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Resumen: La Competicion CanSat es una iniciativa de la Agencia
Espacial Europea en la que cada equipo programa, disefia y construye
un satélite del tamafo de una lata de refresco, adaptando todos los
subsistemas principales de un satélite real a este volumen y forma.

Este documento recoge toda la informacion del proyecto del equipo
Austros-17 para el concurso CanSat Spain 2022. En él se describe el
trabajo realizado para el desarrollo del proyecto. El documento sigue
las bases especificadas por la organizacion del concurso. Estos datos
pueden consultarse en su pagina web. http://esero.es/cansat/

1. Introduccion

1.1. Antecedentes

El equipo Austros-17 esta formado por cinco estudiantes de pri-
mer y segundo curso del Bachillerato de Investigacién y Excelencia en
Ciencias del IES Diego de Praves, en Valladolid, con una gran inquietud
por la ciencia y la tecnologia.

1.2. Objetivos de la mision

El cansat llevara a cabo dos misiones: una misién primaria, im-
puesta por las bases del concurso y comun a todos los equipos, y una
misidn secundaria, elegida por cada equipo.

La misidn primaria consistira en la toma de una serie de datos de la
atmdsfera durante el descenso y la transmision de estos por telemetria
a la estacion de tierra. Estos seran datos de presiéon y temperatura, a
partir de los cuales se obtendra también la altitud.

La misidn secundaria de nuestro cansat ha sido elegida por el equi-
po. Esta consistira en un aterrizaje controlado con hélices en unas
coordenadas previamente establecidas. El aterrizaje se llevara a cabo
gracias a cuatro motores de dron y requerira la informacién de dis-
tintos sensores como un GPS o una IMU (acelerémetro, giroscopio y
magnetémetro).
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Para realizar este aterrizaje, el cansat ird en todo momento sujeto
a un paracaidas que frenara su caida. Durante el vuelo, se activaran
los cuatro motores de dron, que iran colocados en posicién vertical, y
se encargaran de desplazar el cansat horizontalmente durante la caida
hasta situarlo en las coordenadas predeterminadas.

1.3. Organizacion y roles del equipo

Jaime | Alvaro | Jorge | Angela | Maria

Disefio mecanico
Diseno electronico
Sistema de frenado
Analisis y computacion de datos
Estacion de tierra
Medidas de presion y temperatura
Alimentacion
Aterrizaje controlado
GPS
Contabilidad
Comunicaciones
Patrocinadores
Divulgacion y redes sociales
Desarrollo del informe
Pagina web

Alta implicacién
Media implicacién
Baja implicacién

Cuadro 1: Organizacion y roles del equipo

También forma parte del equipo como mentora Concepcion Pérez
Martin, profesora de dibujo técnico en nuestro instituto, el IES Diego
de Praves.
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2. Descripcion del proyecto Cansat

2.1. Esquema de la mision

Fase O ‘ Lanzamiento ‘

El cansat es liberado del cohete

Fase 1 ‘ Se despliega el paracaidas ‘

‘ Comienza la misién primaria ‘

Fase 2 El cansat se desplaza norte-sur y este-oeste
hasta llegar a la posicion indicada

Fase 3 El cansat aterriza en las proximidades de
la posicion indicada

Figura 1: Esquema general de la misidn

En este esquema se reflejan las fases del vuelo del cansat y las misio-
nes que se llevaran a cabo. El cambio de la fase 0 a 1 vendra dado,
entre otros parametros, por la luz recibida por un fotorresistor, que
detectara cuando el cansat sale del cohete; a la fase 2 se pasara con
la estabilizacién del cansat, y a la fase 3 cuando la velocidad vertical
sea 0.

Se considerara exitoso el lanzamiento si el cansat aterriza en las
inmediaciones de las coordenadas previamente seleccionadas con un
error maximo de + 1,5m (se habria cumplido la mision secundaria) y
los datos de la atmdsfera se reciben, y posteriormente analizan co-
rrectamente (cumpliéndose asi la mision primaria).
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Figura 2: Diagrama de bloques de los sistemas

2.2. Mision principal

La misidon primaria consiste en la toma de datos de temperatura y
presidon de la atmodsfera durante el vuelo.

