
Aviyonik bölümü, uçufl bilgisayarlar›, kontrol ve
telemetri sistemleri baflta olmak üzere ATA-1 üze-
rindeki tüm elektronik sistemleri kapsayacakt›r.

Arac›n uzaydaki konumunu alg›layacak ve ön-
ceden belirlenen yörünge üzerindeki yolculu¤unu
sa¤layacak ayr›nt›l› ve geliflmifl bir uçufl yönetim
sistemi, aviyonik bölümünü oluflturacakt›r.

Aviyonik bölümü afla¤›da s›ralanan birimleri
içerecektir:

Uçufl Kontrol Yönetimi
Konum Belirleme ve Yörünge Kontrol 
Seyrüsefer Ölçüm Birimi
Seyrüsefer yol gösterme sistemi
Seyrüsefer yönlendirme bilgisayar›
Güç Besleme ve Kontrol Sistemi
Elektrik ve Hidrolik Sürücüler
Veri Kazan›m ve Telemetri
‹letme zinciri
Telemetri vericileri
Antenler
Uçufl kontrol yönetimi 
Arac›n çal›flma kontrolü ve konum kontrol

sistemi, yaz›l›m›n›n çal›flmas› için en üst seviyede
gerçek zamanl› bir iflletim sistemi sa¤layacakt›r.
Uçufl öncesinde, kontrol birimi f›rlatmay› s›ras›y-
la gerçeklefltirecek, uçufl modunda ise yönlendir-
me verisini denetleyecek ve konum kontrol siste-
mi için gerekli komutlar› oluflturacakt›r. ATA-1’e
yerlefltirilecek uçufl bilgisayar›, ciroskop-ivmeöl-
çer gibi pek çok say›da alg›lay›c› ile arayüz sa¤-
layacakt›r. Uçufl bilgisayar›, uzay arac›n›n hare-
ketlerinin bütünsel yönetimini sa¤layacak, za-
manlamay› ayarlayacak, dünyadan gelen komut-
lar› toplay›p iflleyecek ve dünyaya dönen telemet-
ri verisini yap›land›racakt›r. 

Konum belirleme ve yörünge kontrol
Konum belirleme ve yörünge kontrol sistemi;

her eksen için pozisyonu alg›layan ciroskoplar,

h›z ölçen ivmeölçerler, h›z ve pozisyon verisini
yorumlayan kontrol anakart› ve kontrol anakar-
t›ndan gelen komutlara göre hareket eden azot
gaz iticilerden oluflacakt›r.

Konum kontrol için gerekli olan arac›n kesin
pozisyonu, konumu ve h›z›n› içeren veri, ciroskop
taraf›ndan sa¤lanan seyrüsefer referans çerçeve-
sine göre belirlenecektir. Pozisyon, konum ve h›z
parameterlerin ölçümü için seyrüsefer ölçüm bi-
rimi kullan›lacakt›r. 

Seyrüsefer ölçüm birimi
‹vme ve konumu ölçmek için araç üstünde

kullan›lan ayg›tlar toplam›na seyrüsefer ölçüm bi-
rimi denmektedir. Seyrüsefer ölçüm birimi, araca
“çak›lma” yöntemi ile monte edilecektir. Bu yön-
tem ile ölçüm birimi yerine sabitlenmektedir. 

Birim, arac›n üç ana ekseni üzerindeki aç›sal
oran› ve her üç eksendeki yatay ivmelenmeyi öl-
çecek kapasitede olacak, gerekli ifllemleme elekt-
ronikleri ve devreleriyle donat›lacakt›r. Birimin
ç›kt›lar›, tek bir seri say›sal veri tafl›y›c› üzerin-
den sa¤lanacakt›r. 

Genifl bir girdi-aç› aral›¤›na sahip bir ciroskop
gövde hareketini alg›layacak, ciroskobun üstün-
deki ivmeölçer ç›kt›s› arac›n h›z›n› hesaplamak
için kullan›lacak, yüksek h›za sahip bir bilgisayar
koordinatlar› çevirecek, sonuç olarak konum ve
hedefe olan uçufl yönü tahmin edilecektir.

