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Aviyonik boliimii, ugus bilgisayarlari, kontrol ve
telemetri sistemleri basta olmak lizere ATA-1 iize-
rindeki tiim elektronik sistemleri kapsayacaktir.

Aracin uzaydaki konumunu algilayacak ve n-
ceden belirlenen yoriinge tizerindeki yolculugunu
saglayacak ayrintili ve gelismis bir ugus yonetim
sistemi, aviyonik boliimiinii olusturacaktir.

Aviyonik béliimii asagida siralanan birimleri
icerecektir:

Ucus Kontrol Yonetimi

Konum Belirleme ve Yériinge Kontrol

Seyriisefer Olctim Birimi

Seyriisefer yol gosterme sistemi

Seyriisefer yonlendirme bilgisayari

Gii¢ Besleme ve Kontrol Sistemi

Elektrik ve Hidrolik Siirtictiler

Veri Kazanim ve Telemetri

iletme zinciri

Telemetri vericileri

Antenler

Ucus kontrol yonetimi

Aracin calisma kontrolii ve konum kontrol
sistemi, yaziliminin calismasi icin en (st seviyede
gercek zamanli bir isletim sistemi saglayacaktir.
Ucus dncesinde, kontrol birimi firlatmayi sirasiy-
la gerceklestirecek, ucus modunda ise yonlendir-
me verisini denetleyecek ve konum kontrol siste-
mi icin gerekli komutlari olusturacaktir. ATA-1’e
yerlestirilecek ucus bilgisayari, ciroskop-ivmeol-
cer gibi pek cok sayida algilayici ile arayiiz sag-
layacaktir. Ucus bilgisayari, uzay aracinin hare-
ketlerinin biitiinsel yonetimini saglayacak, za-
manlamayi ayarlayacak, diinyadan gelen komut-
lari toplayip isleyecek ve diinyaya donen telemet-
ri verisini yapilandiracaktir.

Konum belirleme ve yoriinge kontrol

Konum belirleme ve yoriinge kontrol sistemi;
her eksen icin pozisyonu algilayan ciroskoplar,
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hiz dlcen ivmedlgerler, hiz ve pozisyon verisini
yorumlayan kontrol anakarti ve kontrol anakar-
tindan gelen komutlara gore hareket eden azot
gaz iticilerden olusacaktir.

Konum kontrol icin gerekli olan aracin kesin
pozisyonu, konumu ve hizini iceren veri, ciroskop
tarafindan saglanan seyriisefer referans cerceve-
sine gore belirlenecektir. Pozisyon, konum ve hiz
parameterlerin dl¢climii icin seyriisefer dl¢iim bi-
rimi kullanilacaktir.

Seyriisefer dlciim birimi

ivme ve konumu olcmek icin arac iistiinde
kullanilan aygitlar toplamina seyriisefer 6l¢iim bi-
rimi denmektedir. Seyriisefer 6l¢lim birimi, araca
“cakilma” yontemi ile monte edilecektir. Bu yon-
tem ile ol¢iim birimi yerine sabitlenmektedir.

Birim, aracin li¢ ana ekseni iizerindeki acisal
orani ve her li¢ eksendeki yatay ivmelenmeyi 6l-
cecek kapasitede olacak, gerekli islemleme elekt-
ronikleri ve devreleriyle donatilacaktir. Birimin
ciktilari, tek bir seri sayisal veri tasiyic lizerin-
den saglanacaktir.

Genis bir girdi-ac1 araligina sahip bir ciroskop
govde hareketini algilayacak, ciroskobun iistiin-
deki ivmedlcer ciktisi aracin hizini hesaplamak
icin kullanilacak, yiiksek hiza sahip bir bilgisayar
koordinatlari cevirecek, sonu¢ olarak konum ve
hedefe olan ucus yonii tahmin edilecektir.

Seyriisefer referans

Seyriisefer referans birimleri, karsilikli olarak
birbirine dik 3 eksenin acisal hareketlerini 6l¢-
mek icin kullanilacaktir. Govde iistiinde 3 adet
seyriisefer referans birimi bulunacak, bunlardan
bir tanesi, yanlizca herhangi bir donatim basari-
sizligi durumunda faaliyete ge¢mek iizere, yedek
birim olarak kullanmlacaktir.