El microcontrolador que utilizaremos es la Raspberry Pi Pico. He-
mos considerado este mddulo debido a su reducido tamafio y su bajo
consumo, ademas de tener doble nucleo y gran cantidad de pines, que
lo hacen muy adecuado para nuestra misidén, pues permiten controlar
los motores sin dejar de hacer el resto de tareas.

Las mediciones de las condiciones atmosféricas las llevara a cabo el
maodulo BMP180, un sensor que recoge valores de presion y tempera-
tura a tiempo real, a partir de los cuales se puede obtener la diferencia
de altitud respecto a la inicial.

Ademas, estos datos seran también recogidos por otros mddulos
del cansat como son la Raspberry Pi Pico (que tiene un modulo de
temperatura integrado) y la IMU (que contiene un médulo BMP280).
Esto permitird que la precision de los resultados sea mucho mayor
debido a que se compararan los datos obtenidos por los tres sensores.

Esta mision transcurre desde el momento en que el cansat se in-
troduce en el cohete hasta que aterriza. Los datos se transmitiran a
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tiempo real a la estacidon de tierra mediante una sefial de radio. En
tierra los datos se recogen y se muestran a través de graficos, y se
almacenan para su posterior analisis.

2.3. Mision secundaria

La misién secundaria de nuestro cansat requiere los siguientes
componentes para poder llevarse a cabo:

2.3.1. Comunicaciones

Las comunicaciones entre el cansat y la estacion de tierra se rea-
lizardan mediante dos mddulos LoRa E32 SX1276 a 868MHz. La co-
municacién entre ambos modulos es bidireccional, si bien la funcién
principal del modulo en el cansat es enviar los datos, y la del de tierra
es recibirlos.

Los mensajes se codifican mediante paquetes que recogen los da-
tos de cada sensor en la Raspberry Pi antes de ser enviados. Posterior-
mente, son recibidos y decodificados por |la estacidn de tierra. Ademas,
como medida de seguridad, es posible enviar desde la estacién de tie-
rra mensajes al cansat para activar secuencias manualmente en caso
de que no se realicen de forma automatica.

Todos los datos recogidos, ademas de ser enviados, son almace-
nados en una tarjeta microSD contenida en el interior del cansat para
poder ser leidos y analizados posteriormente.

Mediante experimentacidn, se ha comprobado que los mddulos Lo-
Ra tienen un alcance de, como minimo, 1,2km, lo que resulta sufi-
ciente para las necesidades de la misidn. En la figura 3, se puede ver
esta prueba. En un punto, se situaba uno de los LoRa; en el opues-
to, a 1,2 km, se encontraba el otro, y eran capaces de mantener la
comunicacidén adecuadamente.

Colaboradores de organizacion:

e i ..
| ]
I e Tgl T GOBERNO  MINITERIO A®_ FuNDACION ESPANOLA
= DEESPANA DE CIENCIA, INNOVACION & L@ PARALACIENCIA
c.v.s 1 1 Y UNIVERSIDADES @)™ Y LATECNOLOGIA
- - —



g&:esa

» e\e_Fo EUROPEAN SPACE EDU\,ATICN wanuafEfF
PARQUE de las CIENCIAS A collaboration between ESA & national partn

ANDALUCIA - GRANADA

£ 14 min
1,2 km

Valladolldg.

C00ooeg

[ ®oee .......“:‘mtm Municipales ‘

e Padel de Renedo de...
F . —
b‘“‘*’?e; Escuela
Municipal "La
C. de vilahafiel — C
Figura 3: Prueba del alcance de los LoRa
2.3.2. GPS

Para la recoleccion de datos GPS se emplea el mdédulo GPS NEO-
M8N [1]. Este moddulo, a diferencia de versiones anteriores como el
NEO-7M o el NEO-6M, es capaz de obtener datos de Galileo, ademas
de las constelaciones GPS y GLONASS. Esto dota a los datos de mayor
precisidon. Los datos NMEA son integramente enviados a la estacion de
tierra para poder combinar esta con el panel u-center de la casa Ublox.

Para probar este sensor, se lo sacd a un espacio abierto y se com-
probd que los datos recibidos eran similares a los obtenidos de manera
tedrica, comparando las coordenadas obtenidas por el mddulo, y las
coordenadas reales en Google Maps.

