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Introducao

Este projeto pertence ao ISR - Instituto de Sistemas e Robatica,
tendo sido desenvolvido no ambito da unidade curricular Projeto
Integrador de 1° Ciclo. Somos do grupo 23.

Engenharia Eletrotecnica e de Computadores
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Problema

O que fazer face as
limitacoes no
transporte de materiais
para o espaco?

Solucao

Este € o Acrobat! Um robo capaz de :

Realizar fabrico aditivo no espaco, sem limites de tamanho da
estrutural

Este projeto veio assim revolucionar a maneira como as infraestruturas
aeroespaciais (e nao s0) sao concebidas.

A construcdo do Acrobat foi um culminar de diversos ramos de
engenharia, nomeadamente: mecanica, eletrotécnica, e informatica.

Solucao Técnica - Mecanica

Componentes Mecanicos do Rob6:
« Encapsulamento:
« Armazena o circuito elétrico.
 Serve de suporte para trés hélices
responsaveis pela movimentagao do
robo.
*Testagem de Movimentacao:
* Através da flutuacdo em cima de uma mesa, para simular condi¢des
espaciais.
Plataforma Stewart:
 Acoplada ao encapsulamento.
 Contém a extrusora responsavel pelo sistema de impresséao.
* Impressa em 3D e acionada por 12 cabos (6 "pernas” e 6 "bragos").
Fabrico do Encapsulamento:
* As partes que seguram as hélices foram impressas em 3D.
 Qutras foram cortadas a partir de placas de policarbonato numa
forma hexagonal

» Base do robo:
* Localizacao: Parte inferior do encapsulamento.

* Funcao: Suporte para a botija de carbono e os air bearings que
langam jatos de carbono para levitagao.

* Fabrico: Feita de policarbonato cortado com uma peca 3D para
segurar a botija.

Solucao Tecnica - Eletronica

Vertente eletronica:

*Upboard: Computador Principal do Acrobat.

*Pixhawk: Responsavel pela aquisicao de valores de IMU.

*Arduino UNO: Necessario para enviar sinal da upboard para os motores
*Smart Orbiter V3.0 : Sistema com todos os componentes necessarios .
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Solugao Téecnica — Software

‘Tecnologia Usada:
*Q sistema de comunicacao ¢ efetuado a partir de ROS 2 (Robotic
Operating System).
‘Motivo da Escolha de ROS 2:
‘Baseado no seu sucessor, ROS 1.
Apresenta progressos significativos nos protocolos de comunicacao.
Arquitetura ROS:
‘Responsavel pela organizagao da comunicacao dos dados dos
diversos sensores do robo.
Garante o funcionamento normal do robo

sensors
(depth and ceiling cameras and px4)

Solucao Técnica — Controlador

Controlador MPC (Model Predictive Controller):
*Ancoragem do Robo
*Movimento e evitar obstaculos

Start Printing

Solugao Tecnica - Visao

‘Equipamento com Arucos:
*3 arucos no robd: 1 no topo do robd, dois a frente, e outro na
mesa (referencial)

‘Mesa utilizada para testagem dos algoritmos.
*Um aruco num dos cantos da mesa serve como referencial de

referéncia.

Camara no Teto:
*Instalada para identificar a localizagao
do robo.
*A camara identifica o aruco localizado
no topo do robo.
*Com a posicao do rob6 e as
coordenadas do aruco na mesa, €
possivel extrair as coordenadas do robo
em referéncia a mesa.

z: 0.5B152248801¢8081
orlentation:
X: -0.0288226897232829%96
y: -0.048467665941048314
Z2: -0.33599€08573750C243
w: 0.94022092471133862
hesder:
stanp:
sec: 1717431187
nanosec: 710227444
frane_1d: table_orlain_link
pose:
posttion:
X: 0.8470258397750305
y: 0.58012118830300S6
2: 0.56925538366855572
orlentatton:
X: ~-0.019114675225599877
y: -0.0085€8263235685857
2: -0.57222322885614813
w: 0.9276633088021415

Resultados

De forma a testar a funcionalidade do nosso projeto foram efetuados os
testes:
 Testar toda a eletronica

 Heélices a funcionar com valores de PWM pré-definidos

 Toda a comunicacao funcional (eletronica e Software)
Movimentacao da plataforma Stewart
Sistema de Visdo operacional

« (Calcular as coordenadas do robo
 Testes da vertente de Controlo

 Seguir uma trajetdria

Competidores e Investidores

«Competidor:
*.BeeVeryCreative
*Archinaut

‘Investidores Potenciais:
*Organizagdes Espaciais:
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*Uso em missdes para imprimir pecas e construir infraestruturas
(estacOes espaciais, telescopios).

*Industria Médica:
*Impressao de orgaos em 3D em microgravidade

*Industria de semi-condutores.

Queres Saber Mais,...?

Visita 0 hosso site
seguindo este QRCode!
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Foxglove : L Control_Nodes
Interface |__ |Control_Master | (Open Loop, MPCs and

Cooling |~ 3D Control)
Actuators

(propellers, servos, extruder)
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