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1. CanSat tanitim

CanSat kesin misyonlar1 yerine getiren ve teneke kutu hacmi i¢inde uygulayan
otonom cihazlara dayalidir.(330ml teneke kutu boyutunda). Bu sistem
tasarlamayla ilgilenen 6grenciler icin tiretim ve uydu siirecinde de sira dis1 bir
ogrenme platformu olusturur. CanSat biitiin uydularin temel fonksiyonlarini
otonom bir yolda (gii¢ kaynagi,durum kontrolii,iletisimler...) isletmeyi
kapsamalidir.

Katilimcilar (68renciler ve profesyoneller) tek basina veya asistanin yardimiyla
birlikte geri dontisiim kutusu(refreshment size) biinyesinde bir uydu iiretmeliler.
Burada baslangigtan sonra inis,isleyis asamalar1 ve 1500 metreden serbest
birakilacak (insansiz uzay roketi ve deney kategorileri hari¢) LEEM roketleri
tanitilacaktir. Cansat isleyis agsamalar1 roket serbest birakildiktan sonra baslar
fakat veri toplama daha 6nce baglamalidir.

2 . CanSat kategorileri

2010 CanSat yarismasi asagidaki verileri kapsar:

1 . Inis

2 . Roket alt sistemi (uzaktan izleme,0l¢iim)

3 . Insansiz uzay roketi

4 . Bilimsel deney

Jiirt CanSat’1n biitiin hareketini firlatma alaninda degerlendirecek, buna ragmen
puanlar takimin sunacagi detayli tasarim raporunda, yaraticilik ve cihazin
tasarimindan 6diil alabilecektir.

Her takimin tasarladigi hedeflerin (belgelerde sunulan) basariya ulasip
ulagmadig1 sonucu ertesi giin yapilacak olan firlatma seferinde sunum toreniyle
degerlendirilecektir.

Jiiri her takimin tiyelerinin akademik seviyelerini alinan dig yardima,galisma

saatlerine ve proje biitcesine gore degerlendirecek, 6grencilerin ve
profesyonellerin kisisel ¢cabalarina gore bu karar iletilecektir.



2 .1 inis

Firlatma alaninda tespit edilen hedefleri CanSat miimkiin oldugunca otonom
yoldan izlemelidir. Ana parametreleri degerlendirmede hedef olan son
mesafemiz : 6zgiinliik, alt sistemlerin tasarlanmasi ve bununa birlikte islemsel
stire¢ gibi diger algoritmalar degerlendirilecek.

Inis kategorisi icindeki CanSat navigasyonu otonom yollar tarafindan yerine
getirilecek. Takimlar cihazdan uzaktan 6l¢timleri indirebilirler fakat yer
istasyonundan navigasyon sinyalleri yollamak kesinlikle yasaktir.

CanSat 3 metre ¢apinda kirmizi bir plastik alana inecektir. Takimlar CanSat’1
roket i¢ine entegre etmeden Once cihazi hatirlamali ve kendi hedef
koordinelerindeki dlgiileri almalilardir. Organizasyon hedeflerin
koordinasyonunu aciklamayacaktir.

2.1 .1 CanSat navigasyon metotlari

CanSat’lar hava ve karadan hareket edebilecektir. Tavsiye edilen metotlar
asagidaki gibi kullanilacak:

Gorsel: Rengi kirmizi olmasinin fark edilmesi tarafindan CanSat hedefe
kilavuzluk edebilir.

Uydu navigasyonu: CanSat Evrensel Navigasyon Uydu Sistemi (GNSS)
tarafindan hedefe kilavuzluk edebilir, bunu basarmak icin GBAS (yer tabanl
artis sistemi) ve SBAS (uydu tabanli artis sistemi) gibi GPS sistemi ve
yenilikleri kullanilmali.

Bu gps sistem gelismeleri i¢inde birbirinden farkli 6nemli noktalar1 géz 6niinde
bulundurmak gerekir.