Birimin kalbi, hareketli parcasi bulunmayan,
yarikiiresel yanki ciroskopudur. Diinya’nin yerce-

kim yoniinii algilayabilmek icin kullanilacak ci-
roskoplar, mekanik, lazer-halka veya yarikiiresel
yanki ciroskopu olabilir. Teknolojik ozellikleri,
boyutu ve agirhigi goz oniine alindiginda ATA-1
sistemi icin yarikiiresel yanki ciroskopu tercih
edilmistir. Ciroskop icindeki duyarli 6ge, kapatil-
mis silika kabugudur. Kabuk iistiinde duragan
bir dalga olusturulur ve kabuk ekseni cevresinde
dondiiriliirse, salinan elemanlar dalganin kabu-
da oranla dénmesine yol acan etkiye maruz kalir-
lar. Yarikiiresel yanki ciroskoplari, kapatiimis-si-
lika kabugu icindeki dalganin hareketini ve dé-
niis acisini algilarlar. Doniis acisi ciroskop ekse-
nindeki agisal hareketin tam olarak olciilmesini
saglamaktadir.

Seyriisefer referans birimi, icerdigi araclarin
durumlarinin belirlenmesi icin, giic besleme vol-
taji, akim ve benzeri degiskenlerdeki onemli de-
gisim belirtilerini iceren elektrik cikti sinyallarini
yer kontrol birimlerine gonderecektir.

Birimler, gorev siiresine gore gerekli perfor-
mans yetilerine sahip olacak, test asamasi ve
ugus sirasl icin, simulasyon programlarinda belir-
lenen gerekli siire boyunca calisir durumda kala-
caklardir.

Valf siiriicii elektronik birimi: Secilen itki mo-
diiliiniin araglan ile konum kontrol sistemi ara-
sindaki arayiizii saglayacaktir. Birim, itki modii-
liiniin ana motoru, iticiler ve belirli valfler icin
gerekli siiriiciiler disinda, bir de kontrol birimi
icerecektir. Birim, tiim seviyelerde, iticilere ve
ana motora durum ciktilan saglayacaktir.

ivmedlcer

Motor yanmasi sirasinda olusan son hizi 6l¢-
mek icin kullanilacaktir. ivmeiilger, gerekli hiza
ulasildigini gosterdiginde, konum kontrol sistemi
motor yanmasini durduracaktir. ivmeﬁlgerin du-
yarl ekseni, z-eksenine (burnun gosterdigi yon)



gore hizaya getirilir. Fakat, motor her-
hangi bir yonde manevra edilebilecegi
icin hiz degisikliginin yonii her zaman
icin z-ekseni boyunca olmak zorunda
degildir. Dolayisiyla, ugus bilgisayarin-
daki hiz algoritmasi, motorun ne za-
man kapatilacagini belirlerken, yanls
ayarlama g6z oniine alinacaktir. ivme-
olcer gerekli duyulan yer test siiresi ve
ucus siiresince calisir durumda olacak
sekilde tasarlanacaktir.

Seyriisefer

yonlendirme bilgisayan

Yol gosterme sistemi, aracin veri-
len pozisyon, konum ve hizda istenilen
hedefe gitmesi icin gerekli manevrala-
rin hesaplanmasindan sorumlu olacak-
tir.

Seyriisefer yonlendirme bilgisayari,
sistemin kalbi gorevini yaparak, yol gosterme al-
goritmalarini seyriisefer dl¢iim birimi tarafindan
alinan ham veriye uyarlayacak ve sonug olarak ¢I-
kacak yonlendirme bilgisini ucus kontrol yoneti-
mi sistemine bildirecektir. Ucus kontrol yonetim
sistemi, aldigi bilgi dogrultusunda, aracin isteni-
len yoriingede kalabilmesi icin gerekli konum ve
konum hiz komutlarin olusturacaktir. Yol géster-
me algoritmalari ucus kontrol yonetim sistemine,
yazihminin bir parcasi olarak dahil edilecektir.
(Ornegin, dinamik basing yeteri kadar diistiigiin-
de, kapal bir yol gosterme algoritma dongiisti,
riizgar ve ideal olmayan ara¢ davranislari gibi ra-
hatsizliklarin etkilerini azaltmak icin kullanilacak-
tir))

Veri kelime bicimi: Seri ara yiiz lizerinden
transfer edilen veri, 24 bit kelimeler icinde ola-
caktir. Her kelime 8 bitlik bir etiket icerecektir.
Etiket 3 bitlik veri bilgisi, bir bitlik veri cesit ta-
nimlamasi, 2 tane kullanilmayan ve 2 tane de du-
rum bitinden olusacaktir. Veri etiketi ve ileti sira-
si 6rnekte verilmistir.

