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Neste tutorial sdo apresentadas duas alternativas distintas para o planeamento de miss6es automaticas destinadas a capturar
imagens aéreas verticais, que sao indispensaveis para, posteriormente, ser possivel processar ortofotomosaicos € modelos
digitais de superficie, e calcular indices baseados em imagens RGB, imagens térmicas, imagens espectrais ou LiDAR.

Por um lado descreve-se o DJI Pilot 2, firmware que integra os equipamentos DJI da gama Enterprise, e que esta instalado nos
controlos remotos fornecidos com esses drones.

Por outro, descreve-se uma solugédo para voar com drones DJI de gama inferior, como é o caso do Mini 3 Pro. Para capturar
imagens aéreas verticais com as mesmas caracteristicas técnicas é necessario recorrer a solugdes que a DJI ndo proporciona.
Consequentemente, apresentam-se as alternativas Pix4Dcapture Pro e Map Pilot Pro...




SUMARIO

UgCs
UgCS desktop
UgCS Companion

Neste tutorial descreve-se também uma solugao alternativa de gama média e alta, para voar com drones DJI e de outras marcas,
recorrendo a um conjunto de softwares e aplicagbes que integram o pacote UgCS.




GLOSSARIO FUNDAMENTAL




GLOSSARIO FUNDAMENTAL

ORTOFOTOMOSAICO (orthophotomosaic)

Um ortofotomosaico ou ortofotografia € uma fotografia aérea vertical com elevada
resolucao, obtida a partir de fotografias aéreas feitas com um drone. O mosaico é
construido recorrendo a um software especializado que faz a ortorrectificagao,
eliminando todas as distor¢cdes de cada uma das fotografias iniciais e construindo uma
unica fotografia final sem quaisquer distor¢ées no dominio da sua projecgao sobre a
horizontal. Pode, por isso, ser considerada uma imagem 2D.

O software de ortorrectificacdo também faz, geralmente, a georreferenciagao, ou seja,
a atribuicao de coordenadas espaciais horizontais ao ortofotomosaico.

GSD - distancia entre pontos de amostragem fotografica (ground
sampling distance)
A distancia entre pontos de amostragem fotografica é a distancia, medida ao nivel do

terreno, entre os pontos centrais de duas fotografias aéreas verticais consecutivas
feitas ao longo de uma linha de voo.

Quanto maior for a altitude relativa de voo e, consequentemente, maior a GSD,
menores serdo a qualidade de representacao e a resolugdo espacial do ortofotomo-
saico.

De forma detalhada podem considerar-se dois valores de GSD: um para o
comprimento da fotografia (GSD_) e outro para a largura da mesma(GSD,).

» GSD_ = altitude relativa de voo x comprimento do sensor / distancia focal x
comprimento da imagem

» GSD, = altitude relativa de voo x largura do sensor / distancia focal x largura da
imagem




GLOSSARIO FUNDAMENTAL

EXACTIDAO ABSOLUTA (absolute accuracy)

A exactidao absoluta de um ponto refere-se a precisao das coordenadas geograficas
ou rectangulares planas desse ponto, nos sensores de geoposicionamento do drone
e/ou num sistema de representacdo (um mapa num SIG, por exemplo), por
comparacao com as verdadeiras coordenadas desse mesmo ponto sobre a superficie
da Terra.

EXACTIDAO RELATIVA (relative accuracy)

A exactidao relativa de um ponto refere-se a precisao das coordenadas geograficas ou
rectangulares planas desse ponto, nos sensores de geoposicionamento do drone e/ou
num sistema de representacao (um mapa num SIG, por exemplo), por comparagao
com outros pontos assinalados no mesmo sistema de representacao.

GCP (PONTO DE CONTROLO NO TERRENO | ground control point)

Marca fisica existente ou presente no terreno, que é utilizada para garantir a exactidao
da georreferenciagao de um sistema de representagcao (um mapa num SIG, por
exemplo). As coordenadas geograficas ou rectangulares planas desse GCP sao
determinadas através de uma solucao RTK (Real Time Kinematic satellite navigation)
ou de um outro sistema GNSS (Global Navigation Satellite System) de elevadissima
precisao (milimétrica ou centimétrica).

As coordenadas dos GCP, sendo dotadas de grande exactidao absoluta, permitem
avaliar e assegurar a exactidao absoluta das fotografias feitas pelo drone,
posicionando-as quer sobre a superficie da Terra, guer como base de referéncia para a
georreferenciacao de cartografia historica.




GLOSSARIO FUNDAMENTAL

PERCENTAGEM DE SOBREPOSICAO (overlap ratio)

A percentagem de sobreposicao é a sobreposicao existente entre duas fotografias
aéreas verticais consecutivas, feitas ao longo de uma linha de voo ou ao longo de duas
linhas de voo paralelas e contiguas.

Quanto maior for a percentagem de sobreposicao, quer na mesma linha quer entre
linhas contiguas, maior € a qualidade de representacao do ortofotomosaico.

De uma forma geral sao recomendadas as seguintes percentagens:

e em geral: 75% de sobreposicao na linha de voo e 60% de sobreposicao entre duas
linhas de voo paralelas e contiguas

e agricultura: 80% na linha de voo e também entre linhas de voo

e Jareas florestais e outras complexas: 85% na linha de voo e também entre linhas
de voo

ROLLING SHUTTER EFFECT

E uma deformacao que se verifica numa fotografia (aérea ou ndo) quando a maquina
ou o(s) elemento(s) fotografado(s) esta(estao) em movimento, e o sensor digital, que
regista a imagem progressivamente, em linhas paralelas, ao longo do préprio sensor
digital, provoca inevitavelmente essa deformagao da imagem.

DRONE EM VOO AUTOMATICO (AUTOMATIC OPERATIONS)

Um drone em voo automatico cumpre um plano de voo (missao) previamente
estabelecido e carregado (upload) no firmware do UAS antes do inicio do voo. O piloto
remoto acompanha o desenrolar da missao e tem plena capacidade de intervir, caso
surjam situacdes nao planeadas e imprevistas, potencialmente de risco.




DJI PILOT 2
MODO DE VOO MANUAL




MODO DE VOO MANUAL

D3JI Pilot 2

E o firmware fornecido pela DJI para comandar os drones da gama D31 ENTERPRISE,
durante as missdes conduzidas em modo manual e também as missées conduzidas
em modo automatico, ou seja, com planeamento prévio das préprias missdes.

