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Soft Landing Mission

Landing
detector

Parachute

Payload

8 m

5 m

Descending
≃5.0 m/s

Pulling the
parachute

We attend Mission Competition!!

Runback Flyback

Soft Landing



Motor Module

Motor: RS-540SH(80g) CouplingLevel winder

200 mm

Let’s check the Driving System!

15V 20ADouble Motors!!
No Gears!!

Huge Current!!



2. Landing Judge

Success Criteria
 Minimum success

1. Extension 3. Measurement

8 m

5 m Landing!

5 m/s
now!



Landing speed

Success Criteria
 Full success  Advanced success 

Under 1.0 m/s

Reducing descending
speed

Ex) 5 m/s

3 m/s
-2 m/s



First Flight
Minimum Success:  SUCCEEDED
Full Success:  FAILED

Motor cable cover was
MELTED by heat of
repeated tests, and the
cable came off from a
connecter...



Second Flight

Let’s check the video



Second Flight
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Values of the ultrasonic sensor

◀ Landing detector’s signal

7.59 m/s

3.80 m/s



Second Flight
Difference of descending speed

BEFORE AFTER

7.59 m/s 3.80 m/s

Reduced by 3.79 m/s = 49.9%



Second Flight
Difference of the maximum
acceleration between the
1st and the 2nd flight

First Second

24.18 G 14.94 G



At Last...
You may not feel the MAXIMUM 
POWER of our CanSat.

ATTENTION:
Please refrain from blinking in 
order not to miss the CanSat.



Thank you!

Failure teaches success.
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Soft Landing Mission

Landing detector

Parachute

Payload

8 m

5 m

5 m/s
Falling

Soft landing!!

Pulling the parachute !



Soft Landing Mission

Landing detector

Parachute

Payload

8 m

5 m

5 m/s
falling

Soft landing!!

Pull up parachute by motor!

Inside payload

Motor

CouplingLevel wind 

Motor

Double Motors!! No gear!! Over current!!



サクセス・クライテリア
 ミニマムサクセス

a. 落下中にCanSat本体がパラシュート，軟着陸部，
着地検知部に，絡まることなく展開できる．
 評価方法：目視（＋オンボードカメラ映像？）

b. 着地検知部が着地を判定し，軟着陸部へ情報を
伝えることができる．
 評価方法：ログの確認

c. 落下速度を測定できる．
 評価方法：ログの確認，カメラ映像



サクセス・クライテリア
 フルサクセス

着地検知からパラシュート巻き取りができ，
降下速度を巻き取り直前よりも低減させることができる．
 評価方法：ログの確認，カメラ映像（＋目視）

 アドバンスドサクセス
最終的な降下速度を1.0 m/sに低減させる

ことができる．
 評価方法：ログの確認



システム・ダイアグラム

地上局

マイコン
LPC1768

超音波センサ
MaxSonar-EZ1

カメラ？(独⽴)

GPSモジュール
GT-723F

軟着陸部

モータ
RS-540PH

モータドライバ回路(FET)
2SK2232

エンコーダ・スイッチ

加速度センサ
MPU-6050

マイコン
LPC1114FDH28

着地検知部

⻑距離無線機
MU-2

短距離無線機
TWE-light

短距離無線機
TWE-light ⻑距離無線機

MU-2

加速度センサ
MPU-6050

記憶装置
Micro SD

気圧センサ
SCP1000

PC

その他
フライトピン・溶断回路



モータ巻き取り試験
 動画からの推定された，高度の時間変化
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4.2 m/s

モータ動作時間（2 sec）

2.5階手すり

3.5階床面

3.5階手すり

最高点

落下開始

1.5階から
スタート

1.0 m/s

3.4 m/s

4.8 m/s


