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DESCRIPCION
Estructura reticular adaptable para drones multimision
CAMPO DE LA INVENCION

La presente invencién se refiere a una estructura reticular adaptable para drones multimisién y a un método para
fabricar la estructura reticular adaptable. La estructura reticular adaptable se logra a través de multiples voxeles y
permite disefios de drones altamente flexibles ya que el tamafio y la forma del dron pueden alterarse facilmente
dependiendo del uso del dron.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

El uso de estructuras reticulares en drones es conocido para la persona con experiencia en la técnica. Sin embargo,
estas estructuras son monoliticas y no pueden adaptarse. Ademas, muchas estructuras son configurables antes de
construirlas, pero después de que el dron haya sido construido, ya no son personalizables para la misién que esta
emprendiendo el dron. Esto puede conducir, por lo tanto, a un dron que no sea adecuado para la misién.

El documento WO 2022/197685 A1 se refiere a un sistema de construccion para metamateriales mecanicos basado
en el ensamblaje discreto de un conjunto finito de piezas modulares producidas en masa. Un esquema de construccion
modular permite lograr una gama de propiedades mecanicas del metamaterial, incluyendo rigidas, conformes,
auxéticas y quirales, todas las cuales se ensamblan con un proceso consistente a través de tipos de piezas, ampliando
asi la funcionalidad y accesibilidad de este enfoque. La naturaleza incremental del ensamblaje discreto permite que
los metamateriales mecanicos se produzcan de manera eficiente y a bajo coste, mas alla de la escala de la impresora
3D. Ademas, una estructura reticular construida con dos o mas tipos de partes rigidas, conformes, auxéticas y quirales
permite la creacion de estructuras de metamateriales macroscépicas heterogéneas.

El documento US 2019/069379 A1 se refiere a un sistema de enjambre de agente robotico que tiene primeros agentes
de luminaria robéticos, y al menos un procesador de control. Cada agente tiene una suspensién configurada para
mantener el agente contra una superficie arquitectonica, que incluye un area operacional holondmica; al menos un
motor de propulsion configurado para permitir el movimiento holonémico las diferentes ubicaciones del agente en la
superficie arquitectdnica; un sistema de comunicacién configurado para comunicarse con al menos otro agente; una
fuente de alimentacion conectada operativamente al al menos un motor de propulsién y al sistema de comunicacion;
y una fuente luminosa orientada para iluminar una regién alrededor de la superficie arquitecténica. El procesador de
control estd asociado operativamente a los agentes y configurado para transmitir instrucciones operativas, a través de
al menos uno de los respectivos sistemas de comunicacién del agente. Las instrucciones de funcionamiento incluyen
instrucciones para hacer funcionar uno o mas motores de propulsién respectivos del agente para mover el agente
holonémicamente dentro del area operacional holonémica.

Otra técnica anterior puede encontrarse en los documentos US 2019/127063 A1 que se refiere, en general, a una
aeronave tridimensional escalable y modular, US 2017/043883 A1que se refiere, en general, a un conjunto de material
digital por medios pasivos y a un sistema de extrusor de reticula isotrépica modular (MILES, por sus siglas en inglés),
US 2016/378108 A1 que se refiere, en general, a configuraciones colectivas de vehiculos aéreos no tripulados, US
2010/276538 A1 que se refiere, en general, a un sistema de aeronave de carga, US 2014/374532 A1 que se refiere,
en general, a un sistema de elevacién modular de vehiculos, WO 2021/119603 A1 que se refiere, en general, a un
conjunto de sistema de aeronave no tripulada de tetraedro fractal y US 2017/183870 A1 que se refiere, en general, a
materiales digitales de flexién.

Por lo tanto, existe la necesidad de una estructura de dron personalizable y ajustable que permita que los drones se
configuren facilmente para la misién que lleva dicho dron.

COMPENDIO DE LA INVENCION

La invencion se establece en las reivindicaciones independientes. Las realizaciones preferidas de la invencion se
describen en las reivindicaciones dependientes.

Segun un primer aspecto, se describe una estructura reticular adaptable para un Sistema Aéreo No Tripulado (UAS,
por sus siglas en inglés). La estructura comprende mdltiples voxeles reticulares. Cada véxel reticular comprende
multiples elementos de la misma forma, en donde los elementos de la misma forma son cuadrados. Cada elemento
de la misma forma comprende multiples elementos conectores, en donde los miltiples elementos conectores estan
configurados para acoplar temporalmente un primer elemento de igual forma a al menos un segundo elemento de
igual forma. Los multiples elementos de la misma forma estan configurados para acoplarse temporalmente para formar
un tetradecaedro.

Ademas, al menos uno de los elementos conectores en un primer voxel reticular esta configurado para acoplar
temporalmente el primer voxel reticular a un segundo voxel reticular.
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Ademas, al menos uno de los multiples voxeles reticulares esta configurado para acoplarse temporalmente a un
sistema adaptable para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema adaptable comprende al menos una de una
carga y una carga util.

El UAS descrito mas arriba puede ser cualquier sistema aéreo no tripulado como, por ejemplo, un dron, una aeronave
de alas fijas, un satélite o cualquier otro UAS. A lo largo de la solicitud, se describe un dron, pero esto no es limitativo.

La adaptabilidad de la estructura reticular puede permitir una estructura de dron multimisién altamente personalizable.
Como resultado, se pueden analizar varios parametros para la misiéon que el dron esta emprendiendo y luego el dron
se puede construir segun estos parametros. Estos parametros pueden comprender alcance, sensores que se
acoplaran al dron, componentes estructurales adicionales como, por ejemplo, tren de aterrizaje, propdsito de la misién,
carga Util y cualquier otro parametro adecuado. De manera adicional o alternativa, se pueden tener en cuenta varios
parametros relacionados con el fuselaje de la estructura del dron multimisién. Estos parametros pueden comprender
alcance, equipo tactico, dispositivos tacticos y sensores tacticos a acoplarse a la estructura del dron, sensores a
acoplarse a la estructura del dron, componentes estructurales adicionales como, por ejemplo, tren de aterrizaje,
propésito de la mision, carga Gtil, propulsion, peso de la fuente de alimentacién, centro de gravedad o cualquier otro
parametro adecuado.

La estructura requiere multiples véxeles debido al tamafio de los véxeles y para permitir la adaptabilidad de la
estructura reticular. Cada uno de los vOxeles es preferiblemente idéntico en tamafio y forma, pero, en algunos
ejemplos, puede no serlo.