©298h/314d @ DJI CARE> Este é o display
inicial
& do DJI Pilot 2...

No Network ®

Cloud Service

. Acesso ao MODO
DJIMAVIC 3M = DE VOO
AUTOMATICO ¢ ao
PLANEAMENTO
M3M A DE MISSOES

Payload 1 Controller

1 Acesso ao MODO
Enter Camera DE VOO MANUAL

e DJIMODIFY

\ \

Settings do Piloto Remoto Data and Privacy




MODO DE

D3JI Pilot 2

VOO MANUAL

Quando se opta pelo modo de voo manual passa-se para um Preflight Check que
permite verificar e alterar um conjunto alargado de parametros e funcionalidades...

Preflight Check X
O Nmode  [s| 52% 15.3V @il 67% 0% gomroller
Normal HMS >
@ set [ Disabled ) s3.26
[ A Note: Make sure aircraft arms are completely unfolded. Ignore this message if aircraft arms are unfolded '
RTH " .
. (20~1500m) -100 -10 80 +10  +100 Signal Lost Action Return To Home v
Altitude
Ma.x (20~1500m) -100 -10 200 +10 | +100 M.ax Flight (15~8000m) o 3500
Altitude Distance
Home Point Control Stick Mode Mode 2 v
CUSto.mlze Bkt Critically Low: 10%  Low: 15% Ll
Warning
Obstacle Avoidance Brake m off
a Horizontal Sensing Alert: 10.0m
Upward Sensing Alert: 10.0m

Preflight Check do
MODO DE VOO
MANUAL...

h

Signal Lost Action,
Customize Battery
Warning e Obstacle
Avoidance, trés
paréametros que devem
ser verificados e
configurados regular e
atentamente!
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DJI PILOT 2
PLANEAMENTO DE MISSOES
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MODO DE VOO AUTOMATICO

D3JI Pilot 2

Quando se opta pelo modo de voo automatico passa-se para uma Library que permi-
te visualizar, chamar, seleccionar e alterar as missGes que foram previamente criadas e
armazenadas, e também eliminar as missdes que nunca Mais seraoc necessarias...

& Library + aQ &

All Model Types All Aircraft Models dated at Descendifg v

"Z PraiaValeOlival
4.65978 m

E "= PraiaCovaRedonda

& M3 @ M3M ~.66613 m

Created At: 2024-04-23 16:19
Updated On: 2024-04-23 16:24

|

Library do MODO
DE VOO
AUTOMATICO...

Avisualizagéo e
selecgéo pode ser
feita de acordo com
diversos critérios...

PARA CHAMAR
UMA MISSAO JA
CRIADAE
ARMAZENADA
basta tocar uma
vez sobre ela!

/ - /

PARA CRIAR E (depois) ARMAZENAR Para seleccionar uma miss&o ja gravada e depois eliminar, duplicar,
UMA NOVA MISSAO destacar (marcar com %) ou transferir para outro local de armazenamento...
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PLANEAR UMA NOVA MISSAO

1.° passo

As missdes podem ser planeadas previamente, no escritério, sem ser indispensavel o
drone estar ligado e conectado com o controlo remoto.

Num primeiro momento € necessario escolher entre:

DURANTE A CAPTURA FOTOGRAFICA PARA
e CREATE A ROUTE ou
IMPORT ROUTE (KMZ/KML) ORTOFOTOMOSAICOS, O FORMATO DAS
FOTOGRAFIAS TEM DE ESTAREM *.JPG!!

O *kmz pode (e deve) ser criado recorrendo ao
Google Earth Pro e depois gravado.

Google Earth Pro

Seguidamente, deve ser transferido para uma
pasta ou até mesmo para a raiz de um cartao
Micro SD, o qual devera ser entdo inserido no
controlo remoto.

drone.kmz

Um poligono criado no Google Earth Pro e depois
gravado no ficheiro drone.kmz...

‘gle Earth

AR 4 2 8
Imagery Date: 10/8/2023 lat| 37:214476° lon -7.672824° elevi122m/ eyelalt 569'm
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https://www.google.com/earth/about/versions/

MODO DE VOO AUTOMATICO

1.° passo

Ao escolher IMPORT ROUTE (KMZ/KML) surge uma sequéncia légica de menus para
escolher o Micro SD, a pasta e o ficheiro a importar...

¢

SDCard > 2CEE-110E >

Pictures
Podcasts

Ringtones

3 drone.kmz @

Este € o ficheiro drone.kmz, criado anteriormente, e que tem de ser
seleccionado antes de Confirmar a sua importacao...

14




MODO DE VOO AUTOMATICO

1.° passo

Depois de concluida a sequéncia de operagdes para a importacao do *kmz surge, na
Library, uma nova missao denominada doc.

Created A 24-05-22 1289
Updated On 2

'S PraiaTremogos

& Library + Q4 &
All Model Types v All Aircraft Models v Tags v Updated at Descending v
S doc 'S PraiaValeOlival
% M300/MSR0 @ P1 % M3 @ M3M

Created At: 2024-04-23 17:16
Updated On: 2024-04-23 17:19

E = PraiaCovaRedonda

[ % M3 @ M3M R M3 @ M3M
‘ 2.° passo
Created At: 2024-04-23 16:43 Created At: 2024-04-23 16:19
Updated On: 2024-04-23 16:46 Updated On: 2024-04-23 16:24
PARA CHAMAR A
MISSAO doc
basta tocar uma
vez sobre ela!

O ficheiro drone.kmz ja foi importado e esta agora na Library.
O nome original foi esquecido e na Library apresenta-se como doc...

15




MODO DE VOO AUTOMATICO

2.° passo

Com a nova missao seleccionada, a mesma ficard visivel e disponivel para ser editada
de acordo com todas parametrizacdes e configuracdes que sejam pretendidas...

Aircraft disconnected

\ b
§ y
ATTTN

Est. Duration Photos (¥
1Tm43s 97

Distance
771.0m

Mapping Area G
1.26cm/pixal

B 14344.7m2

',!Il —

PARA VISUALIZAR
AS
CARACTERISTI-
CAS PRINCIPAIS
DE UMA MISSAO
basta tocar no seu
nome (neste
exemplo doc)

PARA EDITARA
MISSAO doc
basta tocar no
botao de edigao,
que fica entao a
amarelo!