2.3.3. IMU

Un componente necesario para el control del cansat en vuelo es la
IMU. Hemos elegido el mddulo MPU 9250 de 10 ejes que incorpora el
modulo BMP 280 para toma de datos de temperatura. A los 3 ejes de
acelerometro y 3 de giroscopio se unen los 3 ejes de magnetdmetro y
la presion [2] . Esta diferencia respecto a las IMUs de 6 ejes, mucho
mas comunes, es clave para hallar la orientacién del cansat en la caida.
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Este mddulo fue calibrado y sus valores se analizaron para deter-
minar que eran coherentes. Las pruebas realizadas para asegurar el
correcto funcionamiento del médulo consistieron en rotar el médulo
y observar la correcta respuesta del mismo, y en comparar los datos
del magnetémetro con una brdjula.

2.3.4. Sistema de aterrizaje

[3]El aterrizaje se lleva a cabo mediante cuatro motores de dron
brushless BETAFPV 1104 4500 KV. Este tipo de motores necesitan un
driver, para los cuales hemos elegido el GLHeli_s Pwshymi. Este es un
ESC 4 in 1 de 15A que puede controlar a los cuatro motores al mismo
tiempo. Esto ayuda a reducir la cantidad de componentes en el interior
del cansat y asi optimizar el espacio.

Para el control de los motores se emplean pulsos de entre 1 y 2 ms,
siendo estos el 0% y 100 % respectivamente. Asi, un pulso de 1,5 ms
corresponderia al 50 % de potencia. Estos pulsos (en nanosegundos)
se crean con la funcion duty_ns de la libreria PWM de microPython.

[4]Tanto el control de vuelo como el calculo de trayectorias se rea-
lizan desde la Raspberry Pi Pico. Esta, en primer lugar, estima en qué
direccion debe moverse interpretando los datos del GPS y el magne-
tometro de la IMU.

Para asignar la intensidad de cada motor se ha implementado un
algoritmo PID. Este consiste en analizar el estado del cansat en el pa-
sado (integral), presente (proporcional) y futuro (derivativo). El pulso
debe ser proporcional al error de posicidn, es decir, a como de lejos
se encuentre de su posicion objetivo. La parte integral se calcula para
tener en cuenta los posibles errores que se hayan ido acumulando. Por
ultimo, la parte derivativa sirve para predecir las futuras situaciones
en las que se va a encontrar el cansat y asi adaptar mejor la respuesta
de este.

Las hélices se encuentran invertidas de tal forma que el aire salga
hacia fuera del cansat. De esta forma, si se desea que el cansat se
mueva hacia la izquierda, se aumentara la potencia del motor del lado
contrario.

En la figura 4 se puede ver una de las pruebas que se ha realizado
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con los motores. Estando los 4 motores conectados a la bateria y a
una potencia del 50 % (pulsos de 1,5 ms) se puede ver cémo un solo
motor alcanza un empuje de 70,49 g, fuerza suficiente para lograr el
desplazamiento horizontal que se requiere.

DIPSE 5009/0.01g

TARE

|

LIGHT

Figura 4: Pruebas de empuje realizadas.
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2.4. Diseino mecanico

Interruptor
- Base, tapa y soportes

GPS y LoRa

- Motores y hélices

~- ESC 4in1

- PCB con la Raspberry pi y la IMU

PCB con tarjeta SD y circuito de proteccion

-PCB con BMP180

Bateria

Figura 5: Esquema de la disposicion de los componentes

El disefio mecanico del cansat consiste en una estructura interna
formada por cuatro columnas metalicas roscadas de 112mm de largo
y 4mm de diametro, a las que estan sujetos los componentes y una
pieza que sujeta los 4 motores de dron y las hélices.
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Figura 6: Estructura completa, y prototipo del cansat construido

La estructura de sujecion de los motores, asi como la base y la ta-

pa, se han disenado en 3D en Catia e impreso en PLA. En el interior,
los componentes van soldados en varias PCBs conectadas entre si. En
la parte mas alta del cansat se encontraran los mdédulos de comuni-
caciones y GPS. Por debajo de esta ira la zona dedicada a motores
y hélices, que se colocaran en posicién vertical sujetos en una pieza
impresa en PLA.
Bajo esta zona se sitla el ESC 4in1, y la PCB con la Raspberry Pi y
la IMU. Finalmente, en la parte inferior del cansat se encuentran la
tarjeta microSD vy el circuito de alimentacién, el médulo BMP180, y la
bateria.

