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Introduction

Figura 1. Definición de un CanSat. 



Figura 2. Captura de pantalla de la pagina ARLISS. Figura 3. Cartel 3er. Concurso CanSat. 



Methodology 

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 autónomamente en marte 
(NASA, 1997).
Spirit y opportunity. Enviados a marte en 
el verano de 2003 para una misión 
conjunta. Su misión fue la exploración 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 misión 
comenzó el 11 de noviembre de 2011, 
esta misión consiste en recabar datos y 
muestras del cráter llamado “Gale Crater” 
en marte.
InSight. Su misión consiste en investigar la 
composición interna del planeta marte 
utilizando un taladro para analizar 
muestras del subsuelo marciano.
ExoMars 2020. Cuyo lanzamiento está 
previsto para julio o agosto de 2020. 



Requerimientos del sistema Subsistemas comprendidos Metas

Debe tener dimensiones de 6.5 cm de 

diámetro y 20 cm de largo.

Potencia, computadora, 

misión, comunicación y chasis.

Diseñar una arquitectura compacta.

Masa máxima del CanSat 1 Kg. Potencia, computadora, 

misión, comunicación y chasis.

Diseñar sistemas esbeltos, seleccionando materiales y dispositivos de bajo peso.

Alimentación del CanSat será 

suministrada por batería.

Potencia. Selección de una batería que sea capaz de suministrar energía por lo menos 30 minutos.

La batería debe ser de fácil acceso. Chasis. Diseñar este subsistema de modo que el cambio de batería no afecte a los demás 

subsistemas.

El CanSat debe tener un interruptor 

principal en un lugar accesible.

Chasis. Debe tener el botón de encendido y apagado en  un  lugar de fácil acceso.

Sistema de recuperación. Recuperación. Construir un paracaídas que asegure la recuperación óptima del CanSat.

Velocidad del descenso entre 5 y 12 

m/s.

Recuperación. Diseñar el paracaídas para que descienda a 5 m/s.

Alcance de radio entre 400 y 500 

metros.

Comunicación. Seleccionar un dispositivo capaz de mantener comunicación durante el descenso.

Sistema rover Potencia, computadora, 

misión, comunicación y chasis.

Potencia: suministrar la energía necesaria para el envió de datos y motores para el regreso 

al punto de partida. Misión: contener los sensores, actuadores para el éxito de la misma. 

Computadora: asegurar el correcto funcionamiento de la misión. Comunicación: mandar en 

tiempo real la posición del vehículo mediante GPS. Chasis: suficiencia estructural para 

soportar el peso y los golpes. Alojar dos motores, pila y todos los demás subsistemas.      

Medición de temperatura (externa e 

interna), presión, humedad relativa, 

latitud, longitud, altitud, aceleración, 

vibración, nivel de batería y video.

Potencia, misión, comunicación 

y computadora. 

Potencia: debe tener el voltaje necesario para todos los dispositivos y espacio para 

alimentar la cámara. Misión: debe albergar todos los sensores. Comunicación: debe albergar 

espacio para el GPS. Computadora: debe contar con un dispositivo programable.

Tabla 1. Requerimientos de la misión. 



Actividad Dispositivo

Medir Temperatura 

externa y humedad relativa
DHT 11

Medir Presión, altitud, 

vibración, aceleración y 

temperatura interna GY-88

Medir Longitud y Latitud
GPS GY-NEO6MV2

Tomar Video Mini cámara espía

Computadora y envió de 

datos
Arduino pro mini y Xbee S2

Vehículo rover
Diseño de chasis y llantas, impresión 

3D, motores y controlador L298N

Dispositivo para desprender 

paracaídas Mini servo motor

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



Figura 7. Diseño electrónico. Figura 8. Diseño chasis 



Figura 9. Prueba de integración. Figura 10. Pruebas de los subsistemas.  



Figura 10. EagleSat V2.1. Figura 11. Primer lugar categoría comeback.  

Results 



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 vehículo no avance y solo gire en su propio 
eje, por lo cual se recomienda usar encoders o algún 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 vehículo.  

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

Los alumnos que adquieren las competencias básicas en el diseño y construcción de satélites, 
construyendo un CanSat son más competentes cuando se les presentan proyectos similares, muestra 
de ello son dos alumnas que a la fecha están realizando residencia profesional en el Instituto Nacional 
de Astrofísica Óptica y Electrónica, desarrollando proyectos en esta área.
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