Cada véxel comprende multiples elementos de la misma forma para permitir una facil reproduccién de dichos
elementos. Esto puede permitir que la forma de cada véxel se cambie facilmente. Por ejemplo, tres voxeles de seis
elementos de igual forma pueden desmantelarse cada uno y luego reconstruirse como dos vOxeles de nueve
elementos de igual forma cada uno. Esto puede permitir ademas una estructura de dron personalizable y ajustable. El
acoplamiento temporal puede lograrse mediante una tuercay un perno, un tornillo, una bisagra y un pestillo, o cualquier
otro método de acoplamiento adecuado. En algunos ejemplos, los elementos que comprenden un voxel no tienen la
misma forma.

Cada mismo elemento de forma comprende mdultiples elementos conectores, en donde los multiples elementos
conectores estan configurados para acoplar temporalmente un primer elemento de igual forma a al menos un segundo
elemento de igual forma. Esto puede permitir un acoplamiento seguro entre elementos de igual forma dentro del mismo
véxel, lo cual permite una construccion robusta del voxel y de la estructura reticular. El acoplamiento temporal puede
lograrse mediante una tuerca y un perno, un tornillo, una bisagra y un pestillo, o cualquier otro método de acoplamiento
adecuado. Los elementos de igual forma se pueden acoplar temporalmente para permitir una facil remodelacion de
los véxeles como se describié mas arriba.

Los miltiples elementos de la misma forma estan configurados para acoplarse temporalmente para formar un
tetradecaedro. Los elementos de igual forma se pueden acoplar temporalmente para permitir una facil remodelacion
de los voxeles como se describié mas arriba.

Al menos uno de los elementos conectores en un primer voxel reticular esta configurado para acoplar temporalmente
el primer véxel reticular a un segundo véxel reticular. Esto puede permitir una reestructuracion y personalizacion faciles
de la estructura reticular adaptable. El acoplamiento temporal puede lograrse mediante una tuerca y un perno, un
tornillo, una bisagra y un pestillo, o cualquier otro método de acoplamiento adecuado.

El tetradecaedro puede tener una forma particularmente ventajosa ya que los 14 lados permiten una gran cantidad de
personalizacién mientras mantiene una forma compacta y un bajo peso de los voxeles. La forma de tetradecaedro
también puede permitir que multiples triangulos estén presentes en el voxel reticular, lo cual puede mejorar ain mas
la resistencia estructural de los voxeles y, por lo tanto, la estructura reticular adaptable.

En algunos ejemplos, los multiples elementos conectores en el primer elemento de igual forma comprenden al menos
un primer orificio conector configurado para alinearse con al menos un segundo orificio conector en el segundo
elemento de igual forma y/o el segundo véxel reticular. La alienabilidad de los orificios conectores en los elementos
conectores puede permitir un acoplamiento temporal seguro de los elementos de igual forma y/o voxeles.

En algunos ejemplos, el uno o mas de los elementos conectores comprenden un elemento de refuerzo. El elemento
de refuerzo puede ser un soporte metalico, una bisagra y un pestillo, una cubierta o cualquier otro elemento de refuerzo
adecuado.

En algunos ejemplos, al menos uno de los multiples voxeles reticulares esta configurado para acoplarse

temporalmente a un sistema adaptable para el funcionamiento del dron multimisién, en donde el sistema adaptable
comprende ademas al menos uno de una bateria y un sistema de propulsion.
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El sistema adaptable puede permitir que el dron lleve a cabo muchos tipos diferentes de misién como, por ejemplo,
vigilancia, blsqueda y rescate, construccion o cualquier otra misién adecuada. La bateria puede alimentar el sistema
de propulsion y/o cualquier componente electrénico en el sistema. El sistema de propulsion puede permitir que el dron
vuele. El sistema de propulsién puede comprender hélices, rotores, motores o cualquier otro método adecuado de
propulsion y el combustible necesario para alimentar el sistema de propulsion. La carga puede ser cualquier carga
adecuada para la misién que el dron esta emprendiendo. La carga util puede comprender un sistema de camara que
puede comprender camaras convencionales, camaras infrarrojas, camaras ultravioleta o cualquier otro tipo adecuado
de camara. De manera adicional o alternativa, cualquier otra carga util adecuada puede ser parte del sistema
adaptable. El sistema adaptable puede comprender cualquier componente adecuado que permita al dron llevar a cabo
su mision.

El dron multimisién puede, en algunos ejemplos, comprender un controlador de vuelo que esta integrado dentro de
uno o mas de los voxeles reticulares. El controlador de vuelo puede estar integrado en un espacio entre uno o mas
voxeles. En algunos ejemplos, el controlador de vuelo puede ser modular.

El disefio del sistema adaptable puede permitir que se sustituya y/o reutilice en un nuevo disefio de estructura reticular
adaptable.

En algunos ejemplos, cada uno de los multiples elementos de la misma forma y/o los multiples voxeles reticulares
estan impresos en 3D. La impresion 3D puede permitir una construccion simple de los elementos y/o los voxeles. En
particular, la capacidad de los elementos y/o voxeles para ser impresos en 3D puede permitir una facil personalizacioén
de la estructura reticular adaptable a través de un programa informatico y puede permitir una construccion simple de
la estructura reticular en areas remotas ya que todo lo necesario es una fuente de alimentacion para la impresora. La
impresion 3D también puede permitir que los elementos de igual forma y/o los voxeles reticulares estén hechos del
mismo material o0 de materiales diferentes. El material puede depender de los parametros de misién del dron. En los
casos en los que la carga util del dron es ligera, el material puede ser plastico. En los casos en los que la carga (til es
pesada, el material puede ser polimero reforzado con fibra de carbono (CFRP, por sus siglas en inglés). Sin embargo,
se puede usar cualquier material adecuado, como, por ejemplo, materiales biodegradables. En algunos ejemplos,
diferentes areas de la reticula ajustable pueden estar hechas de diferentes materiales. Por ejemplo, en un ejemplo no
limitativo, el concentrador central del dron puede estar hecho de voxeles que comprenden CFRP, mientras que los
brazos del dron pueden estar hechos de voxeles que comprenden plastico.

En algunos ejemplos, cada uno de los multiples elementos de la misma forma y/o los multiples véxeles reticulares se
fabrican mediante tecnologia de sinterizacion selectiva por laser y/o tecnologia de modelado por deposicion fusionada
y/o tecnologia de devanado de filamentos xFiber y/o tecnologia de corte de plastico reforzado con fibra de carbono
y/o tecnologia de mecanizado de metales y/o tecnologia de moldeo por inyeccién.

