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drone multitor

Profile of the mission and selection of subsystems of the prototype Cansat to be
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Resumen

En este trabajo muestra la mision que determinamos debera de realizar el
CanSat. En ésta primer etapa, se realiza el desarrollo de un CanSat basico
que adquiera datos de diferentes sensores, como: presion, temperatura,
humedad, radiacion UV, aceleracion, posicion, medicion del campo
magnético terrestre, etc., seleccionando los basicos, esta informacion se
envia por un enlace de radio frecuencia a una estacion terrena
conformada por el radio receptor, una PC y el software de monitoreo del
puerto serie. También se hace uso de camaras de video para grabacion o
para transmision en tiempo real del vuelo del Drone utilizando la cdmara
que trae el drone. Proyecto apoyado por el Programa de Apoyo al
Desarrollo de la Educacién Superior (PADES) 2017, para fortalecer el
proceso educativo, a través de la utilizacion de las TIC’s. Se implementa
un sistema CanSat basado en la definicion de la misién, involucrando
desde el disefio, construccion y pruebas de la carga Gtil asi como de los
subsistemas; eléctrico, de comunicaciones, computadora de vuelo y
manejo de datos. Es ésta primera de tres etapas, se logra impactar
alumnos con la metodologia de aprendizaje basada en proyecto, y
consistio en determinar la mision y disefio de los subsistemas del pico
satélite.

CanSat, Adquisicion de Datos, Sensores, Radio Control,
Drone

Abstract

In this work, it shows the mission that we determine must perform the
CanSat. In this first stage, the development of a basic CanSat that
acquires data from different sensors is performed, such as: pressure,
temperature, humidity, UV radiation, acceleration, position,
measurement of the earth's magnetic field, etc., selecting the basic ones,
this information is sent by a radio frequency link to an earth station
conformed by the radio receiver, a PC and the serial port monitoring
software. It also makes use of video cameras for recording or for real-
time transmission of the Drone's flight using the camera that brings the
drone. Project supported by the Program of Support for the Development
of Higher Education (PADES) 2017, to strengthen the educational
process, through the use of TIC’s. A CanSat system is implemented based
on the definition of the mission, involving the design, construction and
testing of the payload as well as the subsystems; electrical,
communications, flight computer and data management. This is the first
of three stages, it is possible to impact students with the methodology of
project-based learning, and consisted in determining the mission and
design of the subsystems of the satellite peak
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Introduccion

Un satélite, es un cuerpo que gira alrededor de
otro cuerpo de masa preponderante y cuyo
movimiento estd determinado, de modo
permanente, por la atraccion de este ultimo. Los
satélites construidos por el hombre se pueden
utilizar para comunicaciones, observacion de la
tierra, navegacion, astronomia, fisica espacial,
militar y prueba de tecnologia. Los satélites
estin formados de al menos los siguientes
subsistemas:

— Alimentacion (EPS).

— Manejo de datos (C&DH).

— Comunicaciones (COMM).
— Estructura (Structure).

— Control de actitud (ADCS).
— Carga 1til —payload- (MISN).

wmnt

Figura 1 Subsistemas de un satélite real y de un
CanSatT

Justificacién

Un sistema CanSat basado en la definicion de la
misidén, involucrando desde el disefio,
construccion y pruebas de la carga util asi como
de los subsistemas eléctrico, de comunicaciones,
computadora de vuelo y manejo de datos; Siendo
lanzado y soltado, o solo trasportado a la altura
de cientos de metros mediante un vehiculo
Drone MultiRotor con una trayectoria definida
simulando el movimiento de un satélite de 6rbita
polar.

