Conference: Interdisciplinary Congress of Renewable Energies, Industrial Maintenance, Mechatronics ‘.,3:..';.‘ RENIECYT

. .‘.... .. .. E xxxxxxx Na[ua'nlf (3 \mulmuo:es y
and Information Technology Oosse® T

BOOKLET 1702902 CONACYT

RENIECYT - LATINDEX - Research Gate - DULCINEA - CLASE - Sudoc - HISPANA - SHERPA UNIVERSIA - E-Revistas - Google Scholar
DOI - REDIB - Mendeley - DIALNET - ROAD - ORCID

Title: Design and construction of an educational cansat pico-satélite rover type
called eaglesat V2.1

Authors: MANCILLA-CEREZO, Josue, PALACIOS-GARCIA, Ana Cristina, PEREZ-LOPEZ, Adriana y
JIMENEZ-GONZALELZ, Diane Grace.

Editorial label ECORFAN:  607-8695

BCIERMMI Control Number: 2019-321
BCIERMMI Classification (2019): 241019-321 PageS' I

RNA: 03-2010-032610115700-14

ECORFAN-México, S.C. 3
Holdings
143 — 50 Itzopan Street

La Florida, Ecatepec Municipality
Mexico State, 55120 Zipcode Bolivia Cameroon Democratic

Phone: +52 I 55 6159 2296 www.ecorfan.org

Mexico Colombia Guatemala

Sleype: ecorfan-mexicos.c. Spain El Salvador Republic

E-mail: contacto@ecorfan.org
Facebook: ECORFAN-México S. C.

Twitter: @EcorfanC

Ecuador Taiwan of Congo

Peru Paraguay Nicaragua



Introduction

;Qué es un CanSat?

Un CanSat consiste en una simulacion de un sistema
espacial integrado en el volumen de una lata de refresco. El
concepto de CanSat fue introducido a finales de la decada
de 1990 por el profesor Robert Twiggs de la universidad de
Standford.

Un CanSat representa un concepto fundamental en la
ensenanza de la ingenieria espacial, ya que proporciona
de una manera accesible, el conocimiento dentro de los
estudiantes con los desafios que representa la construccion
de un sistema espacial, involucrando desde el diseno,
construccion y pruebas de la carga util asi como de los
diferentes subsistemas que se encuentran en cualquier
nave espacial de grandes dimensiones, tales como el
sistema eléectrico, comunicaciones, computadora de vuelo
v manejo de datos, todos ellos contenidos en un volumen
minimo del tamano de una lata de refresco (~350ml).

El CanSat es lanzado y se suelta a una altura
determinada (desde varios metros hasta algunos
kilometros partiendo del nivel del terreno) mediante
\ : cohetes, globos u otro vehiculo como aviones de
REGCGISTRO '3'\ modelado (radiocontrol). Puede hacerse uso de un
& , ; paracaidas uotrosistema de descenso dependiendo del
¢ ENVIL] 2 tipo de mision. Durante el proceso de subida-bajada se

- transmite telemetria a una pequena estacion terrena
de recepcion. La adquisicion y analisis de datos post-
descenso permite a los estudiantes determinar si la
mision se realizo con éxito.

Figura 1. Definicidon de un CanSat.
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Methodology
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Figura 4. Modelo “V”.



Figura 5. Rover planetarios.

Lunokhod. Primer robot rover de control
remoto en la luna (Kassel, 1971).
Sojourner. Primer rover usado para
moverse autbnomamente en marte
(NASA, 1997).

Spirit y opportunity. Enviados a marte en
el verano de 2003 para una mision
conjunta. Su mision fue la exploracién de
las variedades de rocas y conocer la
historia del agua en ese planeta (Leger et
al, 2015).

Curiosity. Es el sucesor de los rover
mencionados anteriormente. Su misidon
comenzo el 11 de noviembre de 2011,
esta misidon consiste en recabar datos y
muestras del crater llamado “Gale Crater”
en marte.

InSight. Su mision consiste en investigar la
composicion interna del planeta marte
utilizando un taladro para analizar
muestras del subsuelo marciano.
ExoMars 2020. Cuyo lanzamiento esta
previsto para julio o agosto de 2020.