En algunos ejemplos, el primer y segundo elementos de la misma forma y/o el primer y segundo voxeles reticulares
estan configurados para acoplarse temporalmente durante el proceso de impresion 3D. Si los elementos y/o voxeles
se acoplan temporalmente durante el proceso de impresion, esto puede permitir un despliegue particularmente rapido
del dron en situaciones de emergencia.

En algunos ejemplos, al menos un parametro de los multiples elementos de igual forma y/o los multiples voxeles
reticulares esta configurado para cambiarse antes de la fabricacion de dichos miltiples elementos de igual forma y/o
multiples voxeles reticulares, en donde los parametros comprenden un tamario de voxel reticular, un primer espesor,
un segundo espesor, una dimensién de los multiples elementos conectores y un parametro de los multiples elementos
conectores. El ajuste de parametros puede realizarse mediante un programa informatico o cualquier otro método
adecuado. El tamafio de voxel reticular puede definirse como un didmetro maximo del véxel construido. El primer y
segundo espesores pueden definirse como los espesores de una 0 mas vigas que forman un elemento de igual forma.
El primer y segundo espesores pueden estar en diferentes ejes, por ejemplo, el primer espesor puede estar en el eje
x y el segundo espesor en el gje y. El primer y segundo espesores pueden depender de los parametros de la misién
que el dron esta emprendiendo. Las vigas pueden ser de una seccién transversal rectangular, una seccién transversal
circular o cualquier otra seccién transversal adecuada. Una dimensién de los elementos conectores puede definirse
como un tamafio de los elementos conectores y/o un espesor de los elementos conectores y/o cualquier otro parametro
adecuado. Un parametro de los elementos conectores puede definirse como el nimero de orificios conectores dentro
de un elemento conector y/o una dimensién de los orificios conectores y/o un material para el elemento conector y/o
cualquier otro parametro adecuado. El al menos un parametro también puede incluir un material a partir del cual
construir los elementos y/o vOxeles. Los parametros para cada elemento y/o voxel pueden ser idénticos o,
alternativamente, pueden ser diferentes. El uso de diferentes materiales puede permitir que la estructura reticular
adaptable sea mas elastica o mas flexible dependiendo de la misién que el dron esté emprendiendo. Cualquiera de
los parametros descritos mas arriba puede depender de los parametros de la misién que el dron esta emprendiendo.

En algunos ejemplos, uno o mas de los multiples voxeles reticulares y/o el sistema adaptable comprenden uno o mas

sensores. Los sensores pueden estar acoplados comunicativamente a un ordenador a bordo en el sistema adaptable

o en el terreno, en donde el ordenador comprende un algoritmo de IA. El uno o mas sensores pueden permitir que los

parametros de voxel reticular se establezcan automaticamente por el propio disefio de UAS. Esto puede permitir que
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el operador del dron reciba informacién en tiempo real sobre el estado del dron y permitir que el operador realice
ajustes al dron cuando ha aterrizado para optimizar el dron para la mision. En algunos ejemplos, el algoritmo de 1A
sugiere que se realicen ajustes en la estructura reticular adaptable. Los sensores pueden configurarse para detectar
la fuerza G, la tension, el nivel de la bateria o cualquier otro parametro adecuado.

En un ejemplo no limitativo, si el dron se usa en una aplicacién remota o en un area de conflicto, el dron puede
desmantelarse mientras se mantienen los multiples sensores y el sistema adaptable. Basandose en las observaciones
de sensor, un dron de observacion mas pequefio puede modificarse y construirse en el campo.

En un segundo ejemplo no limitativo, el dron puede usarse para pruebas de vuelo a subescala. En este escenario,
nuevos sensores configurados para detectar diferentes parametros pueden probarse facilmente en vuelo y/o usarse
en el sistema adaptable para impactar las cargas Utiles de prueba al dejarlas caer. Esto puede dar como resultado un
dron que puede usarse como plataforma de prueba y/o como concepto extremadamente flexible.

En algunos ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el alcance de las reivindicaciones anexas, uno o mas de los multiples
voxeles son voxeles adaptadores. El voxel adaptador puede ser similar a los voxeles reticulares descritos mas arriba,
pero tiene un disefio poligonal tridimensional a medida. El voxel adaptador puede comprender elementos que no son
de la misma forma. El véxel adaptador puede permitir que voxeles de diferentes tamafios se acoplen entre si, lo cual
permite una estructura reticular muy personalizable y flexible.

En algunos ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el alcance de las reivindicaciones anexas, una estructura reticular
adaptable puede comprender un véxel reticular de 100 mm de diametro y un voxel reticular de 60 mm de diametro. El
voxel adaptador puede disefiarse de tal manera que el diametro del voxel adaptador en un primer lado sea de 100 mm
y el diametro en un segundo lado sea de 60 mm. El voxel adaptador puede acoplarse entonces al voxel reticular de
100 mm y al voxel reticular de 60 mm simultaneamente.

En algunos ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el alcance de las reivindicaciones anexas, el voxel adaptador y los
elementos usados para fabricar el voxel adaptador se construyen de la misma manera que los otros voxeles reticulares
descritos en esta solicitud. En algunos ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el alcance de las reivindicaciones anexas,
el voxel adaptador y los elementos usados para fabricar el voxel adaptador estan hechos de los mismos materiales
que los otros voxeles reticulares descritos en esta solicitud. En algunos ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el
alcance de las reivindicaciones anexas, el proceso de disefio del voxel adaptador y los elementos usados para fabricar
el voxel adaptador es el mismo que el descrito en relacion con los otros voxeles reticulares descritos en esta solicitud.

Segun un segundo aspecto, se describe un método para construir una estructura reticular adaptable para un Sistema
Aéreo No Tripulado (UAS). La estructura reticular adaptable comprende multiples véxeles reticulares, en donde cada
voxel reticular comprende miltiples elementos de igual forma, en donde los elementos de igual forma son cuadrados,
y en donde cada elemento de igual forma comprende multiples elementos conectores. El método comprende acoplar
temporalmente un primer elemento conector de un primer elemento de igual forma a al menos un segundo elemento
conector de al menos un segundo elemento de igual forma. El método comprende ademas acoplar temporalmente los
multiples elementos de la misma forma para formar un tetradecaedro. El método comprende ademas acoplar
temporalmente al menos uno de los multiples elementos conectores en un primer voxel reticular a al menos uno de
los multiples elementos conectores en un segundo voxel reticular.

El método comprende ademas acoplar temporalmente al menos uno de los multiples voxeles reticulares a un sistema
adaptable para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema adaptable comprende al menos una de una carga y
una carga util.

