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ObjectifsObjectifs
 Volume « Open Class »
 Le CanSat se dirige au moyen d’un parapente autopiloté par un servomoteur, 

muni de capteurs et d’un radio modem
 Pilotage asservi à l’aide d’un module GPS

Mission imposée retenue
 Sondage atmosphérique : envoyer au sol, par télémesure, une mesure de 

température et d’altitude au moins toutes les 5 secondes.

Mission libre retenue
 Mission « Come back » : la sonde doit atterrir sur une zone précise définie par ses 

coordonnées GPS, qui auront été fournies par l’organisation à l’équipe.
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AutopilotageAutopilotage

 La voile du parapente est commandée par deux suspentes reliées à un 
servomoteur

 Le servomoteur relié au microcontrôleur, permet d’orienter le parapente 
vers la droite ou la gauche en fonction des données transmises par un 
module GPS ainsi que d’une boussole.

 Les coordonnées de la cible à atteindre sont entrées dans le 
programme, qui compile un plan de vol.

 Le programme établit le plan de vol, et comporte des corrections à 
intervalles de temps réguliers en fonction de la localisation fournie par 
le module GPS et la boussole. 
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TélémétrieTélémétrie  

 Transmission à la station au sol par module XBEE 
 Transmission Pression et température
 Bande fréquence 2400MHz 
 Puissance  de 10 mW

 Mémoire de sauvegarde embarquée
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Schéma d’ensembleSchéma d’ensemble
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Électronique embarquéeÉlectronique embarquée  

 ATmega168
+

 Capteur pression et  température
 SCP1000 

 Module GPS (protocole NMEA)
 Module boussole 

HMC6352 
 Modem XBEE

+
 EEPROM de secours
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  Structure, voile, assemblageStructure, voile, assemblage  

 Structure renforcée

 Fond alourdi ajusté lors des essais

 Voile classique à caissons confectionnée sur 
mesure

 Servomoteur pour diriger les suspentes 

droite et gauche 
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Budget Budget estiméestimé  

 Platine Arduino USB Board 
 Module GPS  
 XBEE pour Arduino

Sous total 105 €

 Capteur pression, température SCP1000 40 €
 Module boussole HMC6352 44 €

Au sol
 XBEE explorer USB 18 €
 XBEE pro (récepteur) 28 €
 Parapente 60 €
 Servomoteur (récupération)
 Frais de port 50 €

 Total estimé environ 350 €
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PlanningPlanning

Février  Mars Avril Mai  Juin

•Assemblage de l’électronique
•Confection de la voile

•Écriture du code
•Test de la carte munie des capteurs
•Validité de la télétransmission
•Test de la voile: canette pilotée 
par un émetteur au sol

Assemblage et test
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