Para Impactar en el aprendizaje de
telecomunicaciones y de ciencias en alumnos de
TSU e Ingenieria de la UTIM, asi como en la
captacion de alumnos para la carrera de TIC SI o
RT todo mediante la metodologia de aprendizaje
basada en proyecto.
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Problema

En la realidad es muy dificil interactuar con un
sistema de telecomunicaciones via satélite, a
menos que sea la bajada de senal, lo demaés es
muy complejo poder acceder y tomar control de
un satélite, por lo que los alumnos podran
acceder a un sistema real siendo el principal
usuario la Universidad Tecnologica de Iztcar de
Matamoros, ya que también tenemos un
problema de matricula y que puede emplearse
como un sistema de promocion y captacion de
alumnos, a la vez de servir en la carrera de Redes
y Telecomunicaciones en las diferentes materias,
debido a que el CANSAT es un satélite del
tamafio de una lata de refresco y podran realizar
todas las actividades referente a sus materias.

Por otra parte el campo presenta
problemas que con un drone se puede apoyar a
la solucién, porque los agricultores ya estan
utilizando esas plataformas aeronauticas para
optimizar las técnicas de agricultura, en aras de
fomentar la llamada "agricultura de precision"
en los paises desarrollados, una de las mas
grandes ventajas de la agricultura de precision es
que, mediante imagenes satelitales o de camaras
especiales, es posible apreciar y monitorear
grandes zonas de un solo vistazo. Eso, gracias a
que los cultivos sanos emiten un tipo de
radiacion peculiar, pero €ésta cambia cuando se
encuentra plagada o enferma porque sus
propiedades fisicas se alteran.

En acuacultura, con estas herramientas
tecnologicas se pueden observar diferentes
aspectos como la concentracion poblacional de
jaulas flotantes o estanques acuicolas, constatar
vacios sanitarios o mortandad de especies, entre
otros.

Los beneficios que se pueden obtener con
el uso de este tipo de dispositivos, donde se
cultiva tilapia en jaulas flotantes se capturan
imagenes y documenta informacidén sobre las
granjas acuicolas.

Existen drones que se mueven en un
radio de tres a cinco kilometros a la redonda a
una velocidad méaxima de 100 kilometros por
hora, se pueden elevar hasta 500 metros y rotar
360 grados sin moverse de un lugar hasta por 20
minutos.
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Hipotesis

Podemos mostrar que un CanSat en su proceso
puede captar las diferentes magnitudes fisicas
por medio de sensores, de ahi procesar la
informacion y de acuerdo a datos establecidos,
ya que un CanSat es un nano satélite y que a
través de su disefo, construccion y prueba
permite que los estudiantes adquieran
conocimientos basicos en construccion y sistema
de telecomunicacion de satélites. Su principal
funcion es la ensefianza de tecnologias de
telecomunicaciones 'y aeroespaciales en
escuelas y universidades. Si bien se los
denomina "satélites", no lo son en el sentido
estricto de su definicidbn como cuerpo que gira
alrededor de un planeta. Estos aparatos
normalmente  deben ser completamente
auténomos y pueden recibir o transmitir datos.

Los CanSat no orbitan, pero mediante su
lanzamiento a través de un cohete, un globo
sonda o un drone de control remoto se realizan
pruebas y transmiten informacion de telemetria
mientras descienden lentamente a tierra usando
un paracaidas, y desarrollan la mision para la que
fueron construidos. Mediante el analisis de los
datos registrados por el CanSat, los participantes
investigan las razones de éxito o falla de la
mision del nano satélite. El usuario, debera
establecer los parametros a medir, controlar y los
rangos establecidos de acuerdo a las condiciones
atmosféricas.

El bajo costo de realizacion, corto tiempo
de preparacion y simplicidad de disefio en
comparacion con  otros  proyectos de
telecomunicaciones y espaciales debera hacer de
este concepto una oportunidad practica
excelente para estudiantes, ya que ellos se
encargan de elegir la manera en que realizan su
mision, diseflan el CanSat, integran los
componentes, comprueban el  correcto
funcionamiento, preparar el lanzamiento,
analizar los datos y organizan como equipo
distribuyendo la carga de trabajo. Se trata en
definitiva de una reproduccion a escala del
proceso de diseo, creacion y lanzamiento de un
satélite real. En si CanSat es una capacitacion en
construccion de nano satélites.