2.4.1. Mass budget

En la siguiente tabla se recogen las mediciones de masa de cada
componente con el fin de estimar la masa total del cansat.

11
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Subsistemas Porcentaje Componente Masa (g) | Cantidad | Contingencia | Total (g)
Alimentacion 24,34%
Bateria 67,13 1 67,13
Mision primaria 0,36 %
BMP180 1 1 1
Mision secundaria 22,82 %
Motor BETAFPV 8,56 4 34,24
ESC4in 1 8,16 1 8,16
GPS 4,51 1 4,51
IMU 1,49 1 1,49
LoRa E32 10,38 1 10,38
Hélice 0,94 4 3,76
MicroSD y adaptador 0,40 1 0,40
Procesador 2,08 %
Raspberry Pi Pico 5,74 1 5,74
Estructura 31,54 %
Estructura 87
Sistema de frenado 18,85 %
Paracaidas 37,07 1 37,07
Enganches 2,5 6 15
Total 10% 301,891
Cuadro 2: Mass budget
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Figura 7: Esquema eléctrico general
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2.5.1. Power budget

Las siguientes tablas muestran el consumo eléctrico de cada com-
ponente y el consumo del cansat en cada fase del lanzamiento (esti-
mando el tiempo), respectivamente.

Componentes Numero Voltaje (V) Corriente(mA) Potencia(W) Tiempo(h) Capacidad(mAh)
Raspberry 1 5 100 0,5 | 3,046388889 304,64
Pi Pico
Imu 10 1 5 10 0,05 | 3,046388889 30,46
ejes
Lo-Ra 1 3,3 22 0,0726 | 3,046388889 67,02
Tarjeta 1 3,3 20 0,066 | 3,046388889 60,93
microSD
Modulo 1 3,6 37 0,1332 | 3,046388889 112,72
GPS
ESC4in1 4 12 3000 36 0,04638889 139,17

Fases Tiempo(h) Potencia(W) Corriente(mA) Capacidad usada(mAh)

Standby 0,5 0,8218 189 94,50

Caida 0,04638889 36,8218 3169 147,93

Standby 2,5 0,8218 189 472,50

Total 3,046388889 714,93

Cuadro 3: Power budget

Para la alimentacidon del cansat utilizaremos una bateria LiPo de
800mAh de 40C de 3 celdas. Esta bateria permite hasta un maximo
de 32A(el cansat utiliza como maximo 12A) y la carga estimada es de
714,93mAh, inferior a los 800mAh que tiene la bateria, por lo que es
suficiente para alimentar toda la mision.

2.6. Sistema de frenado
Con el fin de estabilizar y controlar la caida, el cansat contara con
un paracaidas que lo frenara durante el desarrollo de toda la mision.

Este paracaidas se ha fabricado con tela ripstop de poliéster, muy
ligera y resistente, e hilo de nailon de 2mm de grosor. En cuanto al
disefio, se ha optado por un paracaidas circular semiesférico, por ser
el que ofrece mayores ventajas.

Para la fabricacion del paracaidas del cansat debe tenerse en cuenta
la masa y la velocidad a la que caera el cansat, asi como la forma del
paracaidas y la densidad del aire.[5] La masa del cansat y la gravedad
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de la Tierra (9,8m/s?) determinaran la fuerza con la que caeria en caida
libre. La fuerza de arrastre, la densidad del aire y la velocidad limite
a la que se mueve ese sdlido.

Fa: -Cd.p.A./lJz

1
2
Fy=m-g

Para que el cansat caiga a una velocidad constante, la fuerza de
caida y la fuerza de arrastre deben anularse. De manera que:

F,=F,

2:m-g
cq-p-v?

Donde la densidad del aire (p) es, aproximadamente, 1,225kg/m?, la
velocidad limite a la que se espera que caiga el cansat (v) es de 6m/s,
la masa del cansat es de 301, 45¢ Yy ¢; €s un coeficiente que depende del
paracaidas y se calcula de forma experimental. En nuestro caso hemos
aproximado ¢, a 0,62. Con todo esto, el area resultante del paracaidas
es de 0,216m?.

El paracaidas se ha probado lanzandolo desde diferentes alturas y
comprobando que se abria correctamente.