Seyrüsefer referans
Seyrüsefer referans birimleri, karfl›l›kl› olarak

birbirine dik 3 eksenin aç›sal hareketlerini ölç-
mek için kullan›lacakt›r. Gövde üstünde 3 adet
seyrüsefer referans birimi bulunacak, bunlardan
bir tanesi, yanl›zca herhangi bir donat›m baflar›-
s›zl›¤› durumunda faaliyete geçmek üzere, yedek
birim olarak kullan›lacakt›r.

Birimin kalbi, hareketli parças› bulunmayan,
yar›küresel yank› ciroskopudur. Dünya’n›n yerçe-

kim yönünü alg›layabilmek için kullan›lacak ci-
roskoplar, mekanik, lazer-halka veya yar›küresel
yank› ciroskopu olabilir. Teknolojik özellikleri,
boyutu ve a¤›rl›¤› göz önüne al›nd›¤›nda ATA-1
sistemi için yar›küresel yank› ciroskopu tercih
edilmifltir. Ciroskop içindeki duyarl› ö¤e, kapat›l-
m›fl silika kabu¤udur. Kabuk üstünde dura¤an
bir dalga oluflturulur ve kabuk ekseni çevresinde
döndürülürse, sal›nan elemanlar dalgan›n kabu-
¤a oranla dönmesine yol açan etkiye maruz kal›r-
lar. Yar›küresel yank› ciroskoplar›, kapat›lm›fl-si-
lika kabu¤u içindeki dalgan›n hareketini ve dö-
nüfl aç›s›n› alg›larlar. Dönüfl aç›s› ciroskop ekse-
nindeki aç›sal hareketin tam olarak ölçülmesini
sa¤lamaktad›r.

Seyrüsefer referans birimi, içerdi¤i araçlar›n
durumlar›n›n belirlenmesi için, güç besleme vol-
taj›, ak›m ve benzeri de¤iflkenlerdeki önemli de-
¤iflim belirtilerini içeren elektrik ç›kt› sinyallarini
yer kontrol birimlerine gönderecektir.

Birimler, görev süresine göre gerekli perfor-
mans yetilerine sahip olacak, test aflamas› ve
uçufl s›ras› için, simulasyon programlar›nda belir-
lenen gerekli süre boyunca çal›fl›r durumda kala-
caklard›r.

Valf sürücü elektronik birimi: Seçilen itki mo-
dülünün araçlar› ile konum kontrol sistemi ara-
s›ndaki arayüzü sa¤layacakt›r. Birim, itki modü-
lünün ana motoru, iticiler ve belirli valfler için
gerekli sürücüler d›fl›nda, bir de kontrol birimi
içerecektir. Birim, tüm seviyelerde, iticilere ve
ana motora durum ç›kt›lar› sa¤layacakt›r.

‹vmeölçer
Motor yanmas› s›ras›nda oluflan son h›z› ölç-

mek için kullan›lacakt›r. ‹vmeölçer, gerekli h›za
ulafl›ld›¤›n› gösterdi¤inde, konum kontrol sistemi
motor yanmas›n› durduracakt›r. ‹vmeölçerin du-
yarl› ekseni, z-eksenine (burnun gösterdi¤i yön)
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göre hizaya getirilir. Fakat, motor her-
hangi bir yönde manevra edilebilece¤i
için h›z de¤iflikli¤inin yönü her zaman
için z-ekseni boyunca olmak zorunda
de¤ildir. Dolay›s›yla, uçufl bilgisayar›n-
daki h›z algoritmas›, motorun ne za-
man kapat›laca¤›n› belirlerken, yanl›fl
ayarlama göz önüne al›nacakt›r. ‹vme-
ölçer gerekli duyulan yer test süresi ve
uçufl süresince çal›fl›r durumda olacak
flekilde tasarlanacakt›r.

Seyrüsefer 
yönlendirme bilgisayar›
Yol gösterme sistemi, arac›n veri-

len pozisyon, konum ve h›zda istenilen
hedefe gitmesi için gerekli manevrala-
r›n hesaplanmas›ndan sorumlu olacak-
t›r.