Con un proyecto como el CanSat los
estudiantes tendran la oportunidad de adquirir
experiencia en el disefio, construccion y prueba
de un satélite en menos de un afio a un bajo
costo.
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Objetivos
Objetivo General

Implementar un sistema CanSat basado en la
definicion de la mision, involucrando desde el
disefio, construccion y pruebas de la carga util
asi como de los subsistemas: eléctrico, de
comunicaciones, computadora de vuelo y
manejo de datos; lanzado a las alturas mediante
un Drone con trayectoria definida.

Que Impacte en el aprendizaje de
alumnos de la UTIM, asi como en la captacion
de alumnos para la carrera de TIC SI o RT
mediante la metodologia de aprendizaje basada
en proyecto.

Objetivos especificos

Durante la mision CanSat es decir, desde el
lanzamiento hasta el descenso sera medido el
desarrollo de toda la mision, transmitiendo
telemetria a una pequefia estacion terrena de
recepcion.

La adquisicion y andlisis de datos
permitird a los estudiantes determinar si la
mision se realizd con éxito; Los parametros
atmosféricos basicos a medir son posicion,
temperatura, presion, altura, ubicacion y la
altura.

— Incluir alumnos en las actividades
principales y aplicar los procesos que
comprenden el marco de la ingenieria de
sistemas: disefio, gestion, realizacion.

— Utilizar el drone y el CanSat para
demostraciones en visitas guiadas y
hacer mas atractiva la carrera de TIC y
aumentar la matricula.

- Utilizar el drone para monitoreo en
agricultura y mediante una cémara
infrarroja y determinar de acuerdo al
patrén de radiacion en una planta si esta
sana o enferma.

— Utilizar el Drone en acuacultura en la
produccion de mojarra tilapia en jaula,
para vigilancia y monitoreo de poblacién
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Marco Teérico

En 1998 se realizd el primer "University Space
Systems Symposium”, o "Jornada Universitaria
de Sistemas Espaciales”, en Hawalii,
participando estudiantes y docentes de 12
universidades de Estados Unidos y Japdn, en
donde Bob Twiggs, de laUniversidad de
Stanford, propuso lo que serian los proyectos de
nanosatélites, actualmente con CanSat se
desarrollan competencias siguiendo el mismo
concepto propuesto por Twiggs y plasmado en
ARLISS a nivel nacional e internacional.

El bajo costo de realizacion, corto tiempo
de preparacion y simplicidad de disefio en
comparacion  con otros  proyectos de
telecomunicaciones y espaciales hacen de este
concepto una oportunidad practica excelente
para estudiantes ya que ellos se encargan de
elegir la manera en que realizan su mision,
disefian el CanSat, integran los componentes,
comprueban el correcto funcionamiento,
preparar el lanzamiento, analizar los datos y
organizan como equipo distribuyendo la carga
de trabajo. Se trata en definitiva de una
reproduccion a escala del proceso de disefio,
creacion y lanzamiento de un satélite real. Un
CanSat es una capacitacion en construccion de
nano satélites. Las practicas realizadas se les
denominan misiones mismas que se dividen en
dos categorias:

- Misidn para adquisicion de datos usando
diferentes transductores MEMS.

- Mision para llegar a un punto
determinado, denominados Come-back y
Flyback Competencias Internacionales
CanSat.

Las competencias CanSat ofrecen la
oportunidad a estudiantes tener una primera
experiencia de una mision espacial real que
inicia con el disefio, integracion, prueba,
lanzamiento, analisis de datos y presentacion de
resultados.

Figura 1 CanSat
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Este afio la Agencia Espacial Mexicana
realizO una convocatoria nacional para que
profesores universitarios se entrenen en la
tecnologia CanSat en Japon, con el compromiso
de formar a profesores y estudiantes en esta
tecnologia.

Drone

Ya se han utilizado Drones para poder disefiar
una simulacion de orbita en un espacio reducido
a escala. Un Drone es un vehiculo aéreo NO
TRIPULADO. La palabra Drone literalmente
significa “zangano”. Se puede llamar dron o
drone.