Ja no display principal do controlo remoto, o poligono antes criado no
Google Earth fica visivel, correctamente posicionado e editavel...
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MODO DE VOO AUTOMATICO

2.° passo

Com a nova missao seleccionada, a mesma ficara visivel e disponivel para ser editada
de acordo com todas parametrizacdes e configuracdes que sejam pretendidas...

N/A Aircraft disconneci ) ¢ Library v

Mapping Area Gn Distance Est. Duration Photos
. 14344.7m? 1.26cm/pixal,_ 771.0m 1m43s

p—
o &

>

="RraiaValeOlival

1602 m

PARA EDITARA
MISSAO doc
basta tocar no
botao de edigao,
NIA VS o 1354n SmiZs que fica entdo a

e BN/A AT GSD 1.21cm/pixe 7 1213.2m amarelo!

Com a misséao editavel, é através do botao de edi¢ao que podem ser feitas
todas as parametrizagdes e configuragdes que sejam pretendidas...
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MODO DE VOO AUTOMATICO

2.° passo

Com a nova missao seleccionada, a mesma ficara visivel e disponivel para ser editada
de acordo com todas parametrizacdes e configuracdes que sejam pretendidas...

N/A Aircraft disconnected

R e
Mapping Area Est. Duration Estimated Storage
14344.7m? 1m43s 97

Area Route

I

3 M350/M300RTK @& P1

Ortho Collection Oblique Collection

Ortho GSD cm/pixed

Altitude Mode

Route Altitude (12~1500m)

Ortho Collection
(para fazer
ortofotomosaicos e
modelos digitais de
superficie pouco
complexos)...

Oblique Collection
(para fazer
ortofotomosaicos e
modelos digitais de
superficie bastante
complexos)...

A partir deste momento, todas as parametrizagdes e configuragdes sao idénticas as que devem ser adoptadas caso se tivesse

escolhido CREATE A ROUTE, e que séo explicadas no 3.° passo!
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MODO DE VOO AUTOMATICO

3.° passo

Para criar uma nova missao a partir da op¢gao CREATE A ROUTE comeca-se por
escolher entre:

° WAYPOINT ROUTE

e AREAROUTE SEMPRE QUE POSSIVEL O PLANEAMENTO DAS
e LINEAR ROUTE MISSOES DEVE SER FEITO NUM LOCAL ONDE A
o shobblulaeion. Sl LIGAGAO A INTERNET DEVE SER EXCELENTE :-)
° GEOMETRIC ROUTE

WAYPOINT ROUTE destina-se a...

AREA ROUTE destina-se a capturar fotografias para, posteriormente, fazer
ORTOFOTOMOSAICOS € modelos digitais de superficie. Podem ser capturas 2D
(Ortho Collection), em que o drone estara a fazer fotografias verticais, ou capturas 3D
(Oblique Collection), em que o drone estara a fazer dois voos, um primeiro para
fotografias verticais e um segundo, perpendicular ao primeiro, para fazer fotografias
obliquas com um angulo pré-configurado.

LINEAR ROUTE destina-se a fotografar na vertical ou obliguamente ao longo de uma
linha (nao necessariamente recta), configurando-se a resolugao e a altitude de voo a
semelhanca do que é feito na AREA ROUTE. Recomendado para, por exemplo, uma
estrada e as suas bermas...

SLOPE MISSION PLAN destina-se a fotografar superficies (aproximmadamente) planas,
verticais ou quase verticais. Por exemplo, fachadas individuais de edificios ou arribas
naturais de volumetria simples.

GEOMETRIC FLIGHT ROUTE destina-se a fotografar edificios e outro tipo de construcdes
tridimensionais, com alguma complexidade e detalhe.
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

DESENHO DA AREA

O poligono com a area a fotografar € desenhado tocando sucessivamente com o dedo
no display do RC, para ir estabelecendo os seus vértices. A medida que o poligono vai
sendo desenhado a sua area é automaticamente medida e apresentada...

Aircraft disconnected

cada vértice é um
circulo, representado a
branco ou a azul

0 vértice em edi¢édo € 0
azul

0 vértice azul pode ser
eliminado através do
botdo lixo

entre cada dois vértices
ha um botdo + que
permite criar novos
vértices intermédios

entre cada dois vértices
€ também assinalada a
distancia, em metros,
entre eles

O botao azul V, no canto superior esquerdo, permite terminar o desenho da area e iniciar as parametrizagdes e configuragoes...
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ESCOLHA DO DRONE E DA CAMARA

Como o drone nao estd conectado ao RC, € necessario seleccionar manualmente o
modelo do drone e 0o modelo da camara que serao utilizados para a captura das
fotografias...

Aircraft disconnected

e & 6

Est. Duration Est. Storage ¥ M3E Series M3M

Select Aircraft Model

[ mwm ]

Select Camera Model

L =w

Select Lens

neste exemplo

>>>

Select Payload for
Task
>>>

Select Aircraft Model
existem quatro opgoes
M350/M300 RTK
M30 Series
M3E Series *

Matrice 3D Series

* M3E significa Mavic 3
Enterprise

O botao azul OK, em baixo, permite terminar a escolha do drone e da cdmara, e iniciar as parametrizagdes e configuragoes...
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)

A sequéncia de parametrizagdes e configuracdes seguintes sao especificas da captura
sistematica de fotografias destinadas a posterior constru¢cao de ortofotomosaicos em
softwares especificos.

Aircraft disconnected é agora possivel atribuir

T Y 4 o & Adia UL % 0 home a MIssao...
Est. Duration Est. Storage 2

Area Route
da camara pode ser

alterada...

3 M3E Series @ M3M

Ortho Collection

hoEollec T (a captura fotografica
ortho Collection e eston para 3D sera explicada

mais a frente)...

Ortho GSD cm/pixel

N SR TR EOR R | avituce ode ¢

forma como o drone faz
a gestao da sua altitude
relativa de voo!