Figura 8: Imagen del paracaidas

2.7. Estacion de tierra

Los datos recogidos por el cansat durante el vuelo seran transmiti-
dos en tiempo real a un ordenador en tierra que, mediante un progra-
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ma, los analizara y ofrecera una salida grafica para ellos. La estacion
de tierra se comunica con el receptor por medio del puerto serie, y
crea graficos con los datos que recibe por este de cada parametro re-
guerido por la misidn. Estos datos son: presion, altitud, temperatura,
aceleracién y rotacién en 3 ejes, coordenadas del GPS, y una simula-
cion de la rotacion del cansat.
Ademas, los datos son almacenados en una tarjeta microSD en el can-
sat para poder ser leidos y analizados posteriormente.

Para las pruebas de la estacién de tierra, se introdujeron datos
mediante el puerto serie de los distintos sensores y se observé cémo
el programa realizaba los correspondientes graficos.

ESTADO ACTUAL

000

om

220C
98285Pa
Sin datos

98285

2022/ 4 /1-14:17:30

Figura 9: Estacion de tierra

2.8. Software

Para la programacion del cansat y del programa que recibe los datos
en la estacidn de tierra se ha desarrollado el software en Micropython
usando Thonny. En Java, usando Processing 3.5.4, se ha realizado el
programa de la estacidon de tierra, que decodifica los datos, crea las
graficas y simulaciones, y muestra los datos que se reciben a tiempo

real.
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2.8.1. Diagramas de flujo

Cansat

Estacion de tierra

No
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" + e N | Cansat
Temperatura | | Presion | | Posicion | | Rotacién | > i
No Retep(iﬂn si
! T 1 1 I
v si

| Emisién |(—| Codificacién |—>| Guardado en la SD | A4
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I Panel de da!os Mostrar I—)l Slmulacuones
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Tempera!ura I Presién | Posicion | I Rotacién| | Magnetémetro | | Velocidad vertical |
4 l

| Emision I(—' Codificacién I——)l Guardado en la SD | | Desplazamiento |

L

Lector de SD

Fase 3 [«

Toma de datos
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3. Planificacion

3.1. Planificacion del proyecto

Al inicio del proyecto se hizo una planificacidn general de las fases
del mismo, en la que se diferenciaron las distintas partes y se repar-
tieron responsabilidades, teniendo en cuenta también la importancia
de la difusién del proyecto y el apoyo externo.

También, se han hecho informes periédicamente en los que se re-
cogia la situacién del equipo, las necesidades y las tareas pendientes.

Por tanto, asi quedé la planificacidén del proyecto en el equipo:

Proyecto Austros17
Duracion del proyecto: Octubre 2021-Mayo 2022 o

Planteamiento del
proyecto
Establecimiento de los objetivos

Obtencién de los componentes

q
>
Q
m

Noviembre Diciembre Enero Febrero Marzo Abril Mayo

Inicio del
proyeto

Programacién de cada componente

Pruebas de cada componente

Misiones primaria y
secundaria

Pruebas de compatibilidad

Disefio
mecanico y
eléctrico

>

g | Desamollopaginaweb

g

g8

88 | Contacto con empresas |
3

&)

Q

<

| Construccion cansat definitivo |

Figura 10: Diagrama de Gantt del proyecto
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3.2. Estimacion de recursos

3.2.1. Presupuesto

E

Componente Precio unitario | Precio sin IVA | Cantidad | Precio final
Raspberry Pi Pico 12,00€ 9,48€ 1 12,00€
Imu 10 axis 15,00€ 11,85€ 1 15,00€
Bateria 32,24€ 26,64€ 1 32,24€
Motores 12,99€ 10,73€ 4 51,86€
Hélices 12,99€ 10,73€ 1 12,99€
Modulo LoRa E32 12,99€ 10,73€ 2 25,98¢€
GPS 10,69€ 8,83€ 1 10,69¢€
ESC4in 1 44 ,69€ 35,38¢€ 1 44,69€
Cables 3x120 12,29€ 9,71€ 1 12,29€
PLA 20,47€ 16,93€ 0,1 2,047€

Adaptador microSD 2€ 1,65€ 1 2€
MicroSD 3,39€ 2,8€ 1 3,39¢€
Fundas termorretractiles 10,49€ 8,29€ 1 10,49€
Tela y cuerda paracaidas 17,49€ 14,45€ 1 17,49€
Total 253,16€

Cuadro 4: Presupuesto detallado

3.2.2. Financiacion y apoyo externo

Durante el transcurso del proyecto, el equipo ha podido contar con
apoyo externo de varias entidades, ya sea en forma de aportacién
econdmica, difusidon, etc. Este apoyo ha permitido satisfacer el coste
total del proyecto.