Tiene diferentes formas, tipo avion,
helicoptero o formas muy diferentes. No son
algo nuevo, el primero se desarroll6 después de
la primera guerra mundial, y se emplearon
durante la segunda guerra mundial para entrenar
a los operarios de los cafiones antiaéreos. Pero es
a finales del siglo XX cuando se operan
mediante radio control con caracteristicas
auténomas.

Algunos tienen GPS que les permite
volver al punto donde inici6 de su vuelo. Pueden
volar solos y tomar decisiones, evitando chocar
contra objetos o personas. Se manejan con radio
control, controlados con una tableta o un
Smartphone.

Se utilizan para maultiples tareas, desde
tareas de vigilancia, fotografia, retransmisiones
televisivas, agricultura, ocio, etc.

Figura 2 Diferentes tipos de Drones
Tipos de Drones

La clasificacion es muy amplia y puede ser como
sigue:
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a) En funcion del tipo de alas:

Alas Fijas: Tienen alas fijas y son similares a un
avion.

MultiRotor: Cuadricopteros, hexacdpteros
u octacopteros. La mitad de las hélices giran en el
sentido de las agujas del reloj y la otra mitad en el
otro sentido, creando asi la fuerza de empuje
necesario para llevar al drone hacia arriba. Se
pueden mantener en el mismo sitio sin variar la
posicion, gracias a sus  giroscopios Yy
estabilizadores, lo que es perfecto para sacar fotos
y grabar videos.

b) Segun el método de control:

Auténomo: El drone no requiere de un piloto
humano, se guia por sus propios sistemas y
sensores integrados.

Monitorizado: Necesita un técnico, quien
le proporcione informacion y controla el
feedback del drone.

Supervisado: Un operador pilota el
drone, aunque este puede realizar algunas tareas
autdnomamente.

Preprogramado: El drone sigue un plan
de vuelo disefiado previamente y no tiene
medios de cambiarlo para adaptarse a posibles
cambios.

C) En funcion de su uso:
Militares: son Ilamados UCAV vehiculos no
tripulados de combate aéreo. Suelen ir armados

y con capacidad de bombardeos.

Comercial: como
fotografias, videos, etc.

cartografias,

Aficionados: Se utilizan como un juguete
y suelen tener precios bastantes econémicos.

De Gobierno: Se utilizan para bomberos,
fuerzas de rescate, etc. con el fin de ayudar a las
tareas de reconocimiento, rescate, fronterizas e
incluso fiscales.

Metodologia de Investigacion

En general cualquier proyecto aplica la
metodologia ciclo de vida, en Redes vy
Telecomunicaciones ésta metodologia pasa por
las siguientes fases y/o etapas:
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Planificaciéon conceptual

En esta fase, las personas importantes que
participan en el proyecto o interesados definen el
sistema propuesto y determinan el alcance del
proyecto. Ademas, se determinan las
limitaciones de factores como los recursos,
presupuesto y tiempo.

Definicion de requisitos

Después de que los interesados establezcan el
alcance del proyecto, los especialistas del
proyecto trabajan con los usuarios finales para
definir los requisitos del sistema. Cuando los
especialistas del proyecto recogen todos los
requisitos, se relinen de nuevo con los usuarios
finales para verificar los requisitos y conseguir
la validacion por parte de los usuarios.

Disefio
Los especialistas, transforman los
requerimientos  en  requisitos  técnicos.

Inicialmente, los desarrolladores crean un disefio
técnico preliminar para tratar todos los requisitos
de la aplicacion del sistema, establecidos en la
definicion de requisitos.

Cuando el disefio preliminar ha
terminado, los desarrolladores hacen un disefio
técnico detallado, que define todas las funciones
necesarias para implementar el sistema.

Desarrollo y pruebas

Se comienzan a desarrollar el proyecto. Esto
incluye creacion de software, hardware y toda la
arquitectura adecuada que requiera el sistema.

