TEKNOFEST 2022
ROKET YARISMASI
Orta Irtifa Kategorisi

Atisa Hazirhk Raporu (AHR)
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TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR)
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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)

3343 m

292m/s
91.7m/s"2
36m/s

221

198

1.72

3116 m

277m/s
90.8m/s"2
32m/s

212

190

1.68

5.13
0.98
11.11

4.07

4.04

23.25
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Roket Alt Sistemleri

Mekanik Gorunumleri ve Detaylan
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M4 Vida Disi

Hakem Sicak Gaz Ureteci
Baglanacak Parasiit Acma
Sistemi

Temsili(Testler icin Uretilmis)
Sicak Gaz Ureteci ve M8
Mapa Baglanmis Parasit

A¢ma Sistemi

Entegre Edilmis Parasiit Agma Sistemi Uretilmis Goriintii

5 Temmuz 2022 Sali

TEKNOFEST 2022 ROKET YARISMASI ATISA HAZIRLIK RAPORU (AHR) 5



PARASUT BOLUMLERIi CAD
GORUNUMU

Birincil Parasiit
‘—

Gorev Yiku Paraglitu

1
— ]

ikincil Parasiit
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Test video linki KYS sistemine eklenmistir.
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BIRINCIL VE iKINCIL PARASUT GOREV YUKU PARASUTU

Parasut testleri Nevsehir ilinin Kapadokya ilcesinde, parasutlerin ugus
glnu tasiyacagi kitleler ile birlikte Sicak Hava Balonu’ndan 850 metre
ylikseklikten birakilmasi ile yapilmistir.

Test sonucunda parasitlerde herhangi bir deformasyon gorilmemistir.
Bu kapsamda parasutlerin sok etkisine dayanimi ve agilma stresi yeterli
bulunmustur.

(Parasut Testleri 28.06.2022 Tarihinde Yapilmistir.)
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Takim

Logosu Gﬁl’eV Yﬁkﬁ Mekanik Gﬁl‘ﬁnﬁm

GOREV YUKU URETiIM SONRASI GORUNTU

GOREV YUKU CAD GORUNUM

(Caner Mastan)
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Aviyonik — 1.Sistem Detay

ARDUINO UNO

Sensorlerden okunan
verilerin islenmesi ve ucus
algoritmasinin c¢alistirilmasi
icin kullanilan ugus
bilgisayari.

GY-91

Basing ve jiroskop verisini tek
kart ile okuyabilen sensor

karti.

NEO 6M-V2

GPS sensoru.

LORA E22-900T22D

10Km veri iletim menziline
sahip 868mHz bandinda
yayin yapan telemetri
modulu.
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= | Aviyonik — 1.Sistem Detay

KURTARMA ELEMANLARI

URUN ) . KURTARMA ALGORITMASINDA KULLANILAN VERI :
KOMPONENT ALGORITMASINDA VERI ; LM2596-ADC Voltaj

ADI/KODU/TURU ISLEVI e
KULLANILIYOR MU? I regllatori ile 9V cikis
|

, veren glc kaynagi

| voltaji regule edilerek
I 5V seviyesine

: dusurulmektedir. Bu

| islem sonucu Yedek

| I . 0
ANA AViYONIK SISTEM ANA DEVRE ELEMANLARI iSLEVi §  ANAAVIYONIK
4 SISTEM YAN DEVRE
|
|

ARDUINO UNO

Tek modiil Gzerinden basing ve jiroskop verisini okuyabilen

sensor kartindan alinan; Basing verisi ugus bilgisayarinda
GY-91 Basing ve

Jiroskop Sensérii Evet %Ienerek yUI.<s-eink \ferjsine.z dénugtaralir ayni zamanfia - e
jiroskop verisi sensér tizerinden okunarak ugus algoritmasinda : Aviyonik Pf”g'S'aya Il
yukseklik ve jiroskop verileri olarak kullanilir. ; 0lan Arduino Nano’ya
I guc verilmektedir.
NEO 6M-V2 GPS Hayir ) I Ayrica Buzzer
Sensoru | kullanilarak sisteme
I glic geldiginin
LORA E22-900T2D Hayir : | anlasiimas

| saglanmaktadir.
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— 1.Sistem Mekanik
Gorunum
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Aviyonik — 2.Sistem Detay

