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SLIM-BR: Objetivo Cientifico

+ Os principais objetivos da missao sao:

* Fazer medig¢Oes precisas com alta precisao da Total
Irradiacéo Solar.

* Fornecer TSI com uma precisao de 0,01% (100 partes
por milhao), com base em unidades Sl e com uma
repetibilidade de longo prazo de 0,001% / ano.




Rastreio Solar

- Sistema de rastreamento solar, com base em
ferramentas de visao computacional e de luz resistores
dependentes (LDRSs).




Especificacoes
Satellite Mass: < 10 kg

Power: <15 Watts

Communications: Main Transceivers
Experimental (Laser)

Inertial Pointing: Slew Rate > 1°/sec
Knowledge < 60 arcsec

Orbit: Approximately 600km, 40° inclination

Mission Life: 1-year (2-year goal)

Dimensions: 10x10x30 cm (3U)




SLLIM-BR Design




Divisor de tensao com LDR




Construcao




Testes Matlab
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Servomotores

TowerPro SG5010, esse tipo de servo possui a caracteristica de 3
pares de polos de ferrite, todo o equipamento de nylon.




Controle Servomotores
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Montagem
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Control Moment Gyroscope




Experiment Setup

Solar Luminosity and
Irradiance Monitor




Experiment Setup

Solar Luminosity and
Irradiance Monitor




Experiment Setup




Stabilization (video)



Stabilization
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Bouncing
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Light Sensing
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Light Sensing




Light Sensing
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Bouncing Light Sensing
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Conclusoes preliminares

Analisando os resultados graficos obtidos do protdétipo
construido se comprova que o desempenho do sistema é
viavel para utilizacao em equipamentos que necessitam de
apontamento

A estrutura mecanica montada embora simples, é capaz de
permitir um funcionamento adequado do rastreador,
demonstrando que um sistema simples pode obter
resultados bons.

Assim podendo saber exatamente onde se encontra a fonte

luminosa e podendo fazer a atitude do nanosatelite.
Y,
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