Konum kontrol sistemi

Konum kontrol sistemi, yol gosterme sistemi
tarafindan belirlenen manevralan gerceklestire-
cektir. ATA-1 roketinin ilk kademesi 3 ana ek-
sende nozul saptirma sistemi ile, ikinci kademe-
si ise burun yonii ekseninde elektrikle indiikle-
nen hidrolik manevra sistemi ile yonlendirilecek-
tir. ikinci kademede burun dogrultusundaki don-
me kontroli, azot iticilerle saglanacaktir.

Sistem, seyriisefer yonlendirme bilgisayarin-
ca saglanan veri ile konum ve konum hiz komut-
lan olugturan ugus kontrol yonetimi tarafindan
yonetilecektir.

Motor tetikleyici manevra kadrani sistemi:
Roket motorunun itme vektoriini degistirerek
roketin konumunu kontrol eden, dnceden prog-
ramlanmis bir kontrol sistemi olarak islem yapa-
caktir.

ileti sirasi

Bit 0 1 2 3
1 1 0 1 1
2 1 0 0 1
3 1 1 0 1
4 0 1 1 1
5 0 1 0 1
6 0 0 1 1

X X X X X X b

Bazi portatif izleme sistemleri

Motor manevra kadrani tetikleyicileri: ana
motoru yerlestirmek icin kullanilacaktir. Her te-
tikleyici asagidaki birimlerden olusacaktir:

Direk akim elektrik firca motoru olan gaz do-
lu, u¢ uca eklenmis halka kaynakli birlesim, ya-
tay hareketi saglayacak oynar baslik birlesim ve,

transformatorii .

Motor manevra kadram elektronigi

Motor manevra kadrani tetikleyicileri, konum
kontrol sistemi elektronik anakartina, 2 adet mo-
tor manevra kadrani elektronik sistemi ile arayiiz
saglamaktadir. Her elektronik sistem, ugus bilgi-
sayarindan gelen pozisyon komutlarini, manevra
kadrani tetikleyicileri icin dogrudan tork komut-
larina cevirecek 2 adet servo dongiisii icerecek-
tir. Ucus bilgisayari, pozisyon komutlan yayinla-
maktadir. iki elektronik sistem, bu komutlari,
ana motorlari hareket ettirmek icin tetikleyicile-
re glic verecek belirli voltajlara cevirecektir. Ya-
tay degisken diferansiyel transformator, motor
hareketlerini izleyecek ve voltaj sinyallerini tek-
rar bilgisayara geri gonderecektir.

Tetikleyiciler, simiilasyon programlari sonu-
cunda elde edilen gerekli itici manevra sayisi ve
gerekli tetikleme sayisini gerceklestirecek perfor-
mansa sahip olacak; yanma siireleri 1 saniye ile
3,5 saat arasi siirecek sekilde islem yapabilecek-
lerdir.

Elektrik sistemi

Glic sistemleri, anakarttaki diger sistemler ve
icerdikleri aygitlar icin elektrik iiretecektir. Ara¢
listiinde kullanilan gii¢ sistemi, gorev siiresi ve
aracin calisacadi yer gibi faktorlere bagh olacak-
tir. Aracin elektrik devrelerinin a¢ilip kapanmasi,
ana yol denen merkezi dagitim devresi ile olan
baglantinin, komutlarla olugturulup kesilmesi ile
gerceklestirilecektir.

Veri

X-ekseni ivme
Z-ekseni ivme
Y-ekseni ivme
Y-ekseni oran
Z-ekseni oran
X-ekseni oran
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ATA-1 elektrik sistemine giic,
elektrik tedarik kontrol birimiyle veri-
lecektir. Ucus dncesi islemlerde, birim
gerekli elektrik giiciinii ara¢c kablo-
sundan, ugus sirasindaysa i giic teda-
rik biriminden saglayacaktir. i¢ giic
24 ile 32 volt arasi cikti veren bir ba-
tarya tarafindan saglanacaktir. Giic
tedarik kontrol birimi, RS485 veri yo-
lu sayesinde, ucus yonetimi kontrol
birimince kontrol edilecektir. RS485,
32 aliai, verici veya bileseni tek bir
hat iistiinde birlestirilecektir. Maxi-
mum voltaj araligi -7V ile +12V ara-
sinda olacaktir. ileti§im icin tek bir
kanal olacak, cevap siiresi 0.5 saniye-
den az olmak kosuluyla bu kanal is-
tinde hem veri ve bit hem de bit
senkronizasyonu transfer edilecektir.