La estructura requiere multiples voxeles debido al tamafio de los voxeles. Cada uno de los voxeles es preferiblemente
idéntico en tamafio y forma, pero, en algunos ejemplos, puede no serlo. Cada voxel comprende miltiples elementos
de la misma forma para permitir una facil reproduccién de dichos elementos. Esto puede permitir que la forma de cada
voxel se cambie facilmente. Por ejemplo, tres voxeles de seis elementos de igual forma pueden desmantelarse cada
uno y luego reconstruirse como dos voxeles de nueve elementos de igual forma cada uno. Esto puede permitir ademas
una estructura de dron personalizable ajustable. En algunos ejemplos, no todos los elementos tienen la misma forma.

Cada elemento de la misma forma comprende multiples elementos conectores, en donde los multiples elementos
conectores. Estos elementos conectores pueden permitir un acoplamiento seguro entre los elementos de igual forma
dentro del mismo voxel, lo cual permite una construccion robusta del voxel y de la estructura reticular. El acoplamiento
temporal puede lograrse mediante una tuerca y un perno, un tornillo, una bisagra y un pestillo, o cualquier otro método
adecuado. Los elementos de igual forma se pueden acoplar temporalmente para permitir una facil remodelacién de
los véxeles como se describié mas arriba. La construccion de los elementos conectores puede depender de los
parametros de la misién que el dron esta emprendiendo y/o de los parametros de los elementos de igual forma y/o de
los parametros de los véxeles reticulares. En algunos ejemplos, cada uno de los elementos conectores en un elemento
de igual forma es el mismo. Alternativamente, los elementos conectores pueden ser diferentes, es decir, dos 0 mas
construcciones de elementos conectores.
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El acoplamiento temporal de los elementos de igual forma entre si puede permitir la facil remodelacion de los voxeles
como se describié mas arriba. El acoplamiento temporal puede lograrse mediante una tuerca y un perno, un tornillo,
una bisagra y un pestillo, o cualquier otro método adecuado.

El acoplamiento temporal de los miltiples elementos de la misma forma para formar un véxel reticular tridimensional
puede permitir una facil remodelacion de los véxeles como se describié mas arriba. Esta forma tridimensional puede
ser cualquier forma que permita al dron llevar a cabo su mision.

El acoplamiento temporal del primer véxel reticular y del segundo voxel reticular a través de los elementos conectores
puede permitir una reestructuracion y personalizacién faciles de la estructura reticular adaptable. El acoplamiento
temporal puede lograrse mediante una tuerca y un perno, un tornillo, una bisagra y un pestillo, o cualquier otro método
adecuado.

El tetradecaedro puede tener una forma particularmente ventajosa ya que los 14 lados permiten una gran cantidad de
personalizacién mientras mantiene una forma compacta y un bajo peso de los voxeles. La forma de tetradecaedro
también puede permitir que multiples triangulos estén presentes en el voxel reticular, lo cual puede mejorar alin mas
la resistencia estructural de los voxeles y, por lo tanto, la estructura reticular adaptable.

En algunos ejemplos, los multiples elementos conectores en el primer elemento de igual forma comprenden al menos
un primer orificio conector, y en donde el método comprende ademas alinear al menos un segundo orificio conector
en el segundo elemento de igual forma y/o el segundo voxel reticular con al menos el primer orificio conector. La
alienabilidad de los orificios conectores en los elementos conectores puede permitir un acoplamiento temporal seguro
de los elementos de igual forma y/o voxeles.

En algunos ejemplos, el método comprende ademas acoplar temporalmente al menos uno de los multiples voxeles
reticulares a un sistema adaptable para el funcionamiento del dron multimisién, en donde el sistema adaptable
comprende ademas al menos uno de una bateria y un sistema de propulsién. El sistema adaptable puede permitir que
el dron lleve a cabo muchos tipos diferentes de misién como, por ejemplo, vigilancia, blsqueda y rescate, construccién
o cualquier otra misién adecuada. La bateria puede alimentar el sistema de propulsién y/o cualquier componente
electronico en el sistema. El sistema de propulsion puede permitir que el dron vuele. El sistema de propulsion puede
comprender hélices, rotores, motores o cualquier otro método adecuado de propulsion y el combustible necesario para
alimentar el sistema de propulsion. La carga puede ser cualquier carga adecuada para la misién que el dron esta
emprendiendo. La carga Util puede comprender un sistema de camara que puede comprender camaras
convencionales, camaras infrarrojas, camaras ultravioleta o cualquier otro tipo adecuado de camara. De manera
adicional o alternativa, cualquier otra carga Util adecuada puede ser parte del sistema adaptable.

En algunos ejemplos, el método comprende ademés imprimir en 3D cada uno de los muiltiples elementos de la misma
forma y/o los multiples voxeles reticulares. La impresién 3D puede permitir una construcciéon simple de los elementos
y/o los voxeles. En particular, la capacidad de los elementos y/o véxeles para ser impresos en 3D puede permitir una
facil personalizacion de la estructura reticular adaptable a través de un programa informatico y puede permitir una
construccion simple de la estructura reticular en areas remotas ya que todo lo necesario es una fuente de alimentacién
para la impresora.

En algunos ejemplos, el método comprende ademas acoplar temporalmente el primer y segundo elementos de la
misma forma y/o el primer y segundo véxeles reticulares durante el proceso de impresién en 3D. Si los elementos y/o
voxeles se acoplan temporalmente durante el proceso de impresion, esto puede permitir un despliegue particularmente
rapido del dron en situaciones de emergencia.

En algunos ejemplos, el método comprende ademas cambiar al menos un parametro de los multiples elementos de
igual forma y/o los multiples voxeles reticulares antes de la fabricacion de dichos multiples elementos de igual forma
y/o miltiples voxeles reticulares, en donde los parametros comprenden un tamafio de voxel reticular, un primer
espesor, un segundo espesor, una dimension de los multiples elementos conectores y un parametro de los multiples
elementos conectores. El ajuste de parametros puede realizarse mediante un programa informatico o cualquier otro
método adecuado. El tamario de véxel reticular puede definirse como un didmetro maximo del véxel construido. Una
dimensién de los elementos conectores puede definirse como un tamafio de los elementos conectores y/o un espesor
de los elementos conectores y/o cualquier otro parametro adecuado. Un parametro de los elementos conectores puede
definirse como el nimero de orificios conectores dentro de un elemento conector y/o una dimension de los orificios
conectores y/o un material para el elemento conector y/o cualquier otro parametro adecuado. El al menos un parametro
también puede incluir un material a partir del cual construir los elementos y/o voxeles. Los parametros para cada
elemento y/o voxel pueden ser idénticos o, alternativamente, pueden ser diferentes.