Las pruebas empiezan después de
terminar la construccion de los componentes.
Ademas, los analistas que aseguran la calidad
verifican que el sistema reuna los requisitos de
negocio usando un plan de pruebas detallado.

Las principales etapas para la realizacion
del sistema espacial son:

Adquirir, Comprar, construir, reutilizar,
Ensamblar, integrar, Verificacion y validacion.
Durante la puesta en marcha, se arranca y
distribuye el nuevo sistema a todos los usuarios
finales, para que puedan empezar a utilizarlo.
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Ademas, los especialistas proporcionan
la documentacion del sistema a los usuarios
finales, donde se detalla como usar el sistema. La
capacitacion también es una parte importante de
la fase de puesta en marcha. Las sesiones de
capacitacion deberian ser planteadas para cada
grupo de usuarios, de tal manera que se puedan
beneficiar del sistema mas adelante.

Operaciones y mantenimiento

En la fase, el sistema pasa a modo de operacion
total. Los disefiadores y desarrolladores
controlan el sistema para asegurar que el éste
reGna los requisitos de negocio pedidos.
Ademas, el personal de operacion realiza
mantenimiento peridédico en el sistema para
asegurar gue el sistema sigue funcionando como
se espera. El equipo de soporte también
proporciona asistencia para el sistema y resuelve
los problemas que pueden presentarse.

Disposicion

Cuando un sistema ha completado su tiempo de
vida y se retira, esta fase proporciona una serie
de pasos sistematicos para finalizar el sistema.
Realizar esta fase asegura que la informacion
vital se mantenga para los proyectos futuros o las
necesidades tanto del sistema como de los
usuarios. Ademads, la correcta disposicion del
sistema es necesaria para asegurar que los
componentes, datos, software y hardware se
disponen de forma adecuada y segln las normas.

Cron ma de Actividades Wlaz dazpuss ds laapﬂ.a'hafim: ¥ libaracion da
5 T2CUCI0E

o, ACTIVIDAD 11223 |5 |4|a|5[5)6]8

1 ‘Captura de raquizitos XX

2 Planificacian cancegtual HIEXEX

3 Ardlizsiz XXX

4 Diefinicion de reguisites H(H|X

5 Dizsfio de namo sarslits XX |X

& Dizsfio de vislo da drons XX |X

- Disafio da Procesamiento ¥

rratawmiente de datos EEE
Dizafio da la_drguitecrura de
COMLMICOCIONEs Rl

o | Dissfio dal Plans ds baterfaces X|X|X
2.1 macinicas (XX
2.2 aléctricas X[(®|X
2.3 tirmicas (XX
2.4 de fluidos, o E|X|X

10 Codificacidn HE|X|X

Desarralls y pruebas.- Al realizaral
11 [sistems sa requiare soquirir @ intagrar) EIXEIEXEIX
Las =tapas som:
11. Adguirir. H|IX|XE|X
11.] Comprar, construir, reutilizar. HIX|H|X
11_.Em'm!um‘_ Dutggrar: unis todas Lad wlxlxlx
pisgas.

11.4 Varificacign y validacian. H|IX|HE|X

121 |{estion d= confimeracion ¥ cambio HE|XE|H|X

13 Puesta an mancha X|IX|X
14 Opergcianes y mantanimiants H|X|X
13 Disposicidn X|IX|X

Tabla 1 Actividades aplicando ciclo de vida
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Método ciclo de vida en el desarrollo del
CanSat

El CanSat que muestra la Figura 3 es una
simulacion en tierra, de un satélite real en el
espacio, del tamafio de una lata de refresco.
Donde se introducen todos los sistemas que
integran un satélite, tales como subsistemas de
alimentacion, comunicaciones y sensores,
aunado al correcto funcionamiento de éstos,
resultando un conocimiento significativo,
permitiendo comprobar la teoria mediante la
experimentacion  directa, (MSC. Patricia
Mendoza Criséstomo, 2015).