Seyrüsefer yönlendirme bilgisayar›,
sistemin kalbi görevini yaparak, yol gösterme al-
goritmalar›n› seyrüsefer ölçüm birimi taraf›ndan
al›nan ham veriye uyarlayacak ve sonuç olarak ç›-
kacak yönlendirme bilgisini uçufl kontrol yöneti-
mi sistemine bildirecektir. Uçufl kontrol yönetim
sistemi, ald›¤› bilgi do¤rultusunda, arac›n isteni-
len yörüngede kalabilmesi için gerekli konum ve
konum h›z komutlar›n› oluflturacakt›r. Yol göster-
me algoritmalar› uçufl kontrol yönetim sistemine,
yaz›l›m›n›n bir parças› olarak dahil edilecektir.
(Örne¤in, dinamik bas›nç yeteri kadar düfltü¤ün-
de, kapal› bir yol gösterme algoritma döngüsü,
rüzgar ve ideal olmayan araç davran›fllar› gibi ra-
hats›zl›klar›n etkilerini azaltmak için kullan›lacak-
t›r.)

Veri kelime biçimi: Seri ara yüz üzerinden
transfer edilen veri, 24 bit kelimeler içinde ola-
cakt›r. Her kelime 8 bitlik bir etiket içerecektir.
Etiket 3 bitlik veri bilgisi, bir bitlik veri çeflit ta-
n›mlamas›, 2 tane kullan›lmayan ve 2 tane de du-
rum bitinden oluflacakt›r. Veri etiketi ve ileti s›ra-
s› örnekte verilmifltir.

Konum kontrol sistemi
Konum kontrol sistemi, yol gösterme sistemi

taraf›ndan belirlenen manevralar› gerçeklefltire-
cektir. ATA-1 roketinin ilk kademesi 3 ana ek-
sende nozul sapt›rma sistemi ile, ikinci kademe-
si ise burun yönü ekseninde elektrikle indükle-
nen hidrolik manevra sistemi ile yönlendirilecek-
tir. ‹kinci kademede burun do¤rultusundaki dön-
me kontrolü, azot iticilerle sa¤lanacakt›r. 

Sistem, seyrüsefer yönlendirme bilgisayar›n-
ca sa¤lanan veri ile konum ve konum h›z komut-
lar› oluflturan uçufl kontrol yönetimi taraf›ndan
yönetilecektir.

Motor tetikleyici manevra kadran› sistemi:
Roket motorunun itme vektörünü de¤ifltirerek
roketin konumunu kontrol eden, önceden prog-
ramlanm›fl bir kontrol sistemi olarak ifllem yapa-
cakt›r.

Motor manevra kadran› tetikleyicileri: ana
motoru yerlefltirmek için kullan›lacakt›r. Her te-
tikleyici afla¤›daki birimlerden oluflacakt›r:

Direk ak›m elektrik f›rça motoru olan gaz do-
lu, uç uca eklenmifl halka kaynakl› birleflim, ya-
tay hareketi sa¤layacak oynar bafll›k birleflim ve,
posizyon bilgisi için yatay de¤iflken diferansiyel
transformatörü .

Motor manevra kadran› elektroni¤i
Motor manevra kadran› tetikleyicileri, konum

kontrol sistemi elektronik anakart›na, 2 adet mo-
tor manevra kadran› elektronik sistemi ile arayüz
sa¤lamaktad›r. Her elektronik sistem, uçufl bilgi-
sayar›ndan gelen pozisyon komutlar›n›, manevra
kadran› tetikleyicileri için do¤rudan tork komut-
lar›na çevirecek 2 adet servo döngüsü içerecek-
tir. Uçufl bilgisayar›, pozisyon komutlar› yay›nla-
maktad›r. ‹ki elektronik sistem, bu komutlar›,
ana motorlar› hareket ettirmek için tetikleyicile-
re güç verecek belirli voltajlara çevirecektir. Ya-
tay de¤iflken diferansiyel transformatör, motor
hareketlerini izleyecek ve voltaj sinyallerini tek-
rar bilgisayara geri gönderecektir.

Tetikleyiciler, simülasyon programlar› sonu-
cunda elde edilen gerekli itici manevra say›s› ve
gerekli tetikleme say›s›n› gerçeklefltirecek perfor-
mansa sahip olacak; yanma süreleri 1 saniye ile
3,5 saat aras› sürecek flekilde ifllem yapabilecek-
lerdir.

