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1. Introducci6 a CanSat

Un CanSat consisteix en un dispositiu autonom, capag de realitzar certes missions, implementat dins
de les dimensions d'una llauna de refresc, és a dir en el volum d'una llauna de 330ml (profunditat
115mm x 66mm diametre) constituint una plataforma d'aprenentatge excepcional per tots els
estudiants interessats en el disseny, fabricacid i operacions de satel-lits ja que aquestes certes missions
son funcions basiques d'un satél-lit: alimentacid, actitud, comunicacions, etc.

Els participants - estudiants, sols 0 amb ajuda d'un professor, o professionals - han de crear un satel-lit
en una estructura de la grandaria d'una Ilauna de refresc. Aquest sera introduit en un dels coets del
LEEM i sera alliberat a 1.500 metres (a excepcio de les categories Sonda Planetaria i Experimentacio),
comencant el descens i les fases d'operacions. La fase d'operacié del CanSat comenca quan aquest és
llibreta del coet, tanmateix I'adquisicié de dades podra comencar a priori.

2. Categories de CanSat

La Competici6 de 2010 abasta las seglients categories:
1. Come-back
2. Subsistema de Coet: Telemetria
3. Sonda Planetaria

4. Experimentacio Cientifica

El jurat avaluara les actuacions de cada CanSat en el camp de llangament; si bé els punts per
originalitat i disseny del dispositiu s’atorgaran en base a la documentaci6 que els equips presentin en
la Revisié Critica del Disseny (CDR)

L’¢xit en la consecucid dels objectius que cada equip s’hagi proposat (presentats en la documentacio)
s’avaluara en I’acte de presentacio de resultats, al dia segiient de la jornada de llancaments.

El jurat tindra en compte el nivell académic dels membres de cada equip, I’ajuda exterior rebuda,
hores de treball i pressupostos, amb el fi de emetre un veredicte que realment valori I’esfor¢ personal
dels estudiants i/o professionals.

2.1 Come-back — CanSat

El CanSat ha de navegar de forma autonoma fins aturar-se el més a prop possible d’una diana situada
al terra del camp de llangcament. Si bé el principal parametre de avaluaci6 sera la distancia final al
objecte, també es valoraran altres parametres com per exemple originalitat i disseny tant de
subsistemes com d’algoritmes de navegacio.

La navegacio dels CanSats dins de la categoria Comeback s’haura de realitzar de forma autonoma. Els
equips estan autoritzats a descarregar telemetria del dispositiu perd queda terminantment prohibit
enviar-li senyals de navegaci6 des de I’estacié de terra.

La diana cap a la que s’haura de dirigir els CanSats Comeback es materialitzara amb una tela de 3
metres de diametre. Els equips podran apropar-se a la mateixa abans de integrar el CanSat en el coet
per prendre les seves propies mesures de les coordenades de la diana i/o memoritzar-les en el

dispositiu. L’Organitzacié no anunciara les coordenades de la mateixa.
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2.1.1 Meétodes de navegacio6 del CanSat

Els moviments dels CanSats podran donar-se per aire i/0 terra. Els métodes a utilitzar recomanats sén
dos (quedant prohibida I’utilitzacié de qualsevol tipus de radiobalisa o senyalitzacié activa que envii
una senyal de CanSat):

1. Optic: el CanSat pot guiar-se cap a la diana reconeixent-la pel seu color caracteristic, el
vermell.

2. Navegacio per satél-lit: el CanSat pot guiar-se cap a la diana per mitja del Sistema de
Navegacio Mundial per Satel-lit (GNSS). Per fer aix0 podra utilitzar-se el sistema GPS, aixi
com les seves millores, com son GBAS (Sistema d’Autentificacié Basat en Terra) o SBAS
(Sistema de Autentificacio Basat en Sateél-lit).

S’han de considerar varis punts importants dins d’aquestes millores del sistema GPS:

e GBAS. Es basa en I’aplicacio del concepte DGPS (GPS Diferencial). El receptor GPS de
referéncia pot situar-se dins de I’area habilitada per la competicié (camp de vol). L’enllag de
dades entre aquest i el receptor GPS instalelat a bord del CanSat por realitzar-se mitjangant
senyal de radiofreqiiéncia (veure limitacions de freqiiéncies en 1’apartat corresponent) com
mitjangant Wi-Fi, en el cas que les dades de referéncia s’obtinguin a través d’Internet. En
aquest ultim cas, 1’organitzacio no proveira connexio a Internet, sind que és I’equip qui ’ha de
proveir.

e SBAS. Es podra utilitzar el sistema EGNOS (European Geostationary Navigation Overlay
Service), ja que es 1’unic sistema SBAS que la seva area de servei es troba a Europa. La seva
utilitzacio es valorara molt positivament per el jurat, ja que ha sigut desenvolupat per la
Agencia Espacial Europea.