Las entidades que han colaborado con el equipo en forma de apo-
yo econdmico para la compra de materiales han sido Bodegas Mauro,
Energinoba, grupo P. Ferreras y nuestro instituto, el IES Diego de Pra-
ves, que ademas nos ha apoyado en labores de difusidon del proyecto
con publicaciones en la pagina web y redes sociales del centro.

Ademas de la financiacidn externa recibida, el equipo ha llevado a
cabo varias acciones que le han permitido obtener algunos beneficios
econdmicos utilizados en el proyecto, como la venta de pulseras per-
sonalizadas, por la que se ingresaron 60€, y que también ayudé a la
difusion del equipo.
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4. Programas de difusion

A lo largo del proyecto se han llevado a cabo varias actividades con
el propdsito de difundir y divulgar sobre este proyecto, el equipo y la
competicion.

m Pagina web: hemos desarrollado una pagina web con Wordpress.org
en la que se recoge toda la informacién y los distintos proyectos
del equipo. El enlace a esta pagina es: https://austrosi7.es/

m Redes sociales:el equipo tiene cuenta de Instagram y Twitter, en
las que publica los avances del proyecto.

— Enlace a la cuenta de Instagram: https://www.instagram.com/
austrosl7_cansat/

— Enlace a la cuenta de Twitter: https://twitter.com/austrosi?7

» Podcast: el equipo grabd un podcast en el Espacio Joven Sur de
Valladolid en el que nos hicieron una breve entrevista para dar
a conocer el proyecto. El podcast se publicé en Soundcloud el
pasado 18 de marzo; este es un enlace a él: Enlace

» \enta de pulseras: como medio para difundir el proyecto, ademas
de campana de financiacién, se han vendido pulseras personali-
zadas del equipo.

5. Requisitos para el lanzamiento

Caracteristicas Unidades
Altura del cansat 115mm
Diametro del cansat 66mm
Longitud adicional (paracaidas plegado) 30 mm
Velocidad de descenso calculada 6m/s
Tiempo de vuelo programado 167s
Frecuencia de transmision 868MHz
Coste total de la construccidon del cansat | 253,16€
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7. Observaciones

» Programas utilizados en la elaboracidon de este proyecto:

1. Diagramas: Adobe Illustrator, Lucidchart

Disefo eléctrico: EasyEDA, Fritzing

Informe: WTEX

Disefilo mecanico e impresion 3D: Catia, Ultimaker Cura

kW

Programacién del cansat: Thonny (Micropython)
6. Programacion de la estacion de tierra: Processing (Java)

» Para los calculos realizados en el disefio del paracaidas, se ha
supuesto que el clima en el lugar de los lanzamientos no sera frio
ni excesivamente hiumedo, y la temperatura tampoco superara
los 39°C.

» En las conexiones se han utilizado fundas termorretractiles trans-
parentes, que resultan una ventaja respecto a las opacas ya que
permiten ver la soldadura.

20

Colaboradores de organizacion:

86l L

&
) Ve
g ]
"% GOBERNO  MINISTERIO B Yan FUNDACIONESPANOLA
r-"q DE ESPANA DE CIENCIA, INNOVACION @ L@ PARA LACIENCIA
J ¥ UNIVERSIDADES 1@  YLATECNOLOGIA
a2 .
&)



	Introducción
	Antecedentes
	Objetivos de la misión
	Organización y roles del equipo

	Descripción del proyecto Cansat
	Esquema de la misión
	Misión principal
	Misión secundaria
	Comunicaciones
	GPS
	IMU
	Sistema de aterrizaje

	Diseño mecánico
	Mass budget

	Diseño eléctrico
	Power budget

	Sistema de frenado
	Estación de tierra
	Software
	Diagramas de flujo


	Planificación
	Planificación del proyecto
	Estimación de recursos
	Presupuesto
	Financiación y apoyo externo


	Programas de difusión
	Requisitos para el lanzamiento
	Bibliografía
	Observaciones

