Relatorio de 1811(}8111611'[0 (13 Nov 2018) LAE-GFCS/UFPR Data do lan¢amento: [Q'// (l /2018

Minifoguete: YUSHA Altimetro: R Categoria: Tr=[0A
Diregdo de onde vem o Vento (graus): : Local do Impacto:
Faixa: Predominante: 57 5

Tipo de piso: (WGrama ( )Barro ( ) Mato
( ) Asfalto/concreto " ()

. ; O
V minima (km/h): 0 1) V maxima: (;n-j

Altimetro: apogeu antes do voo (m):

Altitude: () Igual aRL () Outra (m) =
RL: ( )1 guia Angulo minimo com a

(>Q3 guias horizontal (graus):

Posicao do MF apés o Impacto:

(X) Enterrado pelo nariz () De lado

Ignicdo: () elétrica /(x)\wstOpim () ( ) De lado mas bateu de nariz no impacto
O MF decolou na tentativa: ()1 (A2 () (o WC;D/\A
Motor OK? () sim ( )ndo: ' Crondmetro £ F G H
Hora do LT: &/}23 S . p (hPa): ﬂ@ 51 4} ’ e { : _
ta ou te (S) >)‘3[1 31?6 3(3@
T ) 5,4 umidade relativa (%): Vilido? ()s (O | (s On | (s On | (s (On
Estabilidade visual durante o voo: : (S) K A3 (‘)‘ %% g 140
Selladoy () () [ ()s(n | ()s()n|()s()n

| Subida: ()@ reta ()Q quase reta (com pequena perturbago)

( )ndovista () instavel Altitrak J K Q

( ) Escala (m) K4 J;‘ J )3 ?}
Elevagdo (graus) Japer i3 é, O |4 oS

Descida: (Y) reta ( ) ndo vista ( ) de lado Valido? S/N
( ) rodando de lado ( ) parafuso Ao lbpotanes oruo-(n):
{Yeon paraquedas (reamiitn Dados do altimetro descarregados? ( )sim () ndo
\ldom gldatie O) Dados descarregados sdo validos? ( )sim ( )ndo ( )£
Apogeu visual (m): b 7’«/ Apogeu confirmado/valido (m):
I 2 tq(s): t : ti(s):
O MF foi encontrado apo6s o Impacto? ey e
b anx(kll]/h): unc(ln(kln/h): amm(g):
( )Nao (09 Sim/Completo e Inteiro (?)
( ) Sim / Completo (?) mas em pedagos Pgrda de massa aparente ap6s o Impacto?
( ) Sim / Incompleto/Partes faltantes: Nariz? () Ndo ( ) Sim ( )
Tubo-foguete? (\) Ndo ( ) Sim ( )
Empenas? () Ndo () Sim ( - )
Azimute do i to (graus): / ¥ :
zimute do impacto (graus) Outros? ¢34 Nao ( ) Sim ( )

) medido = 2 \Qjﬁ ( ) estimado =

o= 0u12.2 (0oL Sert YUBO-GUIA
e A TAL (oM PARTE EITA A2/ T u),lfg‘

e MotOR _ENTRgU w0 YUBD-FOguete 30 mm

LI (m): (76) medido=_ | J Z ( ) estimado =