2.2 Categoria subsistema de coet: Telemetria

En aquesta edicio es proposa el subsistema de comunicacid i telemetria. EI CanSat ha de enviar a una
estacio de terra (GS) en temps real dades d’algada baromeétrica, temperatura, acceleracio, posicio GPS
i esdeveniments (enviar una senyal que detecti, com a minim, la ejecci6 del CanSat des de la badia de
carrega i la obertura del paracaigudes principal). En aquesta categoria es valorara la precisié amb la
que s’han aconseguit els diferents objectius, aixi com originalitat i disseny del subsistema de
telemetria. Aquesta categoria, a la vegada s’empra per seleccionar 1’equip que dissenyara el
subsistema corresponent per les diferents families de coets que desenvolupa la divisié de coets de
sondeig del LEEM.

Els CanSats que competeixin en aquesta categoria s’hauran dissenyar amb I’objectiu de integrar-los
com subsistema de telemetria en un coet de sondeig. Les dades minimes que el CanSat ha d’enviar en
temps real a la seva estacié base son:

1. Codi identificatiu de 4 bits

2. Altura barometrica

3. Temperatura exterior

4. Acceleracio (com a minim, en I’eix longitudinal del CanSat)
5. Posicio GPS

6. Nivell logic de tres senyals digitals (a simular per el CanSat)
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7. Detecci6 de dos esdeveniments:
1. Llancament del coet

2. Desplegament del paracaigudes

2.3 Sonda planetaria

La categoria dels amants de la robotica per excel-léncia. En aquesta categoria els concursants hauran
de construir un robot que haura de complir una missié de exploracié en un escenari denominat:
“planeta Ayllon”.

2.3.1 Antecedents

Any 3024. La destrucci6 del planeta Terra és imminent. Existeix la possibilitat d’acollir a la humanitat
del planeta Ayllon. Tot i aix0, actualment la comunitat cientifica desconeix gran part de les
caracteristiques del planeta Ayllon. No obstant a arrel dels estudis i observacions realitzades en
anteriors missions es creu que pot acollir aigua i vida (intel-ligent?). La ciéncia conta amb les teves
troballes per salvar I’humanitat del seu fatidic desti.

2.3.2 Bases de la categoria Sonda Planetaria

Nomeés podran concursar aquells robots que tinguin caracteristiques igual o menors a CanSats
OpenClass: pes menor a 1050 grams i un maxim 240mm de longitud i 146mm de diametre.

El robot sera alliberat a 20 metres d’altura sobre el planeta. Tots els robots que siguin llangats
ayonitzaran en el planeta Ayllon, pel que I’equip concursant només ha de preocupar-se d’un sistema
d’aturada, no de auto-pilotatge.

L’equip guanyador sera aquell que aconsegueixi més punts, segons els seguents criteris de puntuacio:

e CanSat: 20 punts

o El robot ha de tenir una grandaria i pes igual 0 menor a un estandard de CanSat: 66mm
diametre x 115mm de profunditat i fins 350 grams.

e Exploracio:
o Trobar aigua: 20 punts per cada zona d’aigua trobada

»= L’escenari pot tenir una o varies petites zones amb aigua. No existira perill que el
robot pugui aterrar al recinte amb aigua, pero si existeix el perill que el robot entri
pel seu propi peu al recinte.

o Trobar vida: 20 punts per tipus de vida trobat.

» L’equip que detecti vida en el planeta rebra 5 punts per cada forma de vida
diferent que trobi. L’organitzaci6 no donara més detalls.

o Trobar Ayllon-lander-I11: 10 punts

= Ayllén-lander- 1ll es va perdre fa uns mesos en una missié de reconeixement
ayllonic. Cap agencia espacial ha pogut trobar-lo des de la seva desaparicié. Els
enginyers de la missié afirmen que hi ha una alta probabilitat que la radiobalisa
d’emergencia continui activa.

o Mostres de sol: 5 punts per cada mostra recollida y dipositada en la base

= El robot podra agafar qualsevol tipus de mostra del sol. Per cada mostra que
es dipositi en la base es sumaran 5 punts a ’equip. No hi haura limit de
recollida de mostres. La base és recognoscible pel seu color rosa fluorescent i
la seva emissi6 periodica d’audio.

e Fide missid: 30 punts

LEEM — Laboratori per Experimentacié en Espai i Microgravetat — www.leem.es Pagina 6



Laboratori per Experimentacié en Espai i Microgravetat °

Contact: cansat@leem.es Website: www.cansat.leem.es

o El temps limit de la missi6 és de 10 minuts. Al acabar aquest temps el robot ha de
trobar-se en la base Alpha-Ayllonis, recognoscible pel seu color rosa fluorescent i la
seva emissio periodica d’audio.

e Moviment autonom: 100 punts
o Elrobot ha de moure’s automaticament en el planeta Ayllon
o L’equip podra realitzar moviments manuals, perd seran sancionats.
» Cada moviment que I’equip realitzi telematicament restara 5 punts (-5 punts).
» (Cada moviment que ’equip realitzi fisicament restara 10 punts (-10 punts).
Nomeés es podra optar a aquest moviment si el jurat ho autoritza.
La puntuacié pot arribar a ser negativa.

