_L'Equipe Phoutnik

Ce projet regroupe :

- Des éleves de lere année de Phelma
- Des éleves de SICOM (filiere Signal Image COmmunication
Multimedia commune entre L'Ense3 et Phelma)




 Présentation du Projet
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Atouts du projet : '

Grenoble INP

- 64 H dégagées dans le cadre des « projets de groupe » phElmH }l I
en premiere annee

- 52 H encadrées dégagées dans le cadre des « projets
collectifs » de la filiére SICOM arsachis (i1

- Des éleves motives soutenus par des enseignants et Ense3 ) }l |
les écoles ENSE® et PHELMA

Trois Objectifs

- Mission imposeée : Acquérir des informations
atmospheriques (mesure de pression, température, luminosite)

- Mission libre : Faire une acquisition d'images avec traitement
(localisation de cibles)]

- Effectuer la mission come-back
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Plhoutmilk

- Mesure de pression atmosphérique
Capteur de Pression : Motorola BSDX0811BARO (800-1100 mBar),
=> Calcul de l'altitude du CANSAT

- Capteur de température et d'humidité  (sortie numérigue) :
Sensirion SHT15 (de -40 a 124C et humidité relative d e 0 a 100%)

- Capteur luminosité (photodiode):
BPW 34 (0,01 a 20 mW/cm?) ou TAOS TSL2561

La transmission des informations se fera par un mod ule 868MHz C-51
de puissance inferieure a 10mW (donnée constructeur)
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- Acquisition d'images

- Utilisation de la caméra: UCAM-TTL

- Enregistrement des images Jpeg a bord du CANSAT sur une
memoire embarquée

- Transmission des images au sol

-Traitement des images sur PC selon des méthodes de filtrage
adaptatif (filtres de Wiener...) développé au Gipsa-Lab.




— Utilisation d'un parapente commande par servomoteurs (en cours de
développement).

— Trajectoire basée sur les principes d'approche des parapentistes.

— Trajectoire déterminée en temps réel par le microcontroleur
PIC24F16K102 - '

— GPS spécifiguement pour la mission Come-Back :
GPS-08621, basée sur un chipset SiRF Starlll
ou Modele UBLOK actuellement en cours d’essai.

— Boussole électronique

Prototype du parapente
en vol
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Point de largage

Parcours idéal
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Bilan des composants utilisés
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Electronique Prix Masse {g) | Tension d'alimentation (V) |Puissance consommeée
Emetteur/recepteur 40,00 € 8 5V 50 mwW
Puce GPS 80,01 € 14 3,3V 12 mw/
Microcontroleur 2500 € 5 3,3V 300 mwW
Capteur baromeétrique (avec ampli intégré) 20,00 € 4 5V 10,5 my
Capteur température + humidité (sortie numeérique) 25,00 € 0,1 3,3V 3 my
Capteur éclairement (photodiode) 2,00 € 1 3,3V 150 myy
Boussole 35,00 € 10 5V 25 miA
Module Caméra 53,82 € 20 3,3V 205 miA
Servomoteurs 40,00 € 10,8 5V 150 miAf
Mémuoire 500€ 1 5V 150 miA
Alimentation Prix Masse (g) Tension de sortie Puissance maximale délivrée
Accumulateur Lithium Polymére 42 90 € 35 11,7V 3,9W
Mécanique Prix Masse {g)
Voile de parapente 0,00 € 40
otruciure interne polystyréne extrude + canetie 3,95 € 23
Puissance fournie
3,9W
Prix Total: Masse Totale: Puissance totale consommeée
(sans parapente) 1055,5 mw

372,68 € 131,99

IHF

| -:IEI'IEEE }' ,




< >4
: -
nro - @. novermbre 2009 decembre 2008 janvier 2010 fewrier 2010 mars 2010 avril 2010 mai 2010 juin 2010 juillet 2010 aodt 2010
Al 5
. -‘45 ‘46 Li? 45 ‘49 0 ‘51 ‘52 ‘53 1 ‘2 ‘3 Li 5 & ‘? ‘8 i} ‘10 ‘11 ‘12 ‘13 ‘14 ‘15 ‘16 ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 ‘21 ‘22 ‘23 ‘24 ‘25 ‘26 ‘27 ‘28 ‘29 ‘30 31 ‘32 ‘33 ‘34
Farmation de I'équipe [ Esmalion e I suibs |
Inscription esenn
Choix des missions ol S
Recherche des solutions tachnigues h

Mis en place du budget

Mis en place du budget

Choix du matérie|

Choix du matériel

Rapportintarmédiaire de conception

Rapportintermédiaire de conception

Fabrication de voile de parapente

Fabrication da veils de parapents

Dimensionnement du Microcontraleur
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Choix Algorithme de trajectoire

Choix Algarithme de trajectaire

Implémentation Algorithme

Implémentation Algarithme

Test algo trajectoire

Test algo trajectoire

Testde descente

Test de descente

Rencontre des €quipes CANSAT

Rencontre des equipes CANGAT

Carte alimentation

Carte alimentation

Elaboration du chassis

Elaboration du chissis

Mise en place st commande des servomateurs

Mise en place et commande des servomateurs

Test descents avec servomoteurs

Test descente avec servomoteurs

Implémentation capteurs

Implémerdation capteurs

Test des capteurs en descente

Test des capteus en descente

Elaboration GPS et étude des trames

Elaboration GPS et dtude des trames
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Test émissioniréception en descente

Test émissionfréception en descente

Interface PCIREcepteur

Interface PCiRécapteur

Transmission vidéo

Transmission vidéo

Traitement image

Traitement image

Montage du CANMSAT

Montage du CANSAT

Testfinal du CANSAT

Testfinal du CANSAT

Retour dossier tachnigue

Retour dossiertechnigque

Inscription C'Space

Inseription C'Space

Remise dossier final CANSAT

Remise dossier final CANSAT

Jeme Rencontre des clubs espace

3eme Rencontre des clubs espace

C'Space

C'Space




Partenariat

- Recherche de partenaires multiples

1l

— Grenoble INP (financement) Grenume)mlr
/
— Matériel de vol libre : AirBulle et WingShop (dons)

A

—» Matériel électronique : Safran (Dossier en cours) © SAFRAN

Thales (Dossier en cours) THALES