Batarya

iki ya da daha fazla birlesmis hiicreye sahip,
kimyasal enerjiyi elektrik enerjisine cevirerek
dogrudan akim iireten batarya kullanilacaktir.
Ortalama 28 volt olmak iizere, 24 ile 32 volt ara-
si ¢ikti verecektir. Yeniden sarj edilemeyen lit-
yum hiicreler, yiiksek enerji yogunluklar yiiziin-
den gerekli i¢ giic kaynagi olarak tercih edilmek-
tedir.

Komut - veri isleme ve telemetri

Veri iletisiminde; ATA-1’den yer istasyonu ve-
ya alicya, asagi baglanti (downlink) ile iletilen ve
aracin durum ve performans bilgilerini iceren ve-
riye telemetri, yer istasyonundan ATA-1 istiinde-
ki sisteme yukari baglanti (uplink) ile gonderilen
gerekli komutlaraysa telekomut denmektedir.

Veri isleme ve telemetri sistemi, aracin ve
ucusun performans ve durumuna iligkin kontrol
bilgilerinin iletisimini saglayacaktir. ATA-lin
ucus performans ve saglik durumu, yer istasyon-
larina asagi baglanti ile gonderilecek, yer istas-
yonlarinda toplanan ve depolanan telemetri ve iz-
leme verisi, kontrol merkezlerine iletilecektir.
Tiim ucus verisi firlatmadan birka¢ saat sonra
analiz edilmis ve belgelendirilmis olacaktir. Sis-
tem;

- Veri kazanim birimleri

- Fonksiyonel kazanim birimleri, (ucus bilgi-
sayarina ATA-1’in kontrolii icin gerekli dl¢iimleri
saglayan birimler - algilayicilar)

« Telemetri islemleme birimi (kazanim birim-
lerinden alinan verinin toplanmasi ve kisimlara
ayrilmasi /veri isleme modiilii + cift yonlendirici
+ veri bicimlendirici)

- Sinyal diizenleyici

- Telemetri vericilerinden olusacaktir. Tele-
metri vericisi 500kHz’lik bant genisligine ve en
az 5 W’lik bir gii¢ cikisina sahip olacak ve L ya
da S-bandi iizerinden calisacaktir. Faydali yiik ve
ucus kameralarindan gercek-zamanli optik veri
alabilmek icin, bir video vericisi ayrica sisteme
konulabilir. Komut ve veri altyapisi ugus bilgisa-
yar tarafindan saglanacaktir.

Donanim, yazilim ve yonetimi

Donanim:

a) Merkez islemleme modiilii:16 bit radyasyo-
na dayanikli mikroislemciye dayanan islemleme bi-
rimi ile islemcinin cevresel devrelerini icerecektir.
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b) Hafiza modiilii: 64 Kbyte RAM, 8 Kbyte
PROM, RAM hata bulucu ve diizeltici devre ve
RAM yazma koruma devresini icerecektir.

¢) Tedarik ve kontrol modiilii: Telemetri veri
tedarik devreleri ve acma/kapama komutlari
olusturma devrelerini icerecektir.

d) iletisim modiilii: Telekomut kabul devrele-
ri ve telemetri video olusturma devrelerini icere-
cektir.

e) Seri telemetri modiilii: Telemetri kod ¢6-
ziimleyicisinden seri telemetriyi alan devreleri
icerecektir.

Yazilim

a) i§letim sistemi: Uygulama programlarinin
calismasini kontrol eden ana yazilim, donanim ile
uygulama programlan arasindaki arayiizii, ayrica
uygulama programlari arasindaki iletisim ve
senkronizasyonu saglayacaktir.

islem yonetimi: Bir islemin, belirlenmis baska
bir islemi durdurmasina veya baslatmasina izin
verecek sekilde calisacaktir.

i§lem programlama:Gerekli islemler (uygulama
programi) icin uygulama kontrolii saglayacaktir.

i§lem iletisim ve eszamanliigi: iki islem ara-
sinda mesaj degisimine izin verecek sekilde cali-
sacaktir.

Zaman yonetimi: Belirli bir zaman dilimi icin
islem cagnisini iptal edecek sekilde calisacaktir.

Aygit yonetimi: Modiillerle ilgili donanim sin-
yallerini denetleyecektir.

Hata denetimi: Hata tanimlama kesintilerini
verecektir. (RAM hatasi gibi)

b) Uygulama programlan: ihtiyaclari karsilaya-
cak gorevleri yerine getiren uygulama yazilimidir.

