Projeto Icaro

Pesquisa e desenvolvimento com drones
Inteligentes
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Sistemas embarcados

* Drones
* Controle de voo (estabilizagao)
* Integracao de sensores
* Processamento de imagem
* Interacgao, baixa laténcia




Introducao

* O que sao drones?
* Tipos de drones
* Vantagens/Desvantagens
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Drones comerciais
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artes componentes

Vision
Propellor Obstacle Avoldance Link Button

R ]

Motor === Micro USB Port
v — g
' | Landing Gear N,
N F— SD Card Slot
Camera Gimbal Vision
Positioning Sensors
Video Recoerding Button
Moblle Device Clamp ) .
——— Antenna
-~ 2 - o

> Control Stick

C1 Button CZ Button

Status LED ——s- .
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Return Home Button

Gimbal Tilt Wheel

USB Port

Micro USB Port




Partes componentes




Controle do Drone

 Manual
* Automatico (planejado)




Controle do Drone @

Sistema de Coordenadas

Y Axis

+X

North
Heading = 0°

+Y

East
Heading = 90°




Controle Manual

e Modos de Controle:

?|Manual
?|Atti
?|Modo GPS




Controle Manual

X

Mode

Pitch Throttle
A A
Mode 1 <] P vaw <] P Roll
\ \ 4
Throttle Pitch
A A
Mode 2 <] P Yaw <] P Roll
\ 4 \ 4
Pitch Throttle
A A
Mode 3 <] P Roll <] P Yaw

Left Control Stick

Right Control Stick

Inclinagao (Pitch)

Elevacao (Throttle)
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Rolamento (Roll)

Guinada (Yaw)
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IOC

Modos Inteligentes de Controle s
* Course Lock i

* Home Lock - —»
* Point of Interest (POI) | i
* Follow me




Medidas de seguranca @

 Coordenadas do ponto de partida sao armazenados
* E possivel limitar as distancias de voo

* Alerta de nivel de bateria

* AcOes programadas para perda de sinal




Controle Automatico

* Planejamento de missdoes com o drone
* Insercao de coordenadas (Waypoints)

A R Fwp 24 Safe to fly (GPS)
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Outras possibilidades de controle %

™ . Java Drone (Ar.Drone - Parrot)

* Porta DSC + Micr
* SDKs
* DJI on-board SDK
~ * DJI Mobile SDK

Laboratério de Sistemas Integréveis Tecnoldgico




Ferramentas de desenv. @

e Controlador Pixhawk




Ferramentas de desenv.

e Controlador Pixhawk
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Ferramentas de desenv.

* Snapdragon Flight
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Projeto Icaro

* Desenvolvimento de projetos envolvendo
Drones

* Integracao de diferentes tecnologias

e Uso de algoritmos, inteligéncia computacional e

Desenvolvimento de Hardware




Motivacao

* Area com grande potencial de crescimento
* Grande gama de aplicacao

* Tecnologia relativamente recente




Areas para pesquisa

e Cont. autonomo

e Baterias e Padroes de

* Eficiéncia

* proc. de imagem voo
1 2 * Trasf. de carga o
* Detecgao de * Inspecdes * Otimizacao de
* Acesso a locais de captura
risco * Transm. de
informacgoes
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Projetos

* Ciberarqueologia

* Engenho dos Erasmus

?] Associagcao com a Poli Santos

* Fornos de Ipanema

?] Associagcao com o Dpto. de Eng. Metalurgica e de Materiais da Poli-USP

e Zootecnhia de Precisao

?|Associacao com a faculdade de Medicina Veterinaria da USP

* Inspecao de usinas solares™




Fornos de Ipanema
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Fornos de Ipanema @




Engenho dos Erasmos
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Engenho dos Erasmos
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Inspecao Fotovoltaica
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Ciberarqueologia
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Requisitos para reconstrucao

- Area of interest “t

height 2

height 1

Figure 2. ideal Images Acquisition Flan - Bulding.

Figure 1. ideal Images Acquisition Alan - General case.
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ontrole do drone

n Calculo de posicao algél
+ Coord. inicial
Lat. | -23.55625
B Long. [ -46.7298029
T Pegar coordenada no mapa |
P N Tipo de rota
60 o |ciinarica =l
40 . Tipo de mapa
o : - 2355¢  Rot 1apa =l
. .. S 235565
7 7 g S -23557 <5
-46.731 -46.7305 46.73 _46.7295 46729 eTom0 —_— Plotar Limpar Pontos
‘ Plot +
Plot - Exportar

Endereco de exportacdo C:\l thur 2\ céo\Fonte
~Cilindrica
Raio | 25
Altura I 40
Step Horizontal | 20
Step Vertical | 20

Altitude inicial I 20
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Dji Mobile SDK
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Controle de
voo em alto e
baixo nivel

|

Controle de
camera e
gimbal

. CITI
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Estado da aeronave
por telemetria e
dados dos sensores

> |

Video em
tempo real

Deteccao de
obstaculos™

Acesso remoto a
midia armazenada
na camera