Segln un tercer aspecto, describimos un uso de la estructura reticular adaptable para un Sistema Aéreo No Tripulado
y/o un uso del Sistema Aéreo No Tripulado y/o un uso del método para construir una estructura reticular adaptable
para un Sistema Aéreo No Tripulado.
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Como se describié mas arriba, la estructura reticular adaptable y el método para construir la estructura reticular
adaptable pueden permitir una estructura de dron personalizable ajustable que permita que los drones se configuren
facilmente para la misién que dichos drones estan emprendiendo. El uso de la estructura reticular adaptable y/o el
método pueden incluir cualquiera de o todos los beneficios descritos en el primer y segundo aspectos de mas arriba.

Segun un cuarto aspecto ilustrativo, no cubierto por el alcance de las reivindicaciones anexas, describimos un Sistema
Aéreo No Tripulado que comprende la estructura reticular adaptable. Esto puede permitir un dron multimisién
personalizable ajustable que se configura facilmente para la misién que lleva dicho dron. El dron multimisién que usa
la estructura reticular adaptable puede incluir cualquiera de o todos los beneficios del uso de la estructura reticular
adaptable como se describié mas arriba en relacion con el primer al tercer aspectos de mas arriba.

Los aspectos descritos mas arriba pueden, en algunos ejemplos, ser parte del ciclo de vida de disefio del dron. El ciclo
de vida puede comprender las etapas de:

i) definir la misién en funcién de los pardmetros de la mision;

ii) determinar los requisitos de rendimiento del dron en funcién de los parametros de la mision;
iii) determinar el diametro de los voxeles reticulares necesarios para el dron;

iv) determinar el disefio de la estructura reticular adaptable;

v) finalizar el disefio; y

vi} construir la estructura reticular adaptable.

En algunos ejemplos, no se requieren todas estas etapas. En algunos ejemplos, las etapas pueden estar en un orden
diferente. En algunos ejemplos, algunas de las etapas ocurren simultaneamente.

Es evidente para una persona con experiencia en la técnica que las declaraciones expuestas en la presente memoria
pueden implementarse utilizando circuitos de hardware, medios de software 0 una combinacién de los mismos. Los
medios de software pueden estar relacionados con microprocesadores programados o un ordenador general, un ASIC
(circuito integrado para aplicaciones especificas, ASIC, por sus siglas en inglés) y/o DSP (procesadores de sefiales
digitales, DSP, por sus siglas en inglés). Por ejemplo, la unidad de procesamiento puede implementarse al menos
parcialmente como un ordenador, un circuito légico, una FPGA (matriz de puertas programables en campo, FPGA,
por sus siglas en inglés), un procesador (por ejemplo, un microprocesador, microcontrolador (UC) o un procesador de
matriz)/un nucleo/una CPU (unidad central de procesamiento, CPU, por sus siglas en inglés), una FPU (unidad de
coma flotante, FPU, por sus siglas en inglés), NPU (unidad de procesamiento numérico, NPU, por sus siglas en inglés),
una ALU (unidad légica aritmética, ALU, por sus siglas en inglés), un coprocesador (microprocesador adicional para
soportar un procesador principal (CPU)), una GPGPU (célculo de proposito general en la unidad de procesamiento
grafico, GPGPU, por sus siglas en inglés), un procesador multinicleo (para computacion paralela, como, por ejemplo,
llevar a cabo simultaneamente operaciones aritméticas en multiples procesador(es) principal(es) y/o procesador(es)
grafico(s) o un DSP.

Es ademas claro para la persona con experiencia en la técnica que incluso si los detalles descritos en la presente
memoria se describen en términos de un método, estos detalles también pueden implementarse o realizarse en un
dispositivo adecuado, un procesador informatico o una memoria conectada a un procesador, en donde la memoria
puede estar provista de uno 0 mas programas que llevan a cabo el método, cuando se ejecutan por el procesador.
Por lo tanto, se pueden implementar métodos como el intercambio y la paginacién.

Incluso si algunos de los aspectos descritos mas arriba se han descrito con referencia a la disposicion, estos aspectos
también pueden aplicarse al método y viceversa.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Estos y otros aspectos de la invencién se describiran ahora en mayor detalle, a modo de ejemplo solamente, con
referencia a las figuras anexas, en donde numerales de referencia iguales se refieren a partes iguales, y en las cuales:

Las Figuras 1a y b muestran vistas en perspectiva de un elemento de igual forma segln una realizacién
descrita en la presente memoria,

la Figura 2 muestra una vista en perspectiva de una red de un voxel reticular tridimensional segin una
realizacion como se describe en la presente memoria,

la Figura 3 muestra una vista en perspectiva de un voxel reticular tridimensional construido segin una
realizacion como se describe en la presente memoria,

la Figura 4a muestra una vista en perspectiva de un brazo de dron construido segun una realizacién como se
describe en la presente memoria;

la Figura 4b muestra una vista en perspectiva de una seccién de dron construida segun una realizacién como
se describe en la presente memoria;

las Figuras 5a y b muestran drones construidos segun realizaciones como se describe en la presente memoria;

y
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la Figura 6 muestra un diagrama de bloques de un método de construccién de una estructura reticular adaptable
para un dron multimisién segun una realizacién como se describe en la presente memoria.

DESCRIPCION DETALLADA DE LAS REALIZACIONES PREFERIDAS

Las Figuras 1ay b muestran vistas en perspectiva de un elemento de igual forma segun una realizacién descrita en la
presente memoria.

Las Figuras 1a y b muestran un elemento 10 de igual forma. En ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el alcance de
las reivindicaciones anexas, el elemento 10 de igual forma puede ser de cualquier forma adecuada. Segun la invencion,
los elementos 10 de igual forma son cuadrados. El elemento 10 de igual forma cuadrada comprende multiples
elementos 20 conectores. Hay tres tipos principales de orificios 22, 24, 26 conectores que constituyen los elementos
20 conectores. En esta realizacion, hay un elemento 20 conector en cada esquina del elemento 10 de igual forma. En
algunas realizaciones, hay un elemento 20 conector solo en esquinas seleccionadas y/o no ubicado en una esquina,
es decir, entre esquinas.

El primer tipo de orificio 22 conector esta en una direccion sustancialmente paralela al plano principal del elemento 20
de igual forma. El primer tipo de orificio 22 conector puede estar situado en una seccién del elemento 10 de igual forma
que sobresale del plano principal del elemento 10 de igual forma. El primer tipo de orificio 22 conector puede permitir
que el elemento 10 de igual forma se acople a otros elementos 10 de igual forma y/o véxeles reticulares (es preciso
ver la Figura 3) como se describira a continuacion.