Telekomut analiz programi: Yer destek alt
sistemlerinden telekomut cercevelerini alacak,
bunlari analiz edecek ve diger uygulama prog-
ramlarina dagitacaktir.

Telemetri bicim olusturma programi: Cesitli
veri alanlarindan veri alacak, bunlari yeniden ya-
pilandiracak ve yer destek alt sistemlerine gon-
derecektir.

Telemetri veri tedarik programi: ATA-1 is-
tiindeki alt sistemlerden veri alacak ve bunlari
bir sonraki veri nakline dek depolayacaktir.

Seri telemetri tedarik programi: Seri telemet-
ri verisini telekomut kod coziimleyicisinden ala-
cak ve bunlari bir sonraki veri nakline dek depo-
layacaktir.

Ac¢ma/kapama komut olusturma programi:
Diger uygulama programlarindan komut mesajla-
rini alacak ve komutlari roket iizerindeki gerekli
alt sistemlere gonderecektir.

Zaman ayarli komut olusturma programi: Te-
lekomut analiz programindan zaman ayarli tele-
komutlari alacak, bunlan depolayacak ve gerek-
li zaman biriminde agma/kapama komut olustur-
ma programina gonderecektir.

Bakim programi: ATA-1 iizerindeki islemler-
den olay ve hata raporlarini alacak ve bunlari bir
sonraki veri nakline dek depolayacaktir.

Tetkik programi: Modiillerin performanslarini
teshis edecek ve sonuglari bakim programina yol-
layacaktir.

Ucus kontrol yonetimi, konum kontrol siste-
mi ve seyriisefer yonlendirme bilgisayar icin, dii-
siik maliyetleri ve yeterlilikleri goz oniine alina-
rak 32 bit 80386/486 anagévdeler kullanilacak-
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tir. Ugus kontrol yazilimi C veya Unix programla-
ma dillerinde gelistirilecektir. Tiim sistemler ara-
sindaki iletisim arayiizii icin RS485 veriyolu kul-
lanilacaktir.

Yapilan incelemelere gore asagida belirtilen
ozelliklere sahip bir bilgisayar, rokete yerlestiri-
lecek ucus bilgisayari olarak kullanilabilecektir.
« Intel i 386EX ana islemci olmak iizere;

- 16-25 MHzlik programlanabilir sistem saati

« 4 Mbyte TMR hafiza

+ 64 Mbyte RAMDISK

+ 4 DMA kanali

+ 1 Mbyte programlanabilir adres-araligi

« 64 Kbyte 1/0 adres-araligi

+ 3 adet bagimsiz 16 bitlik programlanabilir za-
manlayici (her biri 5MHz’e kadar saat girdi fre-
kanslarini idare edebilecek kapasitede olacaktir)

- 786 Kbyte EDAC hafiza

+ program ve veri depolama icin EEPROM

Seri depolama

Bilgisayar hafizasinin bir béliimii, uzay araci-
nin faaliyetlerini kontrol etmek amaciyla diinya-
dan gelen komut serileri ve programlar igin seri
depolama islemi yapacaktir. Aracin kontroliinii
uzun bir zaman elde tutabilmek amaci ile yeni
gelen her seri ve program, siirekli olarak kullani-
lan eski komutlarin iizerine yazilacaktir.

Arac saati

Arac saati bilgisayar tarafindan yiiriitiilecek
ve aracin dmrii boyunca gecen zamani 6lcecektir.
Gercek zamanli komutlar haricinde, arag sistem-
lerinde neredeyse tiim faaliyetler ara¢ saati tara-
findan ayarlanacaktir. Saat, degerini bir artirarak
her saniye artan basit bir sisteme de sahip olabi-
lir; birden cok tanecikte izleme ve kontrol yapan,
bircok ana ve ikincil alanlardan olusan karmasik
bir yapida da olabilir.

Araca gonderilen pek ¢cok komut tiirii, belirli
saat sayisinda baglayacak sekilde ayarlanacaktir.
Telemetride, veri yaratma zamanini belirleyen sa-
y1, miihendislik ve bilimsel verilerin anakart iis-
tiindeki depolama aracina mi yoksa direk olarak
diinyaya mi gidecegini belirleyecektir.

