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Our Rover “Kanpekiko(= Perfect Girl)”

SO COOOOOL!!!!
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スライド 2

F1 
ここで自分たちのCansatがオープンクラスのローバータイプであることを説明する

写真は変えて貰っても構いません
Fumiaki, 2011/09/16



Feature of Our Rover

• Our rover focused on track
– Moving stabilizer

• The stabilizer on the tale of the rover is moved by 
servo motor.

• Due to this mechanism, escape from tracks is 
easier.

– Expanding wheel 
• Next page
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Expanding wheel

Diameter is lager 2cm 
than before.

IN OUT



1st Launch



2nd Launch

Our rover reached GOAL!!!!

Navigation
start

Stop point

2331.94m

Falling

Landing

Stop point

17.2m!!
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スライド 6

F2 
ログとか無いので書けないのですが，GPSログとゴールしたときの写真とか載せればいいと思います．
Fumiaki, 2011/09/16



ここに集合写真


