DEMONTE GÖRÜNTÜ
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Motor Bölümü Mekanik Görünüm & Detay 

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

MOTOR BÖLÜMÜ CAD GÖRÜNÜM

İlk olarak motor merkezleme halkaları alt gövde içerisine 
yerleştirilip 4’er adet M5 vida ile gövdeye 
sabitlenecektir.
Daha sonra kanatçık bloğu gövdenin alt kısmından 
gövdeye yerleştirilerek 8 adet M5 vida ile gövdeye 
sabitlenmektedir.
Son olarak motor üst blok gövdeye yerleştirilerek 8 adet 
M5 vida ile gövdeye sabitlenecektir.

Kanatçık Bloğu Merkezleme Halkaları Motor Üst Blok

ÜRETİLMİŞ MOTOR BÖLÜMÜ MONTAJLI GÖRÜNTÜ

Merkezleme 
Halkaları

Motor Üst Blok
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Yapısal Testler 

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

Motor Bloğu Gövde Bağlantı Mukavemet Testi

(Motor Maks. İtki: 2.680kN)

Roket motorunun itkisini gövdeye 
aktaracak olan Motor Bloğu’nun ve bu 
bloğun gövdeye bağlantısını sağlayacak 
aparatların motor itkisine dayanımı test 
edilmiştir.
Bu test, motorun maksimum itkisi olan 
2.680kN kuvvetin iki katı baskı kuvveti 
ile yapılmıştır. Test sonucunda; gövde 
parçası, bağlantı vidaları ve motor 
bloğunda herhangi bir deformasyon 
gözlenmemiştir.
İlgili test Nevşehir Hacıbektaş Veli 
Üniversitesi Malzeme ve Metarulji
Laboratuvarı’nda Basma Makinesi ile 
yapılmıştır.
(Test 30.06.2022 Tarihinde Yapılmıştır.)

Gövde Mukavemet Testi

Uçuş sırasında roket gövdesinin maruz kalacağı en 
yüksek basıncın gövdenin dikine olacağı analiz 
edilerek gövde parçasına dik bir şekilde baskı 
uygulanmıştır. Bu test sonucunda gövdeye 
maksimum 33.645kN baskı uygulanmış ve bu kuvvet 
sonucu deformasyon başlamıştır. İlgili test Nevşehir 
Hacıbektaş Veli Üniversitesi Malzeme ve Metarulji
Laboratuvarı’nda Basma Makinesi ile yapılmıştır.

(Test 30.06.2022 Tarihinde Yapılmıştır.)
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Roket Genel Montajı ve Atışa Hazırlık
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Test video linki KYS sistemine eklenmiştir.
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Yarışma Alanı Planlaması
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İsim Soyisim Görevi

Serhat Özdemir Roket Mekanik Montaj ve Motor Montajı-Kurtarma

Mertcan Kapucu Aviyonik Sistem Montajı-Kurtarma

Buğra Arslan Yer İstasyonu Montajı

Caner Mastan Yer İstasyonu Yazılım Sorumlusu