Figura 3 CanSat de telemetria

De la misma forma, el programa CanSat
es una gran oportunidad para permitir a los
estudiantes de la carrera de TIC SI 'y RT y
maestros interesados las telecomunicaciones y la
direccion de proyectos, su participacion directa
en la seleccién y disefio de una misién espacial,
mediante el disefio del pequefio satélite CanSat,
la seleccion e integracion de sus componentes, la
programacion, prueba, despliegue, recuperacién
y evaluacién del sistema.

Perfil de la mision y seleccion de subsistemas

La mision de desarrollo que realiza un CanSat
bésico, es la adquisicion de datos de sensores,
realiza una Mision de Telemetria (Adquisicion
de iméagenes y/o adquisicion de datos de
sensores).

Que posteriormente esta informacion se
envia mediante un enlace de radio frecuencia, a
una estacion terrena conformada por el radio
receptor, una PC y el software de monitoreo del
puerto serie.
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Arquitectura de un CanSat

El CanSat, utiliza como cerebro —computadora
de vuelo-, un microcontrolador para adquirir los
datos de los sensores, realizar los calculos para
transferir los datos a la unidad de medida
correspondiente y enviar cada 2 segundos a la
estacion de tierra, una cadena de todos estos
datos por medio de un enlace de radio
frecuencia, como podemos observar en la Figura
4, en su arquitectura del CanSat. De esta manera,
el microcontrolador es el corazon del sistema,
realiza la captura de datos, los célculos y su
posterior envio.

SUBSISTEMA DE RECUPERACION -CONTROL DE DESCENSO-
Paracaidas

SUBSISTEMA SUBSISTEMA

ENEHIE BE COMUNICACIONES
L Y MANEJO DE
DATOS

COMPUTADORA DE

SUBSISTEMA
EXPERIMENTOS ALMACENAMIENTO

(Payload) DE DATOS
Presion, Temperatura, Altura, Memoriaintemao externa.
Humedad, Radiacién, Gases,

Posicién, Aceleracion, video,
fotos, etc.

COMUNICACIONES
Frecuenciapara
‘establecer Dowlink y Uplink.

Figura 4 Arquitectura de CanSat

El CanSat es totalmente autbnomo y no
recibe érdenes desde la estacion terrena ni por
ningun otro medio. Aqui podemos observar las
diferencias entre los tipos de mision. EI médulo,
se centra en la mision del tipo Telemetria, que
describimos en la Figura 5, cuya funcion béasica
es adquirir datos de presion, temperatura, altura
y tension de la fuente de poder del CanSat.

CANSAT DE
TELEMETRIA

Figura 5 CanSat de telemetria

Adicionalmente, los alumnos
participantes podran agregar al menos una
misién secundaria que se muestran en la Figura
6.
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. Sensor de Humedad

. Sensor de Radiacion UV

Modulo GPS

Cédmara para Grabacién de video
Camara para Transmision de video
. Sensor Magnetometro

. Sensor acelerémetro

. Sensor de Luz

. Giroscopio

S

Voo W -

¢ Barceneton

Micro-Controller, mbed

Temperature Sensor

Prewsuse Sennce

Gyro Accelerometer  Wieless Camer)

Figura 6 Sensores adicionales para el CanSat de
telemetria

Seleccion del CPU principal

En el mercado existen variadas opciones para
realizar la basqueda y seleccion de la unidad de
manejo de datos, existe microcontrolador PIC,
microcontrolador AVR, Tarjeta de desarrollo
Pinguino PIC, Tarjeta de desarrollo Mbed ARM,
Computadora Raspberry Pi y Tarjeta de
desarrollo Arduino.

Es muy importante para este momento,
haber realizado la definicién de la mision que va
a realizar el equipo. Los factores que intervienen
a la hora de decidir la adquisicion de alguno de
estos equipos, suelen ser principalmente:

Nivel de tension de operacion compatible con la
fuente de alimentacion y la carga util.

Numero de terminales de entrada y salida.
NUmero de conversores A/D.