ARDUINO NANO MPU6050 BMP180

Sensorlerden okunan verilerin Ucus algoritmasindan kullanilan jiroskop Ucus algoritmasindan kullanilan
islenmesi ve ugus algoritmasinin verisinin elde edilmesi icin kullanilan yukseklik verisinin elde edilmesi icin
calistinlmasi icin kullanilan ugus sensor. kullanilan sensor. Sensor ile okunan
bilgisayari. basing verisi ucus bilgisayarinda
islenerek ylkseklik verisine
donustiurilmektedir.
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YEDEK AViYONIK
SISTEM YAN DEVRE

KURTARMA ELEMANLARI

URUN . . KURTARMA ALGORITMASINDA KULLANILAN VERI
KOMPONENT ALGORITMASINDA VERI isLEVI

ADI/KODU/TURU
/ / KULLANILIYOR MU?

LM2596-ADC Voltaj
regilatoru ile 9V cikis
veren guc kaynagi
voltaji reglile edilerek
5V seviyesine
dusurilmektedir. Bu
islem sonucu Yedek
Aviyonik Bilgisayari
olan Arduino Nano’ya
glc verilmektedir.

ARDUINO NANO

BMP180 Basing Sensorii'nden alinan basing verisi ucus
bilgisayari araciligi ile islenerek ytkseklik verisine

Evet donustiridlmektedir. Bu yikseklik verisi ugus algoritmasinda,
roketin rampa konumundan yuksekliginin tayin edilmesinde
kullaniimaktadir.

BMP180 Basing
Sensoru

MPU6050 Jiroskop Sensoriinden okunan roketin a¢ci durumu
Evet ugus algoritmasinda, roketin tepe noktasindaki agisinin
belirlenmesi icin kullaniimaktadir.

MPUG6050 Jiroskop
Sensorii

Duracell 9V Pil - -
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URETiIM iCiIN HAZIRLANMIS DEVRE SEMASI
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Aviyonik Testler

Test video linki KYS sistemine eklenmistir.
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Test video linki KYS sistemine eklenmistir.
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BURUN KONiSi CAD GORUNUM

Astar boyasi yapilmis Burun Konisi Atisa Hazirlik
Raporu sonrasi boyanacaktir.

(Serhat Ozdemir)
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KANATCIK TEKiL CAD GORUNUM

KANATCIK MONTAJLI CAD GORUNUM

(Mertcan Kapucu)
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Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalari
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

UST GOVDE CAD GORUNUM

Gorev Yukii
Erisim Kapagi

Aviyonik Sistem
Erisim Kapagi

URETILMIS UST GOVDE GORUNTUSU

Gorev Yiikii
Erisim Kapagi

Astar boyasli yapilmis
Ust Gévde Atisa
Hazirlik Raporu sonrasi

boyanacaktir.

(Serhat Ozdemir)

Aviyonik
Sistem
Aktivasyonu
icin
Anahtarli

Aviyonik Sistem
Erisim Kapagi , Switch
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Govde Parcalar1 & Govde Montaj Parcalar
(YAPISAL) Mekanik Gorunum

ALT GOVDE CAD GORUNUM URETILMIS ALT GOVDE GORUNTUSU

Astar boyasi yapilmis Alt Govde
Atisa Hazirlik Raporu sonrasi
boyanacaktir.

|
|
|
|
I
|
l
|
I
|
|
|
I
l (Caner Mastan)
l
|
I
|
|
|
I
|
l
|
I
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

MOTOR BLOGU CAD GORUNUM MOTOR BLOGU URETILMiS GORUNTU

(8 Adet M5 civata ile alt govde,
motor Ust kismina montajlanir.)
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

M MOTOR MERKEZLEME HALKALARI URETILMiS GORUNTU

— — F
e’ : W o P N g
. ) 5 L Y { I \ " »

(4’er Adet M5 civata ile alt govdeye
montajlanir.)
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Yapisal — Govde/Govde Ici Yapisal Destekler
(Entegrasyon Govdeleri vb.)