« GBAS. DGPS’nin (farkli GPS konsepti) bagvurusu i¢inde kurulmustur.
Yarigma i¢in tamamlanmig bolgeye GPS alicis1 yerlestirebilirsiniz. DGPS
ve GPS alicis1 arasindaki veri baglantist Wi-Fi gibi CanSat’1n iizerindeki
radyo frekans sinyalleri ile internet tarafindan veri iligkisi elde edilmesi
durumda gergeklestirilebilir. Bu son durumda organizasyon internet
baglantis1 vermeyecektir takimlar baglantiy1 kendileri saglamak
zorundadirlar.



« SBAS. EGNOS (European Geostationary Navigation Overlay Service)
sistemi kullanilmalidir ¢iinkii bu sistem biitiin Avrupa’nin igerdigi tek
SBAS sistemidir. Bu kullanim Avrupa sisteminden dolay1 pozitif yonde
degerlendirilecek.

Not: Bu kullanim her tiir isaret sinyali veren ekipman veya aktif sinyalizasyonu
CanSat’a gondermek i¢in yasaktir.

2 .2 Roket alt sistem kategorisi: Uzaktan 6l¢iim,izleme
Bu edisyonda biz uzaktan 6l¢iim alt sistemlerini ve iletisimi Oneriyoruz.

CanSat yer istasyonuna ugus durumlar1 hakkindaki kesin minimum bilgileri
hemen gondermelidir.

Bu kategoride, detayli tasarim raporunda agiklanan ilk hedefler ve uzaktan
Olctim alt sistemleri tasariminin 6zgiinliigii degerlendirilecek. Ayni1 zamanda bu
kategori ile birlikte LEEM °‘in kesif roketleri tarafindan gelistirilecek farkli

gurup roketlerin alt sistem tasarimlari i¢in takimlar arasinda bir eleme olacaktir.

CanSat yarismalar1 bu kategoride sondaj roketi i¢indeki uzaktan 6l¢iim alt
sistemlerinin muhtemel entegrasyonunun tasarimini géz oniinde bulunduracak.

CanSat’in hemen yer istasyonuna géndermesi gereken minimum veriler.
1 . 4 bit tanimlayici1 kod (4 bits Identifying code )

2 . Barometrik ytikseklik

3 . Dis sicaklik

4 . ivme (en az CanSat’m rota kontrolii i¢inde)

5 . GPS konumu

6 . Mantik diizeyinde 3 dijital sinyal (CanSat tarafindan simule edilmis)

3

. Iki olayin tespit edilmesi

1 . Roketin firlatilis1
2 . Parasiitlin acilmasi



2 .3 Uzay Gorevi Robotu

Robotik seven kisiler icin miitkemmel bir kategori. Bu kategoride katilimcilar
Ayllon Planet gibi baz1 sahnelerdeki kesif misyonlarini bir robot yaratarak
tamamlamak zorundadirlar.

2.3 .1 Ornekler

Y1l 3024. Diinya gezegeninin yok edilmesi yakinda olmasi beklenen bir durum.
Insanlhigin Ayllon gezegenine siginmas1 muhtemel bir durum. Fakat halen
bilimsel topluluklar Ayllon gezegeni hakkinda ¢ok sey bilmemektedirler.
Yinede onceki hedef i¢in yapilan ardi sira ¢calismalar ve gozlemlerle suyun ve
yasamin var olduguna inaniyorlar. Bulgularin i¢indeki bilimsel inanis insanlig1
son kaderden kurtaracak.

2.3 .2 Uzay Gorevi Robotu kategorisi kurallar

Sadece robotlar ayn1 veya daha az kiitle ve boyutlarla birlikte serbest kategoride
katilabilecek. Kiitle 1050 gramdan daha az, maksimum 240mm uzunlugunda ve
146mm ¢apinda olmalidir.

Robot gezegen iizerinden 20 metre yiikseklikten serbest olacak. Biitiin serbest
robotlar Ayllon gezegenine inecek bdylece katilimci takimlar otomatik pilot
degil sadece fren sistemi yiiziinden endiseleneceklerdir.

Asagidaki sonug kriterlerine gore takimlar daha fazla puan elde ederler:
« CanSat : 20 puan

» Robot standart CanSat’tan ayn1 veya daha az kiitle ve
boyutlarda olmalidir.