Cantidad y tipo de interfaz de comunicaciones
(USB, UART, SPI, 12C).

Cantidad de memoria disponible.

Velocidad de operacion.

Disponibilidad y conocimiento del software y
soporte técnico.

Dimensiones, peso y costo.

Para nuestro CanSat Kit se ha
seleccionado el  microcontrolador AVR
ATmega328P-PU, en una tarjeta ARDUINO
UNO Compatible, (ver Figura 7) debido a que
cumple con las necesidades de la mision.
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Figura 7 Tarjeta de desarrollo Arduino
Ensamble del CanSat de Telemetria

El CanSat, se encuentra montado en una lamina
de acero galvanizado calibre 24 de 55x92mm, el
cual sirve para contener la unidad de manejo de
datos, la fuente de alimentacion, y la carga util.

El subsistema de comunicaciones esta a
cargo de un transceptor RF1100-232 que opera a
433MHz y 9600bps con modulacion GFSK
(Modulacion por desplazamiento de frecuencia
gausiana), con una distancia de transmision a
linea de vista de 100 metros con las antenas
omnidireccionales incluidas.

Para realizar la conexion entre la fuente
de alimentacion, la unidad de manejo de datos,
la carga util y el subsistema de comunicaciones,
se ha dispuesto de un ESCUDO -Shield-
especialmente disefiado para soportar los
subsistemas de Mision y Comunicaciones, que
cuenta con pines troquelados macho de 0.1” en
los que se puede realizar la interconexion directa
con la computadora de vuelo del subsistema de
C&DH.

Primero protegemos el é&rea donde
soldaremos, cubriendo con papel craft fijado a la
mesa con cinta adherible, y tener la herramienta
que utilizaremos, como muestra la Figura 8.
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Pinza pela cables.
Pinza de corte diagonal.
Exacto.

Extractor.

Cautin 30W.

Pistola de silicon.
Alcohol isopropilico.
Cepillo de dientes.
Pasta.

Estafio.

Figura 8 Herramienta que utilizamos durante el proceso

Limpiamos con alcohol isopropilico y un
cepillo el cobre de nuestra placa, para que al
soldar, se aseguré una correcta unién, como
muestra la Figura 9:

Tres pines macho.
Resistencia de 10Kohm.
Termistorde 47K.

Capacitor ceramico 104.
Y procedemos a soldar.

SRS

Figura 9 Limpieza y componentes de la placa

Soldamos el sensor de presion y
temperatura  BMP180 de Bosch. Después
nuestro radio NRF24L0, quedando como
muestra la Figura 10; Evitando unir pines
adyacentes al soldar y aplicar calor durante
mucho tiempo, ya que se pueden dafar los
componentes del radio.

Figura 10 Colocacion del sensor de temperatura, presion
y radio NRF24L01
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Colocamos un broche para pila de
9Volts, e instalamos el micro switch deslizable
que controla el encendido de nuestro CanSat.

Figura 11 Colocacion del sensor de temperatura, presion
y radio NRF24L01

Se coloca silicon caliente en los cables
del broche de pila de 9V, para evitar que con el
movimiento constante por la conexion vy
desconexion de la pila, los cables se quiebren o
terminen en falso contacto, vea Figura 11. Y asi
se ve ya terminado nuestro escudo para CanSat
de Telemetria. En el bastidor, debemos colocar
los cinchos sujetadores para la pila de 9V, las
“cabezas” de los cinchos tienen una posicion
concreta, como observamos en la Figura 12.

Figura 12 Colocacidn de la pila en el bastidor

El Arduino UNO, se le pone una base de
foamy y de una placa de PVC; para evitar cortos
del Arduino UNO con el bastidor. Se sujeta el
Arduino al bastidor con tornillos y tuercas,
apretando a mano y no con tanta presion para
evitar dafios en la placa. Esto lo hace versétil,
para realizar un nuevo PCB del Shield principal
de un nuevo desarrollo, ya que siempre se tiene
acceso a todos los pines del microcontrolador.