Requerimientos del sistema Subsistemas comprendidos _Metas |

Debe tener dimensiones de 6:5 cm de el ee]sslolljTe (o] -] Disefiar una arquitectura compacta.
misidén, comunicacion y chasis.

Masa maxima del CanSat 1 Kg. Potencia, computadora, Disefiar sistemas esbeltos, seleccionando materiales y dispositivos de bajo peso.
misién, comunicacion y chasis.
Alimentacion del CanSat sera Potencia. Seleccidon de una bateria que sea capaz de suministrar energia por lo menos 30 minutos.
suministrada por bateria.
La bateria debe ser de facil acceso. Chasis. Disefiar este subsistema de modo que el cambio de bateria no afecte a los demas
subsistemas.
El CanSat debe tener un interruptor [ EHEY Debe tener el botdn de encendido y apagado en un lugar de facil acceso.

principal en un lugar accesible.

Recuperacién. Construir un paracaidas que asegure la recuperacion 6ptima del CanSat.

Velocidad del descenso entre 5y 12 Lol (o] 3R Disefiar el paracaidas para que descienda a 5 m/s.

m/s.

Alcance de radio entre 400 y 500 Comunicacion. Seleccionar un dispositivo capaz de mantener comunicacion durante el descenso.

metros.

Sistema rover Potencia, computadora, Potencia: suministrar la energia necesaria para el envié de datos y motores para el regreso

misidén, comunicacion y chasis. al punto de partida. Misidn: contener los sensores, actuadores para el éxito de la misma.
Computadora: asegurar el correcto funcionamiento de la misién. Comunicacién: mandar en
tiempo real la posicidn del vehiculo mediante GPS. Chasis: suficiencia estructural para
soportar el peso y los golpes. Alojar dos motores, pila y todos los demas subsistemas.

(LT e R g e = =R (94 B EE Potencia, misidn, comunicacidon Potencia: debe tener el voltaje necesario para todos los dispositivos y espacio para
interna), presion, humedad relativa, A«elylolVieTele] R alimentar la cdmara. Misidn: debe albergar todos los sensores. Comunicacion: debe albergar
latitud, longitud, altitud, aceleracion, espacio para el GPS. Computadora: debe contar con un dispositivo programable.

vibracion, nivel de bateria y video.
Tabla 1. Requerimientos de la mision.



Medir Temperatura
externa y humedad relativa

DHT 11
Medir Presion, altitud,
vibracion, aceleracidony
temperaturainterna GY-88

Medir Longi Lati
edir Longitud y Latitud GPS GY-NEO6MV2

Tomar Video Mini cdmara espia

Computadora y envid de ) o
Arduino pro miniy Xbee S2
datos

Vehiculo rover

Disefio de chasis y llantas, impresion
3D, motores y controlador L298N

Dispositivo para desprender
paracaidas Mini servo motor

Tabla 2. Dispositivos seleccionados. Figura 6. Bosquejo EagleSat V2.1.



Cavidad motores
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Figura 7. Disefio electrdnico. Figura 8. Disefno chasis



Figura 9. Prueba de integracion.
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Figura 10. Pruebas de los subsistemas
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Figura 10. EagleSat V2.1. Figura 11. Primer lugar categoria comeback.



Conclusions

Existe un conflicto con respecto a la velocidad de los motores, ya que muchas veces no giran a las
mismas revoluciones por segundo y esto ocasiona que el vehiculo no avance y solo gire en su propio
eje, por lo cual se recomienda usar encoders o algun otro dispositivo de censado para garantizar que
los motores giren a la misma velocidad.

Otro conflicto ocurre cuando los motores van montados directamente al chasis, esto hace que el chasis
de vueltas y pone en riesgo la integridad de los subsistemas, este conflicto puede solucionarse
poniendo un llanta loca como soporte pero le quita movilidad al vehiculo.

La metodologia del diagrama en “V” asegura el éxito de una misiéon CanSat, siempre y cuando sea
llevado acabo paso por paso, sin suponer o dar avances por hechos.

Los alumnos que adquieren las competencias basicas en el disefio y construccidn de satélites,
construyendo un CanSat son mas competentes cuando se les presentan proyectos similares, muestra
de ello son dos alumnas que a la fecha estan realizando residencia profesional en el Instituto Nacional
de Astrofisica Optica y Electrdnica, desarrollando proyectos en esta area.
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