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Le projet Falcon est une fusée expérimentale de 1m70 dont l’expérience principale
verticalement à la manière de Space X et qu’elle 

ci. Pour cela nous faisons une éjection du parachute par la coiffe, le 
déploiement de 4 bras pour l’atterrissage, et récupération des données d’une centrale inertielle pour 
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Photo de la fusée

Le projet Falcon est une fusée expérimentale de 1m70 dont l’expérience principale
verticalement à la manière de Space X et qu’elle 

rachute par la coiffe, le 
déploiement de 4 bras pour l’atterrissage, et récupération des données d’une centrale inertielle pour 
étudier les mouvements de la fusée lors de sa descente en vue d’une amélioration future. 
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Le projet Falcon est une fusée expérimentale de 1m70 dont l’expérience principale met 
verticalement à la manière de Space X et qu’elle 

rachute par la coiffe, le 
déploiement de 4 bras pour l’atterrissage, et récupération des données d’une centrale inertielle pour 

   



 

 

1 Introduction
 Cette fusée fait partie intégrante des projets du club AéroIpsa dont l’objectif est de la faire 

décoller au C’space 2018.
 Il y a 9 personnes qui sont sur ce projet. Nous avons 7 personnes qui se sont occupés de la 

partie mécanique d
les systèmes électroniques de la fusée (séquenceurs, centrale inertielle)

 L’
catia et les s
fabrication du tube puis des impressions et usinages de certaines pièces et se terminera par 
la fabrication des bras, des ailerons, des cartes électroniques et du parachute.

 L’idée du 
faire atterrir la fusée verticalement. Dans notre cas la méthode de l’éjection du parachute 
par la coiffe nous a permis de concrétiser cette idée de faire atterrir une fusée 

 

2 Description mécanique
 La fusée mesure 1m70, possède un mono diamètre de 120mm intérieur (126mm extérieur) 

et 4 ailerons. Le tube en lui
verre, 1 couche de mousse epoxy et 3 autres couches de fibre de verre. Le tube sera u
peau porteuse.
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Les ailerons sont en forme de triangle rectangle avec une envergure assez grande pour permettre à 
la fusée d’être le plus stable possible pour pouvoir rester debout.

L’envergure fait 220mm, l’emplanture et la flèche font 250mm et le saumon 0mm. 

 Pour le s
sera circulaire avec une surface de 2.54m², il sera plié dans une boite séparable 
sera elle

 L’intégration électronique est en un seul bloc divisé en deux parties
seront stockés les batteries, et la partie supérieure où seront ran
comme dans des tiroirs  

 Nous avons 2 systèmes mécaniques importants
des bras. 
Pour le système du parachute nous avons la bague qui retiens les suspentes en 4 points, 
cette bagu
ressorts sur les côtés qui permettrons l’éjection de la coiffe.
Pour le système des bras nous avons 2 étages
bras
supérieur maintient l’extrémité supérieure des bras en place pendant le vol, elle possède une 
bague avec un servomoteur au milieu qui retiens les 4 bras et qui les libèrera au bon 
moment.
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 La fusée possède 3 cartes électroniques

minuterie pour le déploiement des bras, et une centrale inertielle avec récupération de 
données sur carte SD. Elles sont toutes les 3 i
une prise jack. Les PCB sont directement fabriqués au sein du club.

 La minuterie contient une arduino nano et contrôlera un servomoteur qui permettra de 
libérer la coiffe lors de l’éjection (visionnage des différ
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