El segundo tipo de orificio 24 conector esta en una direccién sustancialmente perpendicular al plano principal del
elemento 10 de igual forma. El segundo tipo de orificio conector puede estar situado en una seccién del elemento 10
de forma que sobresale hacia el centro del elemento 10 de igual forma. El segundo tipo de orificio 24 conector puede
permitir que el elemento 10 de igual forma se acople a otros elementos 10 de igual forma y/o voxeles reticulares.

El tercer tipo de orificio 26 conector esta en una direccion sustancialmente perpendicular al plano principal del elemento
10 de igual forma. El tercer tipo de orificio 26 conector puede estar situado en la estructura principal del elemento 10
de igual forma, es decir, no en cualquier seccidon que sobresalga del elemento 10 de igual forma. Esto puede permitir
un acoplamiento particularmente fuerte del elemento 10 de igual forma a otros elementos 10 de igual forma y/o voxeles
reticulares ya que el espesor de la estructura principal del elemento 10 de igual forma puede ser mayor que el de las
proyecciones en donde se ubican el primer 22 y segundo 24 tipos de orificios conectores.

Un elemento 20 conector puede tener cualquier combinacion de los tres tipos de orificios 22, 24, 26 conectores
descritos mas arriba. Aunque los orificios 22, 24, 26 conectores se describen como paralelos o perpendiculares al
plano principal del elemento 10 de igual forma, los orificios 22, 24, 26 conectores pueden tener cualquier orientacion
adecuada en relacién con el plano principal.

La estructura principal del elemento 10 de igual forma puede ser de cualquier espesor 0 tamafio que permita construir
el voxel tridimensional.

En algunas realizaciones que no se muestran, el elemento 10 de igual forma comprende ademas un elemento de
refuerzo. Este elemento de refuerzo puede acoplarse a vigas opuestas del elemento 10 de igual forma y permitir una
construccion mas fuerte del elemento 10 de igual forma. El elemento de refuerzo puede estar compuesto del mismo
material que el elemento 10 de igual forma o de un material diferente.

La Figura 2 muestra una vista en perspectiva de una red de un voxel reticular tridimensional segin una realizacién
como se describe en la presente memoria.

La red para el voxel 100 reticular tridimensional en esta realizacién comprende seis elementos 10, 12 de la misma
forma. La red puede comprender alternativamente cualquier nimero de elementos 10, 12 de la misma forma segun el
tamafio del véxel 100 reticular y los parametros de la mision que el dron estara emprendiendo. Los orificios 22, 24, 26
conectores de cada elemento 10, 12 de igual forma estan alineados para formar una conexién segura entre los
elementos de igual forma.

La Figura 3 muestra una vista en perspectiva de un voxel reticular tridimensional construido segin una realizacién
como se describe en la presente memoria.

Puede verse que el voxel 100 reticular completado comprende seis de los elementos 10, 12 de igual forma. Segun la
invencion definida por las reivindicaciones anexas, el voxel 100 reticular forma un tetradecaedro pero en otros ejemplos
ilustrativos no cubiertos por el alcance de las reivindicaciones, el voxel 100 reticular puede tener cualquier forma
tridimensional. Una mitad del voxel 100 reticular se forma acoplando tres de los elementos 10, 12 de igual forma a
través de los elementos 20 conectores en cada respectivo elemento 10 de igual forma. Los elementos 10, 12 de igual
forma estan acoplados de tal manera que forman un triangulo entre cada uno de los elementos 10, 12 de igual forma
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y un triangulo adicional en la parte superior de la mitad. Las dos mitades del voxel 100 reticular se acoplan luego entre
si. Alternativamente, el voxel 100 reticular puede construirse mediante cualquier método adecuado.

En algunas realizaciones, los elementos 10, 12 de igual forma pueden estar alineados entre si y puede que no haya
espacio entre los elementos 10, 12 de igual forma. En algunas realizaciones, hay una mezcla de elementos 10, 12 de
igual forma y elementos 10, 12 de igual forma nivelados con espacios entre ellos. En algunas realizaciones, el espacio
no es de forma triangular pero puede ser de cualquier forma adecuada.

En esta realizacion, los elementos 10, 12 de igual forma del voxel 100 reticular se acoplan mediante tornillos 28 y
pernos. Estos son preferiblemente tornillos y pernos M2, pero pueden ser cualquier tipo de tornillo o perno. Los
acoplamientos pueden hacerse de manera adicional o alternativa mediante cualquier medio de acoplamiento
adecuado.

La Figura 4a muestra una vista en perspectiva de un brazo de dron construido seguin una realizacion como se describe
en la presente memoria.

En esta realizacién, los véxeles 100, 102 reticulares se representan como cubos pero pueden tener cualquier forma
adecuada. Los véxeles 100, 102 reticulares se acoplan acoplando uno o mas elementos 20 conectores de un primer
véxel 100 reticular a uno o mas elementos 20 conectores de un segundo voxel 102 reticular. Los acoplamientos entre
los voxeles 100, 102 reticulares pueden lograrse mediante el mismo método que los acoplamientos entre los elementos
10, 12 de igual forma descritos mas arriba.

El brazo 110 de dron se construye acoplando miltiples véxeles 100, 102 reticulares entre si. El brazo 110 de dron
puede ser de cualquier tamafio adecuado.

La Figura 4b muestra una vista en perspectiva de una seccién de dron construida segun una realizacion como se
describe en la presente memoria.

La seccion 120 de dron esta construida de manera similar a como esta construido el brazo 110 de dron. En esta
realizacion, dos brazos 110 de dron estan acoplados entre si por un voxel 100 reticular central para formar una forma
de L para formar la seccién 120 de dron. La seccidén 120 de dron puede ser de cualquier forma adecuada.

Las Figuras 5a y b muestran drones construidos segun realizaciones como se describen en la presente memoria.

La Figura 5a muestra un dron 130 construido por 13 voxeles 100 reticulares en forma de cruz. En esta realizacion, la
altura del dron es un véxel 100, es decir, los voxeles 100 no estan acoplados uno encima del otro. El dron 130
comprende también una hélice 150 en el extremo de cada brazo. Las hélices 150 estan accionadas por un sistema a
bordo (no se muestra). El nimero puede ser cualquier nimero de hélices 150 acopladas al dron 130. Las hélices 150
pueden ser cualquier tipo de hélice 150 pero son preferiblemente hélices 150 de carbono accionadas por un motor sin
escobillas. Cada motor sin escobillas puede alimentar una Unica hélice 150 o puede alimentar multiples hélices 150.
En algunas realizaciones, una o mas hélices pueden colocarse en la parte inferior del dron 130, es decir, en una
direccién sustancialmente hacia el terreno mientras el dron 130 esté en vuelo. El disefio del dron 130 puede alterarse
retirando y/o afiadiendo voxeles 100 reticulares en lugares adecuados.