Elektrik sistemi
Güç sistemleri, anakarttaki di¤er sistemler ve

içerdikleri ayg›tlar için elektrik üretecektir. Araç
üstünde kullan›lan güç sistemi, görev süresi ve
arac›n çal›flaca¤› yer gibi faktörlere ba¤l› olacak-
t›r. Arac›n elektrik devrelerinin aç›l›p kapanmas›,
ana yol denen merkezi da¤›t›m devresi ile olan
ba¤lant›n›n, komutlarla oluflturulup kesilmesi ile
gerçeklefltirilecektir. 

ATA-1 elektrik sistemine güç,
elektrik tedarik kontrol birimiyle veri-
lecektir. Uçufl öncesi ifllemlerde, birim
gerekli elektrik gücünü araç kablo-
sundan, uçufl s›ras›ndaysa iç güç teda-
rik biriminden sa¤layacakt›r. ‹ç güç
24 ile 32 volt aras› ç›kt› veren bir ba-
tarya taraf›ndan sa¤lanacakt›r. Güç
tedarik kontrol birimi, RS485 veri yo-
lu sayesinde, uçufl yönetimi kontrol
birimince kontrol edilecektir. RS485,
32 al›c›, verici veya bilefleni tek bir
hat üstünde birlefltirilecektir. Maxi-
mum voltaj aral›¤›  –7V ile +12V ara-
s›nda olacakt›r. ‹letiflim için tek bir
kanal olacak, cevap süresi 0.5 saniye-
den az olmak kofluluyla bu kanal üs-
tünde hem veri ve bit hem de bit
senkronizasyonu transfer edilecektir.

Batarya
‹ki ya da daha fazla birleflmifl hücreye sahip,

kimyasal enerjiyi elektrik enerjisine çevirerek
do¤rudan ak›m üreten batarya kullan›lacakt›r.
Ortalama 28 volt olmak üzere, 24 ile 32 volt ara-
s› ç›kt› verecektir. Yeniden flarj edilemeyen lit-
yum hücreler, yüksek enerji yo¤unluklar› yüzün-
den gerekli iç güç kayna¤› olarak tercih edilmek-
tedir.

Komut - veri iflleme ve telemetri
Veri iletifliminde; ATA-1’den yer istasyonu ve-

ya al›c›ya, afla¤› ba¤lant› (downlink) ile iletilen ve
arac›n durum ve performans bilgilerini içeren ve-
riye telemetri, yer istasyonundan ATA-1 üstünde-
ki sisteme yukar› ba¤lant› (uplink) ile gönderilen
gerekli komutlaraysa telekomut denmektedir.

Veri iflleme ve telemetri sistemi, arac›n ve
uçuflun performans ve durumuna iliflkin kontrol
bilgilerinin iletiflimini sa¤layacakt›r. ATA-1in
uçufl performans ve sa¤l›k durumu, yer istasyon-
lar›na afla¤› ba¤lant› ile gönderilecek, yer istas-
yonlar›nda toplanan ve depolanan telemetri ve iz-
leme verisi, kontrol merkezlerine iletilecektir.
Tüm uçufl verisi f›rlatmadan birkaç saat sonra
analiz edilmifl ve belgelendirilmifl olacakt›r. Sis-
tem;

• Veri kazan›m birimleri
• Fonksiyonel kazan›m birimleri, (uçufl bilgi-

sayar›na ATA-1’in kontrolü için gerekli ölçümleri
sa¤layan birimler - alg›lay›c›lar)

• Telemetri ifllemleme birimi (kazan›m birim-
lerinden al›nan verinin toplanmas› ve k›s›mlara
ayr›lmas› /veri iflleme modülü + çift yönlendirici
+ veri biçimlendirici)

• Sinyal düzenleyici
• Telemetri vericilerinden oluflacakt›r. Tele-

metri vericisi 500kHz’l›k bant geniflli¤ine ve en
az 5 W’l›k bir güç ç›k›fl›na sahip olacak ve L ya
da S-band› üzerinden çal›flacakt›r. Faydal› yük ve
uçufl kameralar›ndan gerçek-zamanl› optik veri
alabilmek için, bir video vericisi ayr›ca sisteme
konulabilir. Komut ve veri altyap›s› uçufl bilgisa-
yar› taraf›ndan sa¤lanacakt›r. 