Altitude Mode

Existem trés opcdes:

Route Altitude (12~1500m) ALT | ASL | AGL

° Relative to Takeoff Point (ALT) - o drone voa a uma altitude absoluta constante (designada Route Altitude), independente das variagbes do
relevo do poligono, e que é configurada em Route Altitude

° Above Sea Level (ASL) - o drone voa a uma altitude absoluta constante, independente das variagdes do relevo do poligono, e que é configu-
rada em Route Altitude - através do EGM96 é possivel conhecer a sua altitude absoluta aproximada

° Above Ground Level (AGL) - o drone ajusta a sua altitude de voo (designada Terrain Follow Altitude) as varia¢des do relevo local...

22




AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)

A sequéncia de parametrizacdes e configuragcdes seguintes sao especificas da captura
sistematica de fotografias destinadas a posterior constru¢cao de ortofotomosaicos em
softwares especificos.

Altitude Mode DSM Files

Real-Time Follow

Import Local File

DSM Files

Terrain Follow Altitude

Download from Internet

Elevation Optimization €@

Disclaimer

Downloaded geoid database is ASTER GDEM V3

open-source data. DJI is not responsible for the

accuracy, authenticity, or validity of the data. Pay
attention to flight environment and safety

Do not show again

OK

Quando se opta por Above Ground Level (AGL) € necessario ter um DSM (Digital
Surface Model ou modelo digital de superficie) disponivel e que sera seleccionado.
O DSM ASTER GDEM V3 € uma hipotese adequada e é possivel obté-lo com muita
facilidade através de um Download from Internet...

serao feitas...

Todas as parametrizagdes e configuragdes sdo dindmicas, ou seja, apés qualquer alteragéo que seja feita é imediatamente possivel ver as
repercussdes nos parametros fundamentais da captura fotografica, nomeadamente na duragao da missdo e no numero de fotografias que

23



https://lpdaac.usgs.gov/products/astgtmv003/

AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)
LOCAL DSM FILES

E possivel a importacdo de ficheiros DSM (Digital Surface Model) locais. Os mesmos
tém de estar em formato GeoTIFF e estar em coordenadas WGCS84 (EPSG: 4326).

Os ficheiros devem estar armazenados no cartao Micro SD inserido no controlo
remoto.
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)

A sequéncia de parametrizacdes e configuragcdes seguintes sao especificas da captura
sistematica de fotografias destinadas a posterior constru¢cao de ortofotomosaicos em

softwares especificos.

Aircraft disconnected
L TR RARTIATE AL

Mapping Area Est. Duration Est. Storage , - Ortho GSD
0.10km? 4m39s 198 . ;

Altitude Mode

cm/pixel

_-

L w= V]

Real-Time Follow

DSM Files
240522190225_AsterGdemV3_8

Terrain Follow Altitude

Elevation Optimization €@

(25~1500m)

com a Terrain Follow
Altitude de 100 metros
a resolugdo espacial do
ortofotomosaico sera de
2,69 cm/pixel

0 DSM (modelo digital
de superficie) anterior-
mente descarregado
esta a ser utilizado e
permite representar,
com cores, a altitude
dentro do poligono

sera com base nesse
DSM que sera
determinada a altitude
relativa de voo, em cada
momento, que o drone
vai manter...

tempo total de voo e/ou de baterias com carga

a Elevation Optimization, funcionalidade que pode ser activada em qualquer um dos trés Altitude Mode (ALT, ASL e AGL), faz com que o drone, depois
de concluido o voo principal com a cdmara na vertical, faga um voo adicional em direcgao ao centro do poligono com a cdmara obliqua

esse trogo final permite melhorar a representagéo do terreno, pelo que a funcionalidade deve estar sempre activa, a ndo ser que existam limitacdes de

25




AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)

A sequéncia de parametrizacdes e configuragcdes seguintes sao especificas da captura
sistematica de fotografias destinadas a posterior constru¢cao de ortofotomosaicos em

softwares especificos.

Safe Takeoff Altitude €@ (2~1 500m)

| +10 +1 00

sempre que surge o i
é porque é possivel
carregar no botéo e

obter um
esclarecimento
detalhado sobre a
funcionalidade...

(0.1~15m/s)

Upon Completion

a Safe Takeoff Altitude é a altitude relativa de
Voo que o drone deve adoptar para voar em
seguranca entre 0 Homepoint e o local onde
efectivamente comeca a captura de
fotografias

a Speed é a velocidade (maxima) de voo do
drone durante a misséo fotogréfica...

o0 Course Angle é, por defeito, paralelo ao
lado mais longo do poligono e, consequen-
temente, permite a minimizag&o do numero de
linhas de voo; pode ser alterado livremente
caso haja alguma justificacdo para tal...

0 Upon Completion é o que deve fazer o
drone quanto a captura fotografica esta
concluida!

nao deixar que entre em Return to Home automatico, valor determinado no

quando uma miss&o, pela sua extenséo e duragéo, exige mais do que uma bateria o drone tera de interromper a misséo

(ndo esquecer de verificar as configuracdes no Preflight Check!)
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)

A sequéncia de parametrizacdes e configuragcdes seguintes sao especificas da captura
sistematica de fotografias destinadas a posterior constru¢cao de ortofotomosaicos em
softwares especificos.

a Target Surface to Takeoff Point destina-se Advanced Settings
a registar as diferengas de altitude absoluta
entre a altitude do ponto onde o drone levanta
voo € a altitude média da area que sera

objecto da captura fotografica Target Surface to Takeoff Point (-200~1500m)
oo ] oo [o [w]mwe
Side Overlap Ratio (10~90%)
oo [0 | 1| EIEIED
o Side Overlap Ratio e o Frontal Overlap .
Ratio destina-se a configurar as percentagens Frontal Overlap Ratio (10~90%)
de sobreposicao das fotografias, entre linhas
de voo contiguas e ao longo da mesma linha - B U -

de voo

(0~100m)

I EN D

o0 Margin destina-se a configurar a margem
que sera objecto de cobertura aérea, para
além dos limites do poligono estabelecido
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (2D)

A sequéncia de parametrizacdes e configuragcdes seguintes sao especificas da captura
sistematica de fotografias destinadas a posterior constru¢cao de ortofotomosaicos em
softwares especificos.

o Photo Mode pode ser
Aircraft disconnected Timed Interval Shot ou
: o o T Wi MY g e e Distance Interval Shot,
Mapping Area . |.Est.Duration; Est. Storage | ! Advanced Settings 0 modo recomendado
0.10km? 6m28s 147 para preparar ORTO-
o 1|+ FOTOMOSAICOS!