66mm ¢apinda — 115mm genisliginde ve maksimum 350 gram
kiitlede olmalidir.

e Arastirma

» Su bulma: Her bulunan su i¢in 20 puan

Su bulunan bir veya daha kii¢iik alanlar. Su ile ¢evrili alan
istiine robotun inmesinin bir riski yoktur fakat indikten sonra kendi basina bu
alana girmesi risklidir.



» Hayat bulma: Bulunan her tiir hayat i¢in 20 puan
Her takim bulduklar1 her farkl tiir hayat basina 20 puan
alacaktir. Organizasyon daha fazla ayrinti vermemektedir.

» Ayllon-lander-1II bulma: 10 puan

Ayllon-lander-111 ayllonic kesif misyonu i¢inde birkag ay once
kaybolmustur. Kayboldugundan beri hi¢bir uzay acentasi bulamamistir. Misyon
miihendisleri acil radyo kontrol isaretinin yiiksek bir ithtimalle hala aktif
oldugunu bildirmistir. (radyo kontrol sinyallerinin siklig1 yarisma sitesinde
bildirilmistir.)

» Toprak &rnekleri: Inis yerine gétiiriilen her bir toprak érnegi
icin 5 puan.

Robot her tiirlii toprak 6rnegini toplayabilecek kabiliyette olmali.
Temeldeki her ¢esit yer icin, takim fazladan 5 puan alacaktir. Bu ¢esitler
sinirlandirilmamistir. Bu temel periyodik ses emisyonu ve fliioresan giil rengi
i¢in taninabilir.

« Son gorev: 30 puan

Gorev zamanm 10 dakika ile sinirlidir. Bu zamandan sonra robot
Alpgaayllonis temelinde fliioresan giil rengi ve periyodik ses emisyonu i¢in
fark edilebilinir olmalidir.

« Otonom hareket: 100 puan

» Robot Ayllon gezegeni i¢inde otomatik hareket etmeli.
» Takim mantiel hareketleri yiiriitmelidir fakat onlar yaptirima
tabi tutulacaktir.
» Takimin yuriittiigii her telematik hareket icin 5
puan eksiltilecektir. (-5 puan)
» Takimin yaptig1 her fiziksel hareket i¢in 10 puan
eksiltilecektir. (-10 puan) Takimlar bu islemi sadece jiirinin miisaadesi
altinda gerceklestirebilirler.

Son noktalama negatif olabilir.

Higbir takim sahneyi daha 6nceden goremez. Her takimdan sadece bir kisi
robotlarin hareketlerini fiziksel yardim gerektirmesi durumu igin
gozlemleyebilir fakat bu kisi robotun gorevi sirasinda 10 dakika boyunca
takimin diger elemanlariyla iletisim kuramaz.



Robot maksimum 100 metre boyunca kurulmus olan izleme istasyonuna
canli video veya fotograf gonderebilir. Her takim bu haberlesmeyi devam
ettirmeli. Organizasyon izin verilen radyo seritleri alanini kontrol etmeli bu
yarisma kurallarinda bulunur ve yarigmadan bir giin 6nce verilmelidir.

Robot yiizeyden 20 metre yukaridan gezegen atmosferine birakildiginda
zaman baslar.

Organizasyon yer bilgileri hakkinda takimlara detay veremez. Fakat bunlar
web sitesinde yayinlanir. Dahasi organizasyon yer yapist hakkindaki sorulara
web sitesi forumunda cevap verir.

2 .4 Bilimsel deneyim — CanSat

Ilerideki CanSat tasarimi veya bilimsel ve teknolojik deneyimleri devam
ettirmek i¢in belirli alt sistemleri test etmek isteyen ekipler i¢in bu kategori
sinirlandirma olmadan olusturulmustur.

CanSat misyonunun bagaris1 bu amac ve deger i¢gindedir. Ayrica
Ozgiinliik,tasarim ve 6l¢limlerin bilimsel alakasi1 da degerlendirilecektir.

Detayli tasarim raporunun i¢inde agiklanan tasarim hedeflerinin en az %80°1
devam ettirilmelidir. Organizasyon bilimsel degerlerin iligkisini veya test
edilen teknolojik sistem tasarimlarini degerlendirecektir.