Donan›m, yaz›l›m ve yönetimi 
Donan›m:
a) Merkez ifllemleme modülü:16 bit radyasyo-

na dayan›kl› mikroifllemciye dayanan  ifllemleme bi-
rimi ile ifllemcinin çevresel devrelerini içerecektir.
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‹leti s›ras›
Bit 0 1 2 3 4 5 6 7 Veri
1 1 0 1 1 X X A B X-ekseni ivme
2 1 0 0 1 X X A B Z-ekseni ivme
3 1 1 0 1 X X A B Y-ekseni ivme
4 0 1 1 1 X X A B Y-ekseni oran
5 0 1 0 1 X X A B Z-ekseni oran
6 0 0 1 1 X X A B X-ekseni oran

Baz› portatif izleme sistemleri



b) Haf›za modülü: 64 Kbyte RAM, 8 Kbyte
PROM, RAM hata bulucu ve düzeltici devre ve
RAM yazma koruma devresini içerecektir.

c) Tedarik ve kontrol modülü: Telemetri veri
tedarik devreleri ve açma/kapama komutlar›
oluflturma devrelerini içerecektir.

d) ‹letiflim modülü: Telekomut kabul devrele-
ri ve telemetri video oluflturma devrelerini içere-
cektir.

e) Seri telemetri modülü: Telemetri kod çö-
zümleyicisinden seri telemetriyi alan devreleri
içerecektir.

Yaz›l›m
a) ‹flletim sistemi: Uygulama programlar›n›n

çal›flmas›n› kontrol eden ana yaz›l›m, donan›m ile
uygulama programlar› aras›ndaki arayüzü, ayr›ca
uygulama programlar› aras›ndaki iletiflim ve
senkronizasyonu sa¤layacakt›r.

‹fllem yönetimi: Bir ifllemin, belirlenmifl baflka
bir ifllemi durdurmas›na veya bafllatmas›na izin
verecek flekilde çal›flacakt›r.

‹fllem programlama:Gerekli ifllemler (uygulama
program›) için uygulama kontrolü sa¤layacakt›r.

‹fllem iletiflim ve eflzamanl›l›¤›: ‹ki ifllem ara-
s›nda mesaj de¤iflimine izin verecek flekilde çal›-
flacakt›r.

Zaman yönetimi: Belirli bir zaman dilimi için
ifllem ça¤r›s›n› iptal edecek flekilde çal›flacakt›r.

Ayg›t yönetimi: Modüllerle ilgili donan›m sin-
yallerini denetleyecektir.

Hata denetimi: Hata tan›mlama kesintilerini
verecektir. (RAM hatas› gibi)

b) Uygulama programlar›: ‹htiyaçlar› karfl›laya-
cak görevleri yerine getiren uygulama yaz›l›m›d›r.

Telekomut analiz program›: Yer destek alt
sistemlerinden telekomut çerçevelerini alacak,
bunlar› analiz edecek ve di¤er uygulama prog-
ramlar›na da¤›tacakt›r.

Telemetri biçim oluflturma program›: Çeflitli
veri alanlar›ndan veri alacak, bunlar› yeniden ya-
p›land›racak ve yer destek alt sistemlerine gön-
derecektir.

Telemetri veri tedarik program›: ATA-1 üs-
tündeki alt sistemlerden veri alacak  ve bunlar›
bir sonraki veri nakline dek depolayacakt›r.

Seri telemetri tedarik program›: Seri telemet-
ri verisini telekomut kod çözümleyicisinden ala-
cak ve bunlar› bir sonraki veri nakline dek depo-
layacakt›r.

Açma/kapama komut oluflturma program›:
Di¤er uygulama programlar›ndan komut mesajla-
r›n› alacak ve komutlar› roket üzerindeki gerekli
alt sistemlere gönderecektir.

Zaman ayarl› komut oluflturma program›: Te-
lekomut analiz  program›ndan zaman ayarl›  tele-
komutlar›  alacak, bunlar› depolayacak ve gerek-
li zaman biriminde açma/kapama komut olufltur-
ma program›na gönderecektir.