Es importante relacionar todas las
terminales del PCB con las  del
microcontrolador, El “pin-out” del ATmega328
en la Figura 13, y en color azul la numeracién
que le corresponde a cada pin de acuerdo con el
hardware de la placa Arduino Uno Compatible.
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Figura 13 Tarjeta de ensamble para CanSat y diagrama de
ATmega328

Se instala el escudo sobre el Arduino
UNO, Utilizamos un tornillo de ojo cerrado. Ya
roscado, se retira para introducir al CanSat en un
envase para cubrirlo del tamafio de una lata de
355 ml. Introducimos el CanSat y rosca el perno
como vemos en la Figura 14; la tuerca externa
sirve para ajustar al bastidor.

Figura 14 Escudo sobre el Arduino UNO

Con esto queda listo nuestro CanSat de
Telemetria, Solo falta realizar la programacién y
montarlo en el Drone, para ser lanzado, ya en el
aire comenzar a capturar datos.

Resultados

En este articulo se explica el desarrollo del
proyecto, pero como se aclard solo se desarrolld
la primer etapa del proyecto, cumpliéndose el
objetivo al realizar las diferentes pruebas. Las
pruebas que se deben de realizar una vez
integrado el sistema CanSat deben de ser no
destructivas ni presentar riesgos al equipo,
basicamente en esta etapa se realizd la
comprobacion de:
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Pruebas operativas. Integridad Conclusiones

mecanica. Se inspecciond visualmente el
bastidor y elementos de union mecénicos para
asegurarse de su correcto ajuste, se comprobo
que la bateria esté correctamente sujeta al
bastidor con los medios adecuados y que donde
va el amarre al Drone sea un punto de sujecion
firme, la antena debe estar fuera del CanSat pero
sin extenderse mas alla de su circunferencia. La
lata que sirve como cubierta exterior debe estar
firmemente sujeta al bastidor y al Drone y no
debe de presentar aristas con filo.

Alimentacion eléctrica y conexiones.
Nos asegurarnos que el nivel de tension en la
bateria es correcto y que la salida de tensién del
regulador esté dentro de los parametros
esperados, también se requirié de inspeccionar
las conexiones eléctricas realizadas entre la
carga (til, unidad de manejo de datos y el
transceptor.

Se logro la ensefianza con la metodologia
basada en aprendizaje.

Se adaptd el sistema de sensores y
comunicaciones a las necesidades propias.

Se concluye que el sistema dara un
aprendizaje significativo en alumnos en la
aplicacion de telecomunicaciones.

Se observa la optimizacion de los
recursos que conlleva el CanSat ya que
representa un ahorro de equipo real 0 acceso a €l
y de esfuerzo.

Se deduce que la implementacion del
sistema aumentard los conocimientos en
alumnos de TSU e Ingenieria.

Se Pretende en una reingenieria posterior
implementar un sistema fotovoltaico con paneles
solares adecuados para energizar el sistema
CanSat.

Se pueden en este momento Presentar el
proyecto, por partes para la captacion de
alumnos del proximo ciclo escolar u ocuparlo
para la transferencia de tecnologia a bachilleres.
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El proyecto se desarrollé en tiempo y forma
quedando satisfechos con los resultados las
instituciones involucradas, la Secretaria de
Educacion Publica, Subsecretaria de Educacion
Superior-Direccion General de Educacion
Superior Universitaria, la UTIM como lider y
responsable del proyecto y encargada de
transferir la tecnologia.

Con todo lo anterior se logré Impactar
directa y significativamente en el aprendizaje de
los alumnos de redes y telecomunicaciones de
TSU e Ingenieria de la UTIM que actualmente
estdn tomando el curso de aplicacion de las
Telecomunicaciones, se plantea poder dar una
demostracion practica a los alumnos que visitan
la UTIM en el programa “Vamos a la UTIM” asi
impactar en la captacion de alumnos para la
carrera de TIC SI o RT todo mediante la
metodologia de aprendizaje basada en proyecto
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