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Sistema de detección medioambiental 

mediante satélite 
 
1.2 Descripción general de la misión 
 

1.2.1 Objetivos de la misión primaria 
 

El objetivo de la misión primaria es medir la temperatura del aire y la presión atmosférica 

durante el descenso del Cansat y además, transmitir los datos a la Estación de Tierra durante el 

viaje una vez por segundo. 

 

Durante el estudio posterior al vuelo, el equipo analizará los datos obtenidos y los 

plasmará en gráficas. 
 

1.2.1 Objetivos de la misión secundaria 
 

Nos encanta el planeta en el que vivimos, pero cada día observamos en las noticias como 

poco a poco la naturaleza se deteriora debido a nuestra culpa. Hemos pensado en cómo  podemos 

ayudar aportando nuestro granito de arena. Para ello hemos llegado a la conclusión que sería muy 

importante conocer en qué punto estamos. De esta manera podremos estudiar la evolución y tomar 

las medidas más oportunas. Para ello durante el descenso tomaremos imágenes y vídeo durante 

el descenso de la zona. Posteriormente las analizaremos mediante Inteligencia Artificial que nos 

ayudará a medir, en nuestro caso, la forestación del entorno. 

El vídeo lo enviaremos a la estación terrestre en 5.8G, en la que grabaremos todo el 

descenso para su posterior análisis. 

Otro de los objetivos de nuestra misión es calcular la densidad del aire durante el descenso. 

Para ello utilizaremos una unidad de medición inercial (IMU). 

También aprovecharemos el GPS que hemos incorporado para referenciar los datos 

anteriores a una posición concreta, además de permitirnos recuperar el CanSat, enviando su 

posición de aterrizaje.   

Finalmente hemos desarrollado una interfaz que representará los datos recogidos en tiempo 

real.  

2. Descripción del CanSat 

2.1. Resumen 
 

El CanSat que hemos diseñado está basado en el microcontrolador Adafruit Feather M0 

RFM69 LoRa, que cuenta con el chip ATSAMD21G18 basado en ARM Cortex M0.  

 

Para las comunicaciones con los distintos sensores y dispositivos hemos utilizado I2C, UART 

y SPI: 

 A través de I2C hemos comunicado el sensor de presión, temperatura y humedad así 

como el sensor IMU.  

 A través de UART hemos comunicado con el GPS. 

 A través de SPI hemos comunicado con el módulo de grabación de datos en SD y con el 

módulo de radio. 
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2.4. Diseño estructural 

 

 

Nuestro diseño estructural se divide en dos partes:  
 

Estructura interna: Debíamos crear una estructura que fuese capaz de 

albergar toda la electrónica, módulos, sensores y batería. Hemos variado la 

posición inicial de la CPU orientando puertos y conexiones hacia el exterior lo que 

facilita el acceso y la programación. 
 

El compartimento superior lo hemos destinado para el sensor BMP280, el 

GPS y el sensor IMU, en la zona central va el microcontrolador y en la parte 

inferior, más adecuada para los elementos más pesados, colocamos la batería ya 

que este peso podría ayudar a facilitar el vuelo y la posición correcta del Cansat en el descenso 

actuando como un lastre; además hemos colocado la micro cámara y el módulo de transmisión de 

vídeo. 
 

Carcasa: Para el exterior hemos realizado un encapsulado de unos 4mm  de 

grosor. Para poder medir con mayor precisión los datos de temperatura y humedad 

del aire diseñamos la carcasa con multitud de zonas de entrada y salida de aire.  

Sobre el diseño exterior se ha realizado una modificación consistente en 

añadir varias guías/nervios interiores que ayudan a que sea más robusto. Lo hemos 

impreso utilizando filamento PLA, pero creemos que hubiese sido conveniente haberlo 

hecho con ABS.  Hemos hecho pruebas de impacto y todas han sido satisfactorias.  
 

 

Para el diseño hemos utilizado el programa online onshape. 

 

 

2.5. Diseño eléctrico 

 

                                                         Figura 9 Diagrama de bloques 
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3.3 Pruebas realizadas 
 

En las pruebas que hemos realizado en tierra, somos capaces de medir presión, 

temperatura, humedad, voltaje y distintos parámetros del GPS. Además, somos capaces de 

enviarlos por radio a la estación base y mediante processing poder verlas de forma gráfica en 

pantalla.  
 

En cuanto al paracaídas, hemos recalculado y colocado un orificio central de manera que el 

descenso sea más fluido y lineal. 
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