Bak›m program›: ATA-1 üzerindeki ifllemler-
den olay ve hata raporlar›n› alacak ve bunlar› bir
sonraki veri nakline dek depolayacakt›r.

Tetkik program›: Modüllerin performanslar›n›
teflhis edecek ve sonuçlar› bak›m program›na yol-
layacakt›r.

Uçufl kontrol yönetimi, konum kontrol siste-
mi ve seyrüsefer yönlendirme bilgisayar› için, dü-
flük maliyetleri ve yeterlilikleri göz önüne al›na-
rak 32 bit 80386/486 anagövdeler kullan›lacak-

t›r. Uçufl kontrol yaz›l›m› C veya Unix programla-
ma dillerinde gelifltirilecektir. Tüm sistemler ara-
s›ndaki iletiflim arayüzü için RS485 veriyolu kul-
lan›lacakt›r.

Yap›lan incelemelere göre afla¤›da belirtilen
özelliklere sahip bir bilgisayar, rokete yerlefltiri-
lecek uçufl bilgisayar› olarak kullan›labilecektir.
• Intel i 386EX  ana ifllemci olmak üzere;
• 16-25 MHzlik programlanabilir sistem saati
• 4 Mbyte TMR haf›za 
• 64 Mbyte RAMDISK
• 4 DMA kanal›
• 1 Mbyte programlanabilir adres-aral›¤›
• 64 Kbyte I/O adres-aral›¤›
• 3 adet ba¤›ms›z 16 bitlik programlanabilir za-
manlay›c›  (her biri 5MHz’e kadar saat girdi fre-
kanslar›n› idare edebilecek kapasitede olacakt›r)

• 786 Kbyte EDAC haf›za
• program ve veri depolama için EEPROM

Seri depolama
Bilgisayar haf›zas›n›n bir bölümü, uzay arac›-

n›n faaliyetlerini kontrol etmek amac›yla dünya-
dan gelen komut serileri ve programlar için seri
depolama ifllemi yapacakt›r. Arac›n kontrolünü
uzun bir zaman elde tutabilmek amac› ile yeni
gelen her seri ve program, sürekli olarak kullan›-
lan eski komutlar›n üzerine yaz›lacakt›r.

Araç saati
Araç saati bilgisayar taraf›ndan yürütülecek

ve arac›n ömrü boyunca geçen zaman› ölçecektir.
Gerçek zamanl› komutlar haricinde, araç sistem-
lerinde neredeyse tüm faaliyetler araç saati tara-
f›ndan ayarlanacakt›r. Saat, de¤erini bir art›rarak
her saniye artan basit bir sisteme de sahip olabi-
lir; birden çok tanecikte izleme ve kontrol yapan,
birçok ana ve ikincil alanlardan oluflan karmafl›k
bir yap›da da olabilir.

Araca gönderilen pek çok komut türü, belirli
saat say›s›nda bafllayacak flekilde ayarlanacakt›r.
Telemetride, veri yaratma zaman›n› belirleyen sa-
y›, mühendislik ve bilimsel verilerin anakart üs-
tündeki depolama arac›na m› yoksa direk olarak
dünyaya m› gidece¤ini belirleyecektir. 

Telemetri paketleme ve kodlama
Bilimsel aletlerden ve araç altsistemlerinden

gelen telemetri verisi, bilgisayar taraf›ndan al›na-
cak ve telemetri çerçevesi veya kullan›lan paket
flemas›na uygun olarak paketlere ayr›lacakt›r.
E¤er araç veriyi gerçek zamanl› olarak indiriyor-
sa, paket veya çerçeve, arac›n vericisine gönderi-
lecek, indirilemiyorsa, veri nakli mümkün olana
dek depolama arac›na yaz›lacakt›r.

Mühendislik verisi, flalter pozisyonlar›ndan,
voltaj, ›s› ve bas›nça kadar çok farkl› ölçümler-
den olufltu¤u için, binlerce ölçüm toplanacak ve
telemetri ak›m›na konulacakt›r.