Telemetri paketleme ve kodlama

Bilimsel aletlerden ve arag altsistemlerinden
gelen telemetri verisi, bilgisayar tarafindan alina-
cak ve telemetri cercevesi veya kullanilan paket
semasina uygun olarak paketlere ayrilacaktir.
Eger arac veriyi gercek zamanh olarak indiriyor-
sa, paket veya cerceve, aracin vericisine gonderi-
lecek, indirilemiyorsa, veri nakli miimkiin olana
dek depolama aracina yazilacaktir.

Miihendislik verisi, salter pozisyonlarindan,
voltaj, 1s1 ve basin¢a kadar ¢ok farkli élglimler-
den olustugu icin, binlerce dl¢iim toplanacak ve
telemetri akimina konulacaktir.

Bilimsel veriler ve miihendislik verilerinin de-
polanmasi ve nakledilmesinden once, bilgisayar
listiinde bazi veri isleme devreleri gerceklestirile-
bilir. Bilgisayar, nakledilecek bit sayisini azalt-

mak icin veri sikistirma yontemleri uygulayabilir
ve veri kaybini 6nlemek amaciyla bir veya birden
fazla kodlama semasi uygulayabilir.

Hata diizeltme ve koruma

Ucus sistemi, belirli diizeyde kendi kendini
kontrol etme yetenegine sahip olacaktir. Yer des-
tek takimlari, araci ne kadar izlese ve kontrol et-
se de, 15tk zaman fiziksel olarak aractaki anor-
maliklere aninda miidahaleyi her zaman miimkiin
kilmaz. Hata diizeltme algoritmalari, aracin bir-
den fazla altsisteminde calisacak ve olusabilecek
herhangi bir aksiligin etkisini azaltmada ya da
iletisimdeki bir bozuklugu diizeltmede rol oyna-
yacaktir.

Koruma, sistemi kapatmak veya dis etkenler-
den gelen zarari 6nlemek amaciyla bilesenlerin
yeniden yapilandiriimasini icerecektir.

Elektronik ve hidrolik siiriiciiler

Sirticiiler, elektrik ve hidrolik sistemlerle
kontrol komutlari olusturan bilgisayar sistemleri
arasinda arayiizleri saglayacaklardir.

Radar radyo vericileri

Kesin bir saha giivenliginin yanisira aracin ve
faydali yiik modiiliiniin izlenmesini saglanmak
icin saha radarlarina yardima olacak iki adet C-
bandi radar radyo vericisi yerlestirilecektir.

Ucus kontrolii

Atesleme kontrol sistemi

Atesleme kontrol sistemi (AKS), firlatma sis-
temini kontrol edecektir. Radyo mesaji veya ma-
nuel olarak alinan girdi verisinden atesleme ¢6-
ziimlerini hesaplayacak ve operasyon talimatlari-
na iligkin veriyi goriintiileyecektir. Sistem, hesap-
lanan veriyi, firlatma yiikleyici modiilii ayarlamak
icin kullanacaktir. Sistem manuel olarak calistiri-
lacak ve tastyici ekip bashginda bulunan ategle-
me kontrol panelinden kontrol edilecektir. Ates-
leme kontrol panelinde (AKP) veri ve operasyon
talimatlari girilecek ve goriintiilenecektir. AKS,
AKP klavyesinden manuel olarak girilen veri ve
radyo mesajiyla alinan digital veri girdisini kulla-
narak calisacaktir. Radyo mesajlari AKS’ye oto-
matik olarak girilecek, mesaj alindi bilgisi alarm
seklinde AKP’de goriintiilenebilecektir.

Firlatma kontrol birimiyle arayiiz
Intel (486DX33) islemci (EP CCAs-Ethernet)

Sicaklik kontrol sistemi

Faydali yiik ve elektronik parcalari iceren ki-
sim, termal ve akustik kusatma duvarlani icere-
cektir. Parcanin dis yiizeyi, sicakhigi, kabul edile-
bilir diizeylerde tutmak icin izole edilecektir. Si-
caklik degisimlerini en aza indirgemek amaciyla
ic yiizeyde sicaklik kontrol kaplamalari kullanila-
caktir.

Sicaklik kontrol sistemi kalkis oncesi, kalkis
ve ucus sirasindaki sicakligin, kabul edilebilir si-
nirlar icinde kalmasini saglayacaktir. Sistem yali-
tim battaniyeleri, radyator panelleri, isiticilar ve
sogutucular icerecektir.

Ugus sonlandirma sistemi

Ucus sonlandirma sistemi, itkinin kesilmesi
ve yakit tankinin patlatiimasiyla saglanacaktir.
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