0 Custom Camera Angle, quando
esta desactivado, configura a cAmara
para tilt = 0° (ou pitch = -90°)

Photo Mode . .
se estiver activo esse valor pode ser

preparar ORTOFOTOMOSAICOS!

Custom Camera Angle .

a Route Start Point permite
RoutelStariPoint configurar onde comega
efectivamente a captura fotografica

%ﬂ' Takeoff Speed (1~15m/s)
INJA VST a Takeoff Speed é a velocidade com
ey _ @+ [ | P

o,

que o drone levanta voo

a misséo é gravada clicando no botéo a

depois, fica permanentemente disponivel na Library para ser executada com ou sem alteragdes prévias, sempre que tal seja desejado...
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURAGCOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (3D)

Quando o nivel de detalhe e rigor para o ortofotomosaico e especialmente para o MDS
é especialmente elevado deve optar-se por uma Oblique Collection. O drone fara duas
passagens, cruzadas, ou seja, com as linhas de voo formando um angulo recto entre si!

N/A Aircraft disconnected
O i , a passagem [Ell
DA W RN B corresponde as

Mapping Area Est. Duration Est. Storage = . ’
0 asien e TR fotografias obliquas

"9&9\7/’\(
‘236.2m)_ — =

" 7 - 7\ a activago da
: =N - = funcionalidade
¢ 148.0mE A 2 M3E Series @ M3M 7
2 L permite optimizar a
captura das fotografias
e 0 angulo da cémara
vai-se alterando durante
a misséo

«

Ortho Collection Oblique Collection

Ortho GSD cm/pixel
| ow [
a resolugdo das

Oblique GSD cm/pixel fotografias obliquas &
_ +1 independente da das
fotografias verticais ::
cada um parametros
pode ser configurado de
forma isolada :: a
resolugéo das fotogra-
fias obliquas interfere no
| Gimbal Angle B4IC
pode variar entre 10 e
45°

Smart Oblique @
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

CONFIGURACOES PARA ORTOFOTOMOSAICOS (3D)

Quando o nivel de detalhe e rigor para o ortofotomosaico e especialmente para o MDS
€ especialmente elevado deve optar-se por uma Oblique Collection. O drone fara duas
passagens, cruzadas, ou seja, com as linhas de voo formando um angulo recto entre si!

Aircraft disconnected

£ -EESTON Sh

Mapplng Area  Est. Duration ., Est.Storage [ S\ . ¢ M3E Series @ M3M a passagem n
0.35km2 17m218 1088 X i ] corresponde as

; G <@ T\\T5 o ¢ 1 icai
8 \335 2y . .8 ; \ fotografias verticais

\103 7m? R\ ¥ § 3 :, 1 Ortho Collection Oblique Collection
2T\ \ A

L5 g6.6m \ A o S

VIOE3 b.;\ I \ \ A Ortho GSD cm/pixel de notar que a

se estende por uma

Oblique GSD cm/pixel area apreciavelmente
mais vasta do que a
EIEEENET RN o ccprcene
efectivamente
Smart Oblique @ . cartografar :: tal obriga
a ter em consideragao a
Gimbal Angle (10~45°) eventual existéncia de

—‘ + I:I obstécu|o§ fisico; que

possam interferir na
prépria missao...

a misséo é gravada clicando no botéo a

depois, fica permanentemente disponivel na Library para ser executada com ou sem alteragdes prévias, sempre que tal seja desejado...
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DJI PILOT 2 )
EXECUCAO DE MISSOES
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

EXECUTAR UMA MISSAO ARMAZENADA NA LIBRARY

Para executar uma missao, comeca-se por aceder a Library, chamar a missao
pretendida e depois clicar no botao azul localizado a esquerda do seu nome.

g ° PraiaCovaRedonda v~ Seguidamente tem-se acesso ao Preflight Check.

Preflight Check X
no Preflight Check

5 Nmode i 72% 16.0v i 88% 8iy Gontroller existem um conjunto de
Normal HMS > v funcionalidades que
[ Connected [l 59.06

podem ser
parametrizadas de
‘ A Note: Make sure aircraft arms are compiletely unfolded. Ignore this message if aircraft arms are unfolded J aCOI'dO com as
RTH . ; caracteristicas
X (20~1500m) -100 -10 80 +10 +100 Signal Lost Action Return To Home v i .
Altitude especmcas na missao
Max (20~1500m) -100 -10 200 +10 | +100 et RISt (15~8000m) () 3500
Altitude Distance nomeadamente:
Home Point Control Stick Mode Mode 2 v RTH Altitude
‘(/:VUStO.mIZE BALER] Critically Low:20%  Low: 25% s ] e Max Altitude
arnin . .
& Signal Lost Action
Obstacle Avoidance Brake m off .
Customize Battery
Horizontal Sensing Alert: 10.0m _— Warning
Obstacle Avoidance
Upward Sensing Alert:9.8m _ _
Horizontal Sensing
Downward Sensing Alert: 10.0m

Upward Sensing
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

EXECUTAR UMA MISSAO ARMAZENADA NA LIBRARY

Em X3 acede-se ao Mapping Checklist, sendo possivel confirmar alguns detalhes

da missdao que vai ser executada e também configurar outros...

No final, para que a missdo comece, basta clicar em ¥ ellY:TeRille] 1M1 IF3{Ia W para
passar ao display final. E fundamental, neste momento, verificar se estdo reunidas

todas as condi¢des para que a missao tenha inicio!

Mapping Checklist
il 72% 16.0V [ Connected 1 88%
1221 m 2m35s 20 1.95 cm/pixel
Distance Est. Duration Waypoints Reconstruction GSD

Safe Takeoff

Altitude +100

-100  -10 50 +10 Save Photo

Flight Route Complete
Action

Return ToHome Vv Signal Lost Action

Camera Mode

Create Folder exercicio-01

Dewarping

White Balance Auto v
Back

X

i) ss.96G

106 times
Payload 1 Photos

DJI Mavic 3M - RGB
Return To Home W

S A M

Dewarping is a function
which processes an
image from a fisheye
camera and produces a
new image without
distortion similar to the
image of a regular
camera.