3. CanSat’in cesitleri
3 .1 CanSat (standart)

Biitiin takimlar agsagidaki sartlar1 dogrulamak i¢in uzaktan 6l¢iim ve bilimsel
deneyime katilmak i¢in bir CanSat yaratmak zorundadirlar. Kategorinin geri
kalaninda standart boyutlarin istege bagl kullanimi1 pozitif yonde
degerlendirilir.

1 . Biitiin bilesenler Avrupa onayli geri doniisiim kutusunun boyutlartyla
intesrasyon i¢ginde olmalidir. (115mm yiiksekliginde ve 66mm capinda)

2 . CanSat’1in tamamlanmasinin biiyiik ¢ogunlugu 350 gramdan fazlasini
asmayan bir iyilesme sistemini igerir.

3 . Bu iyilesme ankraj sistemi agma aninda 20G’yi1 desteklemelidir. Ana
yapiyla direkt olarak birlesmelidir.



4 . CanSat faydal yiik kismindan ayrilana kadar higbir sey geri doniisiin
kutusunun (anten,sensor...) ¢apini uzatamaz.

5 . Faydal1 yiik boliimiiniin total uzunlugu 230mm olarak mevcuttur. Cihaz
anten ve diger katlanabilir aygitlar1 parasiitiin katlanmasi i¢in diger 115mm
de birakmal1 ve cthaz 115mm yiiksekligi agsmamali.

6 . Patlayicilar,patlaticilar,yanabilir ve tehlikeli materyaller,piroteknik sarjlar
ve biyolojik faydali yiiklerin kullanimi kesinlikle yasaktir. Biitiin materyaller
personel,donanim ve ¢evre i¢in hafif olmalidir. Organizasyon sliphe
durumunda MSDS’ye soracaktir.

7 . CanSat’1n roketten ayrilmasini otonom olarak belirlemek gerekir. Bu
sebepten dolay1 bu amag i¢in zamanlayici ve fotoelektrik sensor kullanimi

kesinlikle yasaktir.

8 . CanSat’1n enerji talebi i¢in faydali yiik kismi i¢indeki integrasyon ve
roketten firlatma ani arasinda beklemek i¢in 30 dakika zaman taninir.

9. CanSat’1in toplam fiyat1 500 EURO’yu asmamalidir.

3 .2 Serbest kategori

Ayni1 zamanda serbest kategori boyutundaki CanSat’lar helyum balonlari ile
serbest birakilinabilir. Bu sayida CanSat’lar insansiz uzay roketi ve inis
kategorisinde adil rekabet edebilecektir. Serbest kategori gerekliliklerindeki
CanSat’lar standart boyutlarda olacak

1 . Toplam maksimum 06l¢ii: 240mm uzunlugunda ve 146mm ¢apinda

2 . Maksimum toplam kiitle: 1050 gram

Yerden 100 metre yukaridaki irtifadan serbest kategorideki CanSat’lar
serbest birakilacak.

4 . CanSat’larin kabul degisikligi
Yarismanin aksamiistiinde vardiya tarafindan organize edilecektir. Her

guruba Ozet sirasinda diizeltmeler i¢in zaman atanacaktir. Daha sonra
asagidakiler kontrol edilecektir:

* Biitiin sistem kiitlesi roket i¢inde entegre edilecektir.(parasiit dahil ve
taginabilir cihazlar)



Boyutlar (uzunluk ve cap)

Kalkis interfazi ile uyumluluk ve roket boliimiinden sonraki aktivasyon
sirasini igerir.

Frekans kullanimin1 dogrulama. (kullanilacak frekanslar1 6lgecek cihaz)
Detayli tasarim raporunda sunulan hedflerin en az %80 ini fonksiyonal
test ile garantilemek.

CanSat’1n roketten bagimsiz hareket ettigini dogrulamak.

Higbir cihaz uygulanmaya konulmayacaktir bu durumda firlatma rampasi iginde
degismeden kalmas1 miimkiin degildir, roketten ejeksiyonunu tespit etmek
miimkiin olmayacaktir.