Bilimsel veriler ve mühendislik verilerinin de-
polanmas› ve nakledilmesinden önce, bilgisayar
üstünde baz› veri iflleme devreleri gerçeklefltirile-
bilir. Bilgisayar, nakledilecek bit say›s›n› azalt-

mak için veri s›k›flt›rma yöntemleri uygulayabilir
ve veri kayb›n› önlemek amac›yla bir veya birden
fazla kodlama flemas› uygulayabilir.

Hata düzeltme ve koruma
Uçufl sistemi, belirli düzeyde kendi kendini

kontrol etme yetene¤ine sahip olacakt›r. Yer des-
tek tak›mlar›, arac› ne kadar izlese ve kontrol et-
se de, ›fl›k zaman› fiziksel olarak araçtaki anor-
maliklere an›nda müdahaleyi her zaman mümkün
k›lmaz. Hata düzeltme algoritmalar›, arac›n bir-
den fazla altsisteminde çal›flacak ve oluflabilecek
herhangi bir aksili¤in etkisini azaltmada ya da
iletiflimdeki bir bozuklu¤u düzeltmede rol oyna-
yacakt›r. 

Koruma, sistemi kapatmak veya d›fl etkenler-
den gelen zarar› önlemek amac›yla bileflenlerin
yeniden yap›land›r›lmas›n› içerecektir. 

Elektronik ve hidrolik sürücüler
Sürücüler, elektrik ve hidrolik sistemlerle

kontrol komutlar› oluflturan bilgisayar sistemleri
aras›nda arayüzleri sa¤layacaklard›r.

Radar radyo vericileri
Kesin bir saha güvenli¤inin yan›s›ra arac›n ve

faydal› yük modülünün izlenmesini sa¤lanmak
için saha radarlar›na yard›mc› olacak iki adet C-
band› radar radyo vericisi yerlefltirilecektir.

Uçufl kontrolü  
Ateflleme kontrol sistemi
Ateflleme kontrol sistemi (AKS), f›rlatma sis-

temini kontrol edecektir. Radyo mesaj›  veya ma-
nuel olarak al›nan girdi verisinden ateflleme çö-
zümlerini hesaplayacak ve operasyon talimatlar›-
na iliflkin veriyi görüntüleyecektir. Sistem, hesap-
lanan veriyi, f›rlatma yükleyici modülü ayarlamak
için kullanacakt›r. Sistem manuel olarak çal›flt›r›-
lacak ve tafl›y›c› ekip bafll›¤›nda bulunan ateflle-
me kontrol panelinden kontrol edilecektir. Atefl-
leme kontrol panelinde (AKP) veri ve operasyon
talimatlar› girilecek ve görüntülenecektir. AKS,
AKP klavyesinden manuel olarak girilen veri ve
radyo mesaj›yla al›nan digital veri girdisini kulla-
narak çal›flacakt›r. Radyo mesajlar› AKS’ye oto-
matik olarak girilecek, mesaj al›nd› bilgisi alarm
fleklinde AKP’de görüntülenebilecektir.

F›rlatma kontrol birimiyle arayüz
Intel (486DX33) ifllemci (EP CCAs–Ethernet) 

S›cakl›k kontrol sistemi
Faydal› yük ve elektronik parçalar› içeren k›-

s›m, termal ve akustik kuflatma duvarlar› içere-
cektir. Parçan›n d›fl yüzeyi, s›cakl›¤›, kabul edile-
bilir düzeylerde tutmak için izole edilecektir. S›-
cakl›k de¤iflimlerini en aza indirgemek amac›yla
iç yüzeyde s›cakl›k kontrol kaplamalar› kullan›la-
cakt›r. 

S›cakl›k kontrol sistemi kalk›fl öncesi, kalk›fl
ve uçufl s›ras›ndaki s›cakl›¤›n, kabul edilebilir s›-
n›rlar içinde kalmas›n› sa¤layacakt›r. Sistem yal›-
t›m battaniyeleri, radyatör panelleri, ›s›t›c›lar ve
so¤utucular içerecektir.

Uçufl sonland›rma sistemi
Uçufl sonland›rma sistemi, itkinin kesilmesi

ve yak›t tank›n›n patlat›lmas›yla sa¤lanacakt›r.   
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