Upload flight mission $
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

EXECUTAR UMA MISSAO ARMAZENADA NA LIBRARY

Depois de estarem confirmados todos os requisitos técnicos e de seguranca para
que a missao possa comecar a ser executada de forma automatica, apenas é ne-
cessario clicar em

O drone levanta voo...

Mapping Checklist X

il 100%17.0v i@ Connected Wi 72% 56.46 G

8356 m 14m35s 30 2.10 cm/pixel 403 times

Distance Est. Duration Waypoints Reconstruction GSD Payload 1 Photos
Safe Takeoff .
e <100 <10 30  +10 +100 Save Photo DJI Mavic 3M - RGB
Fllght Route Complete Return ToHome Vv Signal Lost Action Return ToHome Vv
Action

Camera Mode m S A M

Create Folder exercicio-03
Dewarping
White Balance Auto v
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUGCAO DE UMA MISSAO...

O desenrolar da missao pode ser acompanhado através das trés opgdes de
visualizacao que existem no monitor: o plano de voo, a camara principal e as quatro
camaras FPV.

Em todas elas existe o acesso a uma janela ou a um botdao que permitem, em
qualguer momento, o piloto remoto interromper a missao automatica!

Executing flight route

Executing flight 4 ’ A\
@ route.. : : : ; - ‘ 08 \ W "1 ‘ PLANO DE VOO
10% - ‘ i ’
nesta opgao é possivel
visualizar o
-, a posigéo do
drone e todo o plano de
V0O

a janela na base permite
saber alguns detalhes
da misséo

na parte superior direita
2 ¥ esté a.janela que
Estimated 14:17 left {8 permite interromper a
' missdo automatica; para
tal é necessario abrir
uma aba na janela!

- ; ALT 78.2m V.S Okm/h Photos
| Distance  716.4m H.Ss 35.7km/h 9/403

Lat 37.131085593 N Lng 7.630855929 W
N A ., @ \
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUCAO DE UMA MISSAO...

O desenrolar da missao pode ser acompanhado através das trés opcdes de
visualizagao que existem no monitor: o plano de voo, a camara principal e as quatro
camaras FPV.

Executing flight route

i [0.0vs

- 78.1 AL

CAMARA PRINCIPAL

nesta opgao é possivel
visualizar os
enquadramentos
verticais das fotografias
que estdo a ser feitas

ajanela na base é
idéntica a dos voos em
modo manual

na parte superior direita
esta a janela que
permite interromper a
missdo automatica; para
tal é necessario abrir
uma aba na janela!
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUCAO DE UMA MISSAO...

O desenrolar da missao pode ser acompanhado através das trés opcdes de
visualizagao que existem no monitor: o plano de voo, a camara principal e as quatro
camaras FPV.

Normal Executing flight route
.
-'- ‘ Executing flight
route...
57%

A Y 0.0Vs
=7 078.1*7

0118.8 ASL
®s ) —

N “, . :
-

CAMARA FPV

nesta opgao é possivel
ver 0 que ha a frente do
drone; as setas permi-
tem mudar para as ca-
maras laterais e traseira

ajanela na base é
idéntica a dos voos em
modo manual

na parte superior direita
esta a janela que
permite interromper a
missdo automatica; para
tal pode ser necessario
abrir uma aba na janela!
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUCAO DE UMA MISSAO...

O desenrolar da missao pode ser acompanhado através das trés opcdes de
visualizagao que existem no monitor: o plano de voo, a camara principal e as quatro
camaras FPV.

Normal Executing flight route

TR e
al TR S

Executing flight

route...

MISSAO QUASE
CONCLUIDA

neste momento a
componente principal da
miss&o j& terminou e o
drone esta a fazer as
fotografias finais que
correspondem a
Elevation Optimization

na parte superior direita
esta a janela que
permite interromper a
missdo automatica; para
tal pode ser necessario
abrir uma aba na janela!
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUCAO DE UMA MISSAO...

Se a missdo tiver uma duracao total inferior a duragcao de uma bateria, apés a
mesma estar concluida o drone regressa automaticamente para o Home Point e
pousa também de forma automatica...

Returning to home

RETURNING TO HOME

neste momento o drone
jé esta a regressar ao
Home Point...
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUGCAO DE UMA MISSAO...

Se a missao tiver uma duracao total superior a duracao de uma bateria, o piloto tem
de fazer, de forma manual, a gestdo da mudanca de baterias e nao deve deixar a
bateria em utilizagcao chegar a um nivel de carga igual ou inferior ao do valor que
esta configurado como Critically Low Level.

tical low battery. Return to home o Landing

e &<>
\A¥

se 3@ Pl 2
I »
‘\\
®
< S
|
H
X<

ﬁ
)
750

in @ 188, U
0.0z 327

>
%,
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUCAO DE UMA MISSAO...

Antes disso, deve clicar no botdo 0 A missao é interrompida e &, automaticamente,
criado um Break Point. Esse Break Point memoriza e assinala o local onde a misséo
foi interrompida. Seguidamente, o piloto remoto pode manualmente fazer o drone
regressar através da funcionalidade RTH.

Executing flight route

O o f;‘jtc:tmgﬂ'ght . N&o esquecer que
? 5 clicar sobre a janela
. ou especificamente
s sobre o botéo resul-
iZi & tara em acges
e distintas...
® 3

29% Estimated 39:25 left
et —Smae s amas = £ - ¢ & =}

ALT 52m V.S Okm/h Photos

Distance 222.7m H.S 12.9km/h 355/1269
Lat 37.336451485 N Lng 7.696101931 W
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECU(;AQ DE UMA MISSAO...

Antes disso, deve clicar no botao (/. A missdo é interrompida e &, automaticamente,
criado um Break Point. Esse Break Point memoriza e assinala o local onde a missao

foi interrompida. Seguidamente, o piloto remoto pode manualmente fazer o drone
regressar através da funcionalidade RTH.

RTK- .
. , RC.l [ 30% int ja est3
Duration Photos S5 ; *33 E\ 14.8V o Break Point j& esta

‘ registado no plano de
m32s 1209 voo através do simbolo

nesta imagem o drone
jainiciou o RTH e esta
ja quase a chegar...

Tap flight route or drag break point to adjust ' i o piloto pode, entao,
the start location of this task N\

aterrar o drone,
desliga-lo, mudar a
bateria e voltar a
liga-lo...

