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Eye In The Sky

Funcionamento do sistema

balloon flight time
to reach indicated

altitude
latex balloon . ~30km-8h
high-altitude |
balloon (HAB) cut-off mechanism o !,
parachute d & communications relay
coverage

flying wing UAV (provides emergency
communications to

image acquisition payload
operational teams)

communications relay payload

77 aerial N
) : 3 firefighting S5

/e W e
, image acquisition i
N

7 coverage

g 800 m — 3 min

/ .+ emergency
/ " communications
/ between
operational teams
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Eye In The Sky

Objetivos do sistema

Camara
o d (O]
Y Image
CQmunlcagao entre ground segment e —— g — —
flight segment; { Sensors C et e
. « o . oR
e Envio de metadata, dados sensoriais, s = ——a
imagens; \ PAYLoAD I ) Y,
* Processamento dos dados recebidos; RS V. antenna Tx
e Sistema posicional automatizado para @wemm é -
. ~ . Ve Data U Telemetry Data
seguir o balao de alta altitude, através da A =
técnica conical scan; X Contlersyion___£
. . ~ ( + RX \
e Sistema de controlo para movimentacao ESP32 I e T
dos motores da ground station; | L
Central g UnitL _5!
Qround Segment —‘EE:' )

19.01.24 3



Eye In The Sky

SDRs Comunicac¢ao

* Permite a realizagao de comunicagbes com @
uma grande flexibilidade na configuracao; ! R

* Sao utilizados em radares para comunicar, i j
monitorizar e identificar objetos ou alvos B ponyruno
através do processamento de sinais;

* Adalm-Pluto SDR (ideal para aprendizagem, e
investigacao académica e util para |y
desenvolvimento de prototipos); [ — =

* No desenvolvimento deste projeto foi T
utilizado o software GNU-RADIO. P

Avee

8 to 14V

PowerBank
Xiaomi3

2 >
> O
g >
ar
e
i
§0

19.01.24
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Eye In The Sky

Teste e Resultados da Comunicacao

Emissor Recetor
. Power Bank
v Distancia 7 metros |

v’ Setup emissor/recetor
v'Técnica de modulacdo
v'Pontaria Manual

0LN1d-W1VaY

Qnantit‘iade de mmp S Tempo de transmissao | Tamanho
da imagem original
50% 2:01 min 102 628 bytes
75% 3:10 min 159 055 bytes
original 5:27 min 317 435 bytes —

il I I BN D D B B .

é'_‘tg';‘l% H2-42ci|;|_z Antena 2.4GHz

ain 2.5 Lz 2 dbl Gain 2.4 GHz: 24 dBi
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Eye In The Sky

Teste e Resultados da Comunicacao

Quadrature
- =
» o T -

nnnnnnnn

* Envio de ficheiros (.png ou .jpg);

* Preambulo ("preamble") para
permitir a sincronizacao ao recetor;

e Algoritmo de compressao, o tempo
de transmissao, o armazenamento
dependendo da compressao,
qualidade da rececao da imagem
final.

= Dala 0

v’ Imagens recebidas e descodificadas
durantes os varios testes elaborados:




Eye In The Sky

Teste e Resultados da Comunicacao

v’ Distancia 177,60 metros

v'Setup emissor/recetor

v'Técnica de modulacio
v'Pontaria Manual

BRSSO .|

19.01.24

% 11 |Estacao Meteorologica

A7 4 |
o Py > 4
7 " - |
ol \ ~ -
W .
) 4
oy A
4 e
y [l v
! . . IT - Instituto de
Telecomunicagoes - Ed. 2

CESAM- Celj
deEstudos g

4794 \

WD epagtamento de
Emgenhana de

gps_altitude 40 deg 37" 55.77"N
gps_longitude B8deg41'6.74"W
gps_position 40 deg 37" 55.77"N, 8 deg 41' 6.74"W

8




Eye In The Sky

Teste e Resultados da Comunicacao

L v Momento do alinhamento da antena: «bma0
2
2
1.
g-—Q.S:

In-nhase

v Melhor resultado da comunicagdo:

-.ﬁ-%,

Quadrature
&

o
In-phase

19.01.24



Eye In The Sky

Teste e Resultados da Comunicacao

v Distancia 2.2 km
v’ Setup emissor/recetor

v'Técnica de modulacio
v'Pontaria Manual




Eye I n Th e S ky universidade udnSeEidade de aveiro |

i departamento de eletronica
de aveiro telecomunicacées e informatica

Teste e Resultados da Comunicacao

2023-05-25 15:51:23,40.634245,-8.659965,18.1
Size: 45

Date: 2023-05-25 15:51:23

Latitude: 40.634245000000000

Longitude: -8.659965000000000

Altitude: 18.1m

2023te: 2023-05-25 15:51:44

Latitude: 40.634327999999995

Longitude: -B.6599B3666666667

Altitude: 18.5m

-85-25 15:52:05,40.63433283333333,-8.659985166666667,18.5
Size: 62

Date: 2023-05-25 15:52:085

Latitude: 40.634332833333332

2023te: 2023-05-25 15:52:26
Latitude: 40.634346166666667
Longitude: -8.659982500000000
Altitude: 20.2m

2023-05-25 15:52:47,40.6343475,-8.659983,20.1
Size: 58

Date: 2023-05-25 15:52:47

Latitude: 46.634347499999997

Longitude: -8.659983000000000

Altitude: 20.1m

2023-05-25 15:53:08,40.63433933333334,-8.659984333333334,19.1
Size: 62

Date: 2023-05-25 15:53:08

Latitude: 40.634339333333337

Longitude: -8.659984333333334

Altitude: 19.1m

19.01.24
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Conclusoes

N\

‘ Simulacao Matlab altamente flexivel.

|

Estabelecido comunicacao entre Flight Segment e uma
Ground Station.
/

‘ Software realizado para movimentacao da Ground Station.
/

19.01.24 13




Trabalho Futuro

v Distancia 10 km

E necessario realizar testes numa ground v’ Setup emissor/recetor
station capacitada para realizar o tracking v'Técnica de modulacdo
automatizado. v'Pontaria automatizada

* Obter alguns dados, como por exemplo o
tipo de controlador utilizado, tempos de
controlo, alcance maximo para detecao,
velocidade maxima de detecao;

* Substituir o hardware de amplificacao;

 Possibilidades de melhoria, como a
utilizacao de modulag¢oes alternativas;

19.01.24 14



Eye In The Sky

Arquitetura geral software do sistema.

Partindo do cddigo base matlab,
apresentado anteriormente, é
modificado
controlador,
neste novo ambiente de teste.

Code
Matlab | Adaptation

para
para

Simulation

19.01.24

API

Python Programm Script
1

HamLib

NOVO

aplicacao

1

[ Radar

: USBZ0y - e ontroller
System

Jl

o PAAEEN 8¢ )|

Inicializar a
biblioteca
HamLib

Conectar o
controlador do

motor
via USB

Verificar se a
conex&o foi
estabelecida com
SUCESS0

Enviar comandos
para mover a
antena

Monitorizagao da
resposta do
controlador do
motor

!

Desligar o controlador|

do motor e fechar a
biblioteca HamLib

15



Co n c I u S 0 e S universidade udnSetriidade de aveiro

° , de aveiro departamento de eletrénica,
Pontaria para o segmento aereo

telecomunicacées e informatica

Positions to

match

Arduino

Azymuth Elevation

Sistema Terrestre capaz de realizar tracking automatizado através da movimentacao de servo-motores
16
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brigado!
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