ENTEGRASYON GOVDESI CAD GORUNUM URETILMiS ENTEGRASYON GOVDESI GORUNTUSU

(Entegrasyon Govdesi, Ust Gévdeye M5
vida ile sabitlenir. Alt Gévde ve Ust Gévde
arasinda bir ayrilma gerceklesecektir.)

(Serhat Ozdemir)
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Motor Boliimu Mekanik Goriinim & Detay

URETILMi$S MOTOR BOLUMU DEMONTE GORUNTU

Kanatgik Baglanti Bloklar |

Motor Sabitleme Aparatl pas

Merkezleme Halkalari
Motor Sabitleme Blogu

Butlin motor bolimu pargalarit M5 vida ile alt
govdeye montajlanmaktadir. Bu parcalar Alt
govdenin kanatciklarin montajlanacagi kisimdan
govde icerisine yerlestiriimektedir.
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Motor Boliimu Mekanik Goriinim & Detay

MOTOR BOLUMU CAD GORUNUM
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Kanatcik Blogu Merkezleme Halkalari oto Blo

ilk olarak motor merkezleme halkalari alt gévde icerisine
yerlestirilip 4’er adet M5 vida ile gbvdeye
sabitlenecektir.

Daha sonra kanatcik blogu govdenin alt kismindan
govdeye yerlestirilerek 8 adet M5 vida ile govdeye
sabitlenmektedir.

Son olarak motor Ust blok govdeye yerlestirilerek 8 adet
M5 vida ile govdeye sabitlenecektir.
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Newtora,

8429-M2020-IM-P
Pro75-6G

(Motor Maks. itki: 2.680kN)

Motor Blogu Govde Baglanti Mukavemet Testi

Roket motorunun itkisini govdeye
aktaracak olan Motor Blogu’nun ve bu
blogun gdvdeye baglantisini saglayacak
aparatlarin motor itkisine dayanimi test
edilmistir.

Bu test, motorun maksimum itkisi olan
2.680kN kuvvetin iki kati baski kuvveti
ile yapilmistir. Test sonucunda; govde
parcasi, baglanti vidalari ve motor
blogunda herhangi bir deformasyon
gozlenmemistir.

iIgili test Nevsehir Hacibektas Veli
Universitesi Malzeme ve Metarulji
Laboratuvari’nda Basma Makinesi ile
yapilmistir.

(Test 30.06.2022 Tarihinde Yapilmistir.)

—
Ucus sirasinda roket govdesinin maruz kalacagi en
yiksek basincin gévdenin dikine olacagi analiz
edilerek govde parcasina dik bir sekilde baski
uygulanmistir. Bu test sonucunda gévdeye
maksimum 33.645kN baski uygulanmis ve bu kuvvet
sonucu deformasyon baslamistir. ilgili test Nevsehir
Hacibektas Veli Universitesi Malzeme ve Metarulji

Laboratuvari’nda Basma Makinesi ile yapilmistir.
(Test 30.06.2022 Tarihinde Yapilmistir.)
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Test video linki KYS sistemine eklenmistir.
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Yarisma Alani Planlamasi

lomsogsm  lewed

Serhat Ozdemir Roket Mekanik Montaj ve Motor Montaji-Kurtarma
Mertcan Kapucu Aviyonik Sistem Montaji-Kurtarma

Bugra Arslan Yer istasyonu Montaji

Caner Mastan Yer istasyonu Yazilim Sorumlusu
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