Cancel

a localizacao do Break Point pode ser, se necessario,
manualmente alterada
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACOMPANHAR A EXECUGCAO DE UMA MISSAO...

Concluida a substituicao da bateria exaurida por uma com 100% de carga, e com o
drone pronto para levantar voo, pode ser necessario voltar a fazer o Upload da missao a
partir da Library. E...

Restart

Resume from Break Point

Edit Break Point

surge entdo uma
janela que permite
retomar a missao a

partir do Break Point
(Resume from Break Point)

em alternativa é
possivel escolher
e a missdo
comega de novo pelo
inicio

também é possivel
alterar a localizagao
do Break Point

se reconecte com o controlo remoto e que se readquiram as coordenadas do Home Point

seguidamente o0 Resume from Break Point, o Restart ou o Edit Break Point...

para fazer a substituicdo da bateria ndo é indispensavel sair do menu do Flight Route - basta desligar o drone, trocar a bateria, ligar o drone, esperar que

se se desligar o drone e sair do Flight Route é necessario voltar ao mesmo menu - depois chamar a misso, fazer todos os procedimentos de Upload e
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

ACTUALIZAR O HOME POINT

E possivel que existam missdes em que o Home Point inicial ndo seja o ideal durante
toda a missao, e que por isso seja vantajoso actualiza-lo uma ou mais vezes ao longo

da mesma. E bastante simples fazé-lo. Num primeiro passo basta clicar em @ para

abrir a janela no modo My Remote Controller. Depois, ...

Normal Executing flight route

Executing flight
O route... M

... num segundo passo
clicar neste botao, que
Bentos actualiza o Home Point
a actualizagao pode
ser feita para o ponto
i (cujas coordenadas
sao as apresentadas
na janela) onde esta
® nesse momento o
controlo remoto

oot

My Remote Controller
37.335936 N, 7.692084

(e

pode também ser feito
Estimated 48:32 left /‘@m-w} editando as .
coordenadas através da
sua edicao e escrita
manual...

ALT 51.9m V.S Okm/h Photos

Distance 192.6m H.S 12km/h 87/1209
Lat 37.335233 N Lng 7.691725 W
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AREA ROUTE AUTOMATIC MISSION

PROBLEMAS DE CONEXAO COM O RTK

Por vezes, quando o drone esta pousado, nao € possivel estabelecer a conexao com os
sinais RTK, quer por uma cobertura ReNEP menos intensa, quer pela baixa
intensidade da internet.

Em geral, o drone esta configurado para s6 levantar voo com o RTK activo, e nao
levantar voo quando o mesmo esta inacessivel. Para superar essa dificuldade pode ser
necessario desligar a conexao ao RTK e levantar voo. Depois, com o drone umas
dezenas de metros acima do solo, é possivel que ja se estabeleca a conexao com os
sinais RTK...

Durante a execucao de uma missao, nao € possivel ligar ou desligar o RTK.

Mas € possivel levantar voo em modo manual e com o drone no ar aceder entao ao
Flight Route, escolher a missao, chama-la, fazer o seu Upload para o drone e depois
inicia-la. Dessa forma pode ser (eventualmente) possivel contornar os problemas de
conexao com o RTK!

RTK Positioning . RTK Positioning RTK Positioning

Connected Strong 22 Converging... 15 Disabled --

Status Signal Satellites Status Signal Satellites " __Status Signal Satellites

GNSS Positioning GNSS Positioning GNSS Positioning

Strong 19
Signal Satellites

Strong 19

Signal Signal Satellites

RTK Positioning ligado e conectado|, RTK Positioning ligado |a tentar conectar-se (Converging) e RTK Positioning desligado ...
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Pix4Dcapture Pro: drone flight
PLANEAMENTO DE MISSOES

PROCESSAMENTO EM PPK

Estas aplicacoes de planeamento de missoes,
alternativas ao DJI Pilot 2, sao geralmente
utilizadas com drones que nao estao equipados
com RTK.

Em geral, os ficheiros gerados durante os voos
também ndo incluem os ficheiros
XXX_PPKRAW.bin e XXX_Timestamp.MRK,
indispensaveis para o pos-processamento.

Consequentemente, a precisao espacial horizontal
dos ortofotomosaicos que venham a ser produzidos
esta associada ao posicionamento resultante da
recepgao e interpretagao das constelagdoes GNSS no
drone, durante a missao.
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MODO DE VOO AUTOMATICO

Pix4Dcapture Pro: drone flight

Uma alternativa possivel ao DJI Pilot 2 € o Pix4Dcapture Pro: drone flight. Existem
outras comparaveis, como o DJIFlightPlanner, o dronelink e o Map Pilot Pro.

Sao duas as vantagens a tomar em consideracdo no Pix4Dcapture Pro: drone flight:

e O numero de modelos de drones que pode ser utilizado para a construcao de
ortofotomosaicos € superior. Para além disso é possivel utilizar drones de gamas
inferiores, como o D3I Mini 3 Pro, e drones de modelos ja descontinuados, como o
D3JI Phantom 4 Pro V2.

e Aaplicacao é SEMI-gratuita e pode ser instalada em telemodveis (Android) para ser
utilizada com controlos remotos DJI como o RC-N1. O Pix4Dcapture Pro: drone
flight é instalado através de um Android Package Kit K) descarregado a partir
de uma plataforma online de armazenamento e distribuicaa_livre, ou através do
Google Play.

Pix4Dcapture Pro: drone flight

Drone Model Remote Controller Installation Link
DJI Mini 3 Pro** DJI RC N1 + Android device Build A

DJI Phantom 4 Pro Default GL300L Build B (Google Play
V2 version)

** The DJI Mini 3 and DJI Mini 3 Pro only support Grid Mission (Generic) inside the
PIX4Dcapture Pro app. These drones don't support the Terrain Awareness feature either.

PI1X4D
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https://www.pix4d.com/product/pix4dcapture/
https://www.djiflightplanner.com/
https://www.dronelink.com/
https://www.mapsmadeeasy.com/map_pilot/
https://www.dji.com/

MODO DE VOO AUTOMATICO

Pix4Dcapture Pro: drone flight

Existem duas versdes do Pix4Dcapture Pro: Discovery e Professional.

