e & @ PARQUE de las CIENCIAS
ANDALUCIA - GRANADA

UNIVERSITAT POLITECNICA DE CATALUNYA

BARCELONATECH V ‘\ﬁ Generalitat

CANSAT

Escola Superior d’Enginyeries Industrial,
Aeroespacial i Audiovisual de Terrassa

CANSAT- CATALUNYA 2022

Equip: BernatSpace

Pagina projecte:
https://ja.cat/6m3jO

ﬁéBé'rnat
el Ferrer

Adreca video:
https://youtu.be/yORgg 02DX0

Descripcid de la missi6 primaria

Hem escollit la placa controladora ESP32CAM.

Les mesuresa a obtenir de la missié primaria sén pressié atmosférica i temperatura.

Per mesurar aquestes magnituds, farem servir un sensor BME280, el qual obté aquestes dades
(temperatura i pressid) i també la humitat. Aquest sensor utilitza comunicacié 12C o SPI per
intercanviar dades amb un microcontrolador.

Per a la posicié GPS utilitzem el receptor GT-U7 amb connexid per port série.

La comunicacio en temps real de dades a |’estacio de terra es fa amb connexié Wifi d’alta poténcia
amb una antena Ubiquiti LBE-M5-23 - 5 GHz a l'estacié de terra i una antena extra per a

I"'ESP32CAM.

Sensor BME-280 GT-U7 Receptor GPS Ubiquiti LBE-M5-23
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Descripcio6 de la missio secundaria

El CanSat, al seu aterratge (velocitat de baixada amb paracaigudes elevada) desplegara 4 aletes i
amb el processament de les imatges per IA escollira el lloc d’aterratge predefinit (ho obtindrem
de foto de google maps del lloc d’aterratge).

Fent servir la camera inclosa amb la placa ESP32CAM, utilitzem una llibreria de reconeixement
d’objectes per a que unes aletes desplegables (eix X i eix Y) amb 2 servos, facin el seguiment del

lloc d’aterratge autonomament.

| ESP32 CAMERA PINOUT
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Variable code Variable code MicroSD card ESP32
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D7 EEEEE v GPIO_NUM
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Amb aquestes llibreries es pot detectar una forma predefinida i trobar la seva ubicacié al marc. La

Ilibreria mostrar un quadre al voltant d'una zona detectada.

Les coordenades X i Y d'aquesta caixa combinades amb la seva algada i amplada es poden utilitzar

per trobar el centre de la caixa i, per tant, el centre del lloc d’aterratge predefinit.

Per exemple, si X és a 105 px, Y és a 90 px i el quadre té una amplada de 50 px i una alcada de 70
px, es pot trobar el centre afegint la meitat de I'amplada o I'alcada del quadre als valors X o Y com
aquest. : x+w/2, y+h/2, per tant, per a les xifres anteriors, 105+50/2 i 90+70/2 donarien el centre

de la zona d’aterratge com a x:130i y:125.
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320px

@ x: 105px y: 90px
240px

Centre de |'aterratge al marc:

Coordenada X: 105+50/2 = 130px
B Coordenada Y: 90+70/2 = 125px

Una de les parts complicades d'utilitzar és convertir els pixels en graus per als 2 servos. Hem escollit

el metode més senzill mitjangant una conversid basica de pixels a graus.

Una guia que vam trobar recomanada utilitzar la mesura diagonal del sensor com a continuacio:
Per a QVGA (320x240)

quadrat(sq(320) + quadrat(240)) = 400

i després dividint el camp de visié (per a la nostra camera 45 graus) per aixo per obtenir els pixels

per grau de rotacio:
400/45 = 8,89
Aixi, per cada ~ 9 pixels de moviment al fotograma, el servo es mou 1 grau en aquesta direccio.

Aprofitant que la nostra placa ESP32CAM incorpora microSD, guardarem les dades de la missié
primaria a la tarja a més d’enviar per WIFI.
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Llistat de components

Placa ESP32-CAM

Tarja microSD 16Gb
Antena extra ESP32

Sensor BME280

Sensor GPS GT-U7

2 x Micro Servo 9g SG90
Bateria Lipo 3.7V 2000mAh
Interruptor general
Femelles M3

2x esparrecM3x115mm
Antena Ubiquiti LBE-M5-23 - 5 GHz, Litebeam, 23 dBi 30km (estacio de terra).

Descripcio del sistema

Wifi Camara MicroSD
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Diagrama de blocs CanSat
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ﬂ 1300mAh
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ESP32-CAM -

-

Esquema electric

En En
procés funcionament

Concepte Pendent

Lectura dels sensors missid primaria
Lectura dels sensors missié secundaria
Transmissié de dades (radio)

Guardar dades a targeta SD

Integracié mecanica

Paracaigudes

Sistema d’alimentacio

Senyalitzacio

X X X X X
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Xarxes socials (Twiter):

X Analitica del tuit

. Raiil Ventura @raulventur2cat - 25 de gen.

1 Proves d’Intelligéncia Artificial amb ESP32-CAM de
seguiment d’objectes amb OpenCV i TensorFlow per a
I'aterratge del satéllit #CanSatCat del nostre institut
@bernatelferrer @cesire_aulatec #5TEAMcat
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Model i simulaci6 3D:
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