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Objetivo (max. 800 caracteres)

Desarrollar y poner en funcionamiento el modelo de vuelo de un sistema de determinacidén y control de orientacién (SDCO) compatible con el

estandar CubeSat

Especificos:

¢ Disefiar y construir bajo el estandar CubeSat, el prototipo de un sistema SDCO actuado por ruedas de reaccion y actuadores
electromagnéticos. Instrumentar el prototipo con una central de medicidn inercial y un procesador digital de sefiales

*  Disefiar y construir una plataforma experimental, para validar el prototipo, que emule al satélite como un vehiculo submarino y el ambiente
espacial como un medio acuatico

*  Disefiar y validar algoritmos, que consideren la naturaleza no lineal del espacio de configuracidn de la orientacion de un cuerpo rigido, para la

determinacion y control de orientacion del prototipo

Resumen (Max. 1200 caracteres)

El proyecto se circunscribe en el desarrollo de 3 etapas principales desarrolladas durante un periodo de 2 afios que se resumen acontinuacion:
*  Enlaprimera etapa se especifican los requerimientos de la misidn en su conjunto, y se desarrollan los actuadores basados en ruedas inerciales. Por lo tanto, esta etapa se divide en 2 sub-etapas principales: Definicion de la mision y

Desarrollo de Actuadores basados en Ruedas de Reaccion.
En la segunda etapa se disefia, manufactura y valida la funcionalidad de los soportes mecanico y electrénico del SDCO. Adicionalmente, se desarrolla la plataforma experimental para comprobar el funcionamiento del prototipo. En

esta etapa se ensambla un prototipo funcional.
*  Finalmente, en la tercer etapa se busca el cumplimiento de los requerimientos del estandar CubeSat bajo la filosofia de modelo de vuelo. Al iniciar esta etapa se cuenta ya con el prototipo funcionando. En esta etapa debe

someterse a pruebas mas complejas como el seguimiento de una luz artificial que emule al sol. En esta etapa se validan experimentalmente los algoritmos de determinacion y control disefiados ad hoc. También, se realizan tareas

de divulgacion para presentacion de resultado.

Resultados Esperados (Max. 400 caracteres)

* Disefio, manufactura y caracterizacion de los actuadores basados en ruedas de reaccion y electromagnéticos que permita escalarse a trabajos futuros.
* Integracién y validacion del SDCO con la manufactura de los soportes mecanico y electrénico ad hoc.

e Construccion de la plataforma experimental.

e Sistema SDCO junto con algoritmos de control que brinden prestaciones similares al estado del arte.

Productos Entregables (Max. 400 caracteres)
Articulo de congreso con el método de disefio y validacion de actuadores basados en ruedas de reaccion. Actuador basado en rueda de reaccidon para el prototipo de vuelo del SDCO.

Graduacion de un estudiante de Maestria.
Articulo de congreso internacional. SDCO y plataforma de validacion en operacidn.
Articulo de revista indexada. Modelo de vuelo de un SDCO compatible con el estandar CubeSat en nivel seis del Technological Readines




	Número de diapositiva 1