La Figura 5b muestra un dron 140 mas grande. En esta realizacion, los voxeles 100 reticulares se apilan uno encima
del otro. También hay hélices 150 en el extremo de cada brazo del dron 140. En el centro del dron 140, hay un sistema
160 adaptable. El sistema 160 adaptable comprende al menos una de una carga y una carga Util. El sistema adaptable
puede comprender ademas al menos una de una bateria para alimentar componentes a bordo y un sistema de
propulsién. En ejemplos ilustrativos, no cubiertos por el alcance de las reivindicaciones anexas, el sistema adaptable
puede comprender ademas un sistema de camara o cualquier otro componente adecuado.

El sistema 160 adaptable puede adaptarse afiadiendo y/o retirando componentes en base a la misién que el dron 140
esta emprendiendo. La bateria puede tener cualquier capacidad, pero esta preferiblemente entre 3500 mAh y
6000 mAh. El sistema de propulsién puede ser cualquier método de propulsion que permita que el dron 140 se mueva.
Este sistema de propulsién puede ser adicional a, o alternativo a, las hélices 150 en el dron 140. Cualquier nimero de
voxeles 100 reticulares puede acoplarse al sistema 160 adaptable. El sistema 160 adaptable puede acoplarse a los
voxeles 100 reticulares mediante cualquier medio de acoplamiento adecuado.

La Figura 6 muestra un diagrama de bloques de un método para construir una estructura reticular adaptable para un
dron multimisién segin una realizacién como se describe en la presente memoria. La construccion de la estructura
110, 120, 130, 140 reticular adaptable se basa en cuatro etapas principales:

(i} acoplar (E630) temporalmente un primer elemento conector de un primer elemento de forma igual a al menos

un segundo elemento conector de al menos un segundo elemento de forma igual,
(i) acoplar (E640) temporalmente los miltiples elementos de igual forma para formar un tetradecaedro; y
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(iii) acoplar (E650) temporalmente al menos uno de los multiples elementos conectores en un primer voxel
reticular a al menos uno de los multiples elementos conectores en un segundo voxel reticular;

(iv) acoplar (E660) temporalmente al menos uno de los multiples voxeles reticulares a un sistema adaptable
para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema adaptable comprende al menos una de una carga y una
carga util.

El método 600 puede llevarse a cabo a mano, mediante impresién 3D, como se describe con mas detalle a
continuacién, o combinacion de mano e impresién 3D o mediante cualquier otro método adecuado.

El acoplamiento temporal del primer 10 y segundo 12 elementos de la misma forma permite que el voxel 100 reticular
para el que los elementos 10, 12 de igual forma son parte se separe. También puede permitir que el tamario del voxel
100 reticular aumente o disminuya si se incorporan mas o menos elementos 10, 12 de la misma forma en el véxel 100
reticular. El acoplamiento temporal se completa preferiblemente mediante un tornillo y una tuerca, pero puede
completarse usando cualquier medio de acoplamiento temporal adecuado.

Después de que el primer 10 y el segundo 12 elementos de la misma forma se hayan acoplado temporalmente E630,
los multiples elementos 10, 12 de la misma forma se acoplan entonces temporalmente E640 para formar un voxel 100
reticular. El acoplamiento temporal puede completarse de manera similar al acoplamiento temporal para el primer 10
y segundo 12 elementos de la misma forma. El acoplamiento temporal puede permitir que el tamafio del véxel 100
reticular aumente o disminuya afiadiendo o retirando elementos 10, 12 de igual forma. El tamafio del véxel reticular
puede aumentarse o disminuirse dependiendo de los parametros de la misién que el dron 130, 140 estd emprendiendo.

Después de construir el voxel 100 reticular, multiples voxeles 100, 102 se acoplan temporalmente E650. Este
acoplamiento temporal forma un brazo 110 de dron, una secciéon 120 de dron o un dron 130, 140 completado. El
acoplamiento temporal de los véxeles 100, 102 reticulares permite alterar el tamafio del dron 130, 140 dependiendo
de la misién que el dron 130, 140 esté emprendiendo.

En algunas realizaciones, los parametros se introducen E610 en un programa informatico para cada elemento 10, 12
de igual forma y/o cada véxel 100, 102 reticular. Estos parametros pueden ser un tamafio de voxel reticular, un primer
espesor, un segundo espesor, una dimension de los multiples elementos conectores, un parametro de los multiples
elementos conectores o cualquier otro parametro adecuado. En algunas realizaciones, todos los elementos 10, 12 de
igual forma y/o véxeles 100, 102 reticulares tienen los mismos parametros. Alternativamente, algunos de los elementos
10, 12 de igual forma y/o véxeles 100, 102 reticulares pueden tener diferentes parametros. El programa informatico
puede ser CATIA V5, una herramienta de guiones visuales o cualquier otro programa informatico adecuado para alterar
los parametros. Los voxeles 100, 102 reticulares pueden ser de cualquier tamafio pero tienen preferiblemente entre
38 mm y 500 mm de diametro. En algunos ejemplos, los diametros de voxeles reticulares en la misma estructura
reticular adaptable no son los mismos. En un ejemplo no limitativo, algunos voxeles pueden tener 100 mm de diametro
mientras que otros tienen 200mm de diametro, en donde estos voxeles se acoplan por un voxel adaptador como se
describié mas arriba.

En algunas realizaciones, los elementos 10, 12 de igual forma y/o véxeles 100, 102 reticulares estan impresos en 3D.
Esto puede permitir una construccion particularmente rapida de véxeles 100, 102 reticulares y, por lo tanto, una
construccion particularmente rapida de un dron 130, 140. También puede permitir que las piezas de sustitucion se
procuren rapidamente. La impresion 3D también puede permitir que los elementos individuales de los elementos 10,
12 de igual forma estén hechos de diferentes materiales. Alternativamente, los elementos 10, 12 de igual forma y/o
los voxeles 100, 120 reticulares pueden fabricarse en una fabrica de manera producida en masa o de cualquier otra
manera adecuada.