Cap equip pot veure préviament 1’escenari. Només 1 persona de cada equip pot estar veient
directament els moviments del seu robot, per si necessités una ajuda fisica; no obstant aquesta persona
no podra comunicar-se amb la resta de companys durant els 10 minuts de la participaci6 del seu robot.

El robot podra enviar fotografia o video en directe a una estacié de Terra de I’equip a un maxim de
100 metres en horitzontal. Cada equip ha de encarregar-se de realitzar aquestes comunicacions.
L’organitzacié comprovara que les bandes de freqiiéncies son les correctes en la documentacio
entregada el dia abans de la competicid.

El temps 0 comenca a comptar des de que el robot es alliberat en la atmosfera del planeta, és a dir, als
100 metres sobre la superficie.

L’organitzaci6 no desvetllara detalls de les condicions en les que sera provat I’escenari. No obstant si
que es publicara en la web i es respondra al foro les preguntes generals, només generals, que els
concursants vulguin saber.

2.4 Experimentacié cientifica — CanSat

Aquesta categoria es concep amb caracter lliure, per tots aquells que vulguin experimentar Gnicament
certs subsistemes de cara al disseny d’un CanSat per alguna de les categories anteriors, o bé
experiments cientifics de diversa natura.

Per tots els CanSat d’aquesta categoria lliure es valorara I’éxit en els seus objectius, 1’originalitat, el
disseny i la rellevancia cientifica de les mesures que han realitzat.

Per optar al llangament s’hauran de complir al menys el 80% dels objectius de disseny declarats en el
CDR. Es valorara la rellevancia del experiment cientific desenvolupat o la originalitat del sistema
tecnoldgic a assajar.

3. Tipus de CanSat

3.1 CanSat (Standard)

Tots els equips que entrin en la Competici6é hauran de construir un CanSat que compleixi les segtients
especificacions:

1. Tots els components han de estar integrats en una estructura de la grandaria d’una llauna de
refresc estandard europea (115mm d’altura i 66mm de diametre)

2. La massa del CanSat complet, inclds el sistema de recuperacio, no ha de excedir els 350 grams

3. L’ancoratge del sistema de recuperacié ha de suportar 20 Gs en el moment de I’obertura.
Haura d’anar unit directament a 1’estructura principal
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4. No podra sobresortir res del diametre de la llauna de refresc (antenes, sensors, etc.) fins que el
CanSat hagi abandonat la badia de carrega del coet

5. La longitud total disponible de la badia de carrega és de 230mm. El dispositiu no podra exedir
els 115mm d’altura, quedant els 115m addicionals reservats per el plegar de paracaigudes,
antenes o altres dispositius desplegables

6. Estan terminantment prohibits explosius, detonadors, carregues pirotécniques, materials
inflamables o perillosos, aixi com carregues Utils biologiques. Tots els materials han de ser
benignes a personal, equips i mediambient. Es sol-licitaran MSDS en cas de dubte

7. EIl CanSat ha de detectar de forma autonoma la separacié del coet, quedant terminantment
prohibit I’is de temporitzadors o sensors fotoeléctrics per aquest fi. Es recomana 1’us de
dispositius mecanics tals com sensors de pressio o "Kill-switch"

8. L’alimentacié del CanSat ha de permetre un temps d’espera entre la integracié en la badia de
carrega i la seva ejeccid del coet de fins 30 minuts

9. El cost total de CanSat no excedira els 1.000 Euros

3.2 OpenClass

També estara disponible un globus d’heli per llangar CanSats de la categoria “OpenClass”, si bé n*
estaran a altre categoria de la Competicio de CanSats. Els requeriments “OpenClass” seran els
mateixos que per la categoria CanSat a excepcié de:

1. Dimensions totals maximes: 240mm de longitud y 146mm de diametre
2. Massa total maxima: 1050 grams

Els CanSats “OpenClass” seran alliberats a una altitud de 100 metros sobre el terreny.

4. Revisio de acceptacio de CanSat

Es realitzara per torns la tarda del dia de la presentacid. En el briefing de la Competicid s’assignara a
cada equip una hora per efectuar la seva revisioé d’acceptacio. En ella es comprovara:

e La massa del sistema complet tal qual anira en el coet (inclos paracaigudes i desplegables)
e Grandaria (diametre i longitud)

e Compatibilitat amb la interficie del Ilangador, inclosa activacio després de la separacio del
coet

e Verificacié de freqliencies utilitzades (es fara servir un Freqliencimetre)

e Proba funcional que s’assegura que compleix un minim del 80% dels objectius presentats en el
CDR.

e Verificar que el CanSat romandra ences sense transferir 1’operacionabilitat del coet.

No es llangara cap dispositiu que no sigui capag¢ de romandre un determinat temps de rampes (fins
30 minuts en espera) i que no sigui capa¢ de detectar la seva ejeccio del coet..
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