El sistema 160 adaptable puede ser similar al sistema adaptable descrito mas arriba en relacién con la Figura 5b.
Sin duda, muchas otras alternativas eficaces se le ocurrirdn a la persona con experiencia en la técnica. Se entendera

que la invencién no se limita a las realizaciones descritas y abarca modificaciones evidentes para las personas con
experiencia en la técnica y que se encuentran dentro del alcance de las reivindicaciones anexas a la presente memoria.
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REIVINDICACIONES
1. Una estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable para un sistema aéreo no tripulado, UAS, que comprende:
multiples voxeles (100, 102) reticulares, en donde cada voxel (100, 102) reticular comprende:

multiples elementos (10, 12) de igual forma, en donde los elementos (10, 12} de igual forma son
cuadrados;

en donde cada elemento (10, 12} de igual forma comprende multiples elementos (20) conectores, en
donde los multiples elementos (20) conectores estan configurados para acoplar temporalmente un
primer elemento (10) de igual forma a al menos un segundo elemento (12) de igual forma;

en donde los multiples elementos (10, 12) de igual forma estan configurados para acoplarse
temporalmente para formar un tetradecaedro (100);

en donde al menos uno de los elementos (20) conectores en un primer véxel (100) reticular esta
configurado para acoplar temporalmente el primer véxel (100) reticular a un segundo véxel (102)
reticular; y

en donde al menos uno de los multiples voxeles (100, 102) reticulares esta configurado para acoplarse
temporalmente a un sistema (160) adaptable para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema (160)
adaptable comprende al menos una de:

- una carga; y
- una carga util.

2. La estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable de la reivindicacién 1, en donde los multiples elementos (20)
conectores en el primer elemento (10) de igual forma comprenden al menos un primer orificio (22, 24, 26) conector
configurado para alinearse con al menos un segundo orificio (22, 24, 26) conector en el segundo elemento (12} de
igual forma y/o el segundo voxel (102) reticular.

3. La estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable de cualquier reivindicacién anterior, en donde al menos uno
de los multiples voxeles (100, 102) reticulares esta configurado para acoplarse temporalmente a un sistema (160)
adaptable para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema (160) adaptable comprende ademas al menos uno
de:

- una bateria; y
- un sistema de propulsion.

4. La estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable de cualquier reivindicaciéon precedente, en donde cada uno
de los multiples elementos (10, 12) de la misma forma y/o los multiples voxeles (100, 102) reticulares estan impresos
en 3D.

5. Laestructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable de la reivindicacion 4, en donde el primer y segundo elementos
(10, 12) de la misma forma y/o el primer y segundo voxeles (100, 102) reticulares estan configurados para acoplarse
temporalmente durante el proceso de impresion 3D.

6. La estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable de cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde
al menos un parametro de los multiples elementos (10, 12) de igual forma y/o los multiples voxeles (100, 102)
reticulares esta configurado para cambiarse antes de la fabricacion de dichos multiples elementos (10, 12) de igual
forma y/o multiples véxeles (100, 102) reticulares a través de un programa informatico, en donde los parametros
comprenden:

- un tamafio de voxel reticular;

- un primer espesor;

- un segundo espesor;

- una dimension de los miltiples elementos conectores; y
- un parametro de los multiples elementos conectores.

7. Un UAS que comprende la estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable de cualquiera de las reivindicaciones
precedentes.

8. Un método (600) para construir una estructura reticular adaptable para un Sistema Aéreo No Tripulado, UAS:

en donde la estructura reticular adaptable comprende multiples voxeles reticulares, en donde cada voxel
reticular comprende multiples elementos de igual forma, en donde los elementos de igual forma son cuadrados,
y en donde cada elemento de forma igual comprende miltiples elementos conectores; en donde el método
comprende:
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acoplar temporalmente (E630) un primer elemento conector de un primer elemento de igual forma a al
menos un segundo elemento conector de al menos un segundo elemento de igual forma;

acoplar temporalmente (E640) los multiples elementos de igual forma para formar un tetradecaedro;
acoplar temporalmente (E650) al menos uno de los multiples elementos conectores en un primer voxel
reticular a al menos uno de los multiples elementos conectores en un segundo voxel reticular; y
acoplar temporalmente (E660) al menos uno de los miltiples voxeles reticulares a un sistema adaptable
para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema adaptable comprende al menos una de:

- una carga; y
- una carga util.

9. El método (600) de la reivindicacién 8, en donde los multiples elementos conectores en el primer elemento de igual
forma comprenden al menos un primer orificio conector, y en donde el método comprende ademas alinear al menos
un segundo orificio conector en el segundo elemento de igual forma y/o el segundo voxel reticular con el al menos
primer orificio conector.

10. El método (600) de la reivindicacién 8 o 9, que comprende ademas acoplar temporalmente (E660) al menos uno
de los multiples véxeles reticulares a un sistema adaptable para el funcionamiento del UAS, en donde el sistema
adaptable comprende ademas al menos uno de:

- una bateria; y
- un sistema de propulsion.

11. El método (600) de cualquiera de las reivindicaciones 8 a 10, que comprende ademas imprimir en 3D (E620) cada
uno de los multiples elementos de igual forma y/o los multiples véxeles reticulares.

12. El método (600) de cualquiera de las reivindicaciones 8 a 11, que comprende ademas cambiar (E610) al menos
un parametro de los multiples elementos de igual forma y/o los multiples véxeles reticulares antes de la fabricacion de
dichos multiples elementos de igual forma y/o multiples voxeles reticulares, en donde los parametros comprenden:

- un tamafo de véxel reticular;

- un primer espesor;

- un segundo espesor;

- una dimensioén de los multiples elementos conectores; y
- un parametro de los multiples elementos conectores.

13. Un uso de la estructura (110, 120, 130, 140) reticular adaptable para un UAS segun cualquiera de las

reivindicaciones 1 a 6 y/o un uso del UAS segun la reivindicacion 7 y/o un uso del método (600) para construir una
estructura reticular adaptable para un dron multimisiéon segun cualquiera de las reivindicaciones 8 a 12.
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Figura 2
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introducir parametros para cada elemento de igual forma v/o
vixel reticular
{£610)

imprimir en 30 los elementos de igual forma v/o los voxeles
reticulares segun los parametros introducidos

{£620)

¥

Acoplar temporaiments un primer elemento conector de un primer
stemento de igual forma a al menos un segundo slemento conector
de al manos un segundo elamento de igual forma

{E630)

%

Acoplar temporalments jos multiples elementos de igual forma para |
formar el vixel reticular fridimensional

(£640)

Acoplar ternporalmente al menos uno de jos multiples elementos
conectores en un primer voxe! reticuar a al menos uno de fos
multiples elementos conectores en un segundo voxe! reticular

(£650)

¥

Acopliar jos multiples vixeles reticulares a un sistema adaptable
nara el funcionamianto dei dron multimision

(£660)

«‘?’

600 FE@U?@ S
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