A versdo Discovery estd acessivel para todos os utilizadores que tenham uma conta
(gratuita) no Pix4D. A versao Professional esta apenas acessivel aos utilizadores que

tenham uma licencga (paga) no Pix4D.

Uma alternativa para contornar as limitacées da versdo Discovery é ter activo um
trial (15 dias de validade).

PI1X4D

F_—_—_—_—__—_—_—_—_—_—_—_—_—

I NAO ESQUECER: durante a execugdo de quaisquer missdes com o Pix4Dcapture Pro todas as outras APP de comando I

do drone (DJI Fly, por exemplo) devem estar DESLIGADAS !!!

Drone Model

Remote Controller

Installation Link versao

DJI Mini 3 Pro**

DJI RC N1 + Android device

Build A Discovery

DJI Phantom 4 Pro
V2

Default GL300L

Build B (Google Play

. Professional
version)

** The DJI Mini 3 and DJI Mini 3 Pro only support Grid Mission (Generic) inside the
PIX4Dcapture Pro app. These drones don't support the Terrain Awareness feature either.

missao GRID

sim

sim

terrain awareness

sim
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https://www.dji.com/

MODO DE VOO AUTOMATICO
Pix4Dcapture Pro: drone flight

Q

Before You Fly
3 Fly Spots nearby

© Recommendation to avoid conflicts with DJI Pilot app

Allow DJI Fly to access DJI RC-N1?
Allow DJI Fly to access DJI RC-N1?

We recommend to always force quit the DJI Pilot app from the

| understand

DJI remote controller before using this drone to ensure
maximum stability with PIX4Dcapture Pro LI ) 1
Always open DJI Fly when DJI RC-N1is connected

Cancel OK )
P\ Album A creat Connection Guide

‘ Map view - New plan

Allow PIX4Dcapture Pro to access DJI RC-N1?
Allow PIX4Dcapture Pro to access DJI RC-N1?

Always open PIX4Dcapture Pro when DJI RC-N1is connected

Cancel

PARA EVITAR CONFLITOS ENTRE APLICAGOES, DOS QUAIS PODEM RESULTAR
ACIDENTES E DESTRUIGAO DE DRONES, E FUNDAMENTAL QUE NAO SEJAM
ACTIVADAS AS FUNCIONALIDADES ALWAYS OPEN DJI Fly WHEN DJI REC-N1 IS
CONNECTED E/OU ALWAYS OPEN PIX4DCapture Pro WHEN DJI REC-N1 IS
CONNECTED, E TAMBEM QUE SE PROCEDA AO Close all ANTES DE COMEGAR UMA
MISSAO COM O PIX4DCapture Pro OU UM VOO EM MODO MANUAL COM O DJI Fly...

1617 ABQ

@ WVapPilot Pro G PIX4Dcapture Pro * Gallery
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https://www.dji.com/

MODO DE VOO AUTOMATICO
PIX4D

Pix4Dcapture Pro: drone flight | Professional

X2 Mini 3 Pr...
Not connected

Map view -+ New plan

Neste tutorial esta-se a utilizar uma licenca Professional instalada num telemadvel com
Android (Samsung A54 8 GB / 128 GB).

Depois de instalada a versdo adequada do Pix4Dcapture Pro (Build A), para o DJI Mini
3 Pro, o primeiro passo é, naturalmente, fazer o Log in...
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MODO DE VOO AUTOMATICO
PIX4D

Pix4Dcapture Pro: drone flight | Professional

@ Mini3Pr..
: Not col

A
ected
Mini 3 Pro
era

|

O segundo passo é escolher o modelo do drone.

Neste tutorial utiliza-se um D3I Mini 3 Pro.
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MODO DE VOO AUTOMATICO

Pix4Dcapture Pro: drone flight | Professional

PI1X4D

32 Mini 3 Pr...
Not connected

GNANA TENAYNA BuA Bua ANA & .

New plan
Select Asset types or Generic missions

Generic missions

Asset f

Grid
Single grid for 2D maps
and double grid for 3D
models

DJI Mini 3 & Mini 3 Pro* - Only compatible with Generic grids

How to design a grid mission

Move point to edit shape Merge points to delete

O terceiro passo é escolher o tipo de missao.

O DJI Mini 3 Pro apenas permite Generic missions e para fazer um ortofotomosaico
escolher Grid e, seguidamente, [NI548. O planeamento é muito simples e intuitivo e
surge até um breve menu explicativo...
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MODO DE VOO AUTOMATICO

Pix4Dcapture Pro: drone flight | Professional

32 Mini 3 Pr...

GNAINA Tona UNA 2
Not connected

/

@ Unknowr / 2m27s
~4 P S 3 o e g Grid #1 Planning
@ ! ; o8 |

= 3
o T 4
START 8
% Mission summary

‘Fp % q ‘.: [ & Flight time
D 3 IO Area

! 2 ¥ e GSD
/ L4 & ! i . Single grid Double grid

0) F ¢ g o Miceinn Qat - N——— ys - . Grid #1

{

Start mission
Mission summary
@ Flight time
O Area
€ GSD

Single grid

Miccinn Qattinne
O guarto passo é configurar a missao.

E possivel optar por Single grid (2D) ou Double grid (3D) e em Mission summary s3o
assinalados os parametros fundamentais (duragao da missao, area coberta e
resolucao espacial).

Para além disso, os parametros configuraveis sao altitude relativa de voo (para ajustar
a resolucao espacial), as sobreposicoes frontal e lateral, o angulo da camarae a
velocidade de voo durante a missao. No final, a missdo pode ser armazenada.

PI1X4D

4m45s

Planning

Double grid
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MODO DE VOO AUTOMATICO

Pix4Dcapture Pro: drone flight | Professional

X Mini 3 Pr... . <
= P & N/A ?_:N/AI;;N/A B N/A 2N/A BN/A @ANA 8 '
Not connecte .

-

Unknown X

L

e < BB 12-06-202417:08 =
p : | Grid #1
=

Planning

Duplicate

Delete

2@ Offline maps New mission

A missao fica armazenada na pasta Plans, e dentro dela numa pasta com a data e hora
em que foi criada. Qualquer missdo pode ser editada, duplicada e apagada...

Adicionalmente, é possivel armazenar uma imagem de fundo relativa a drea da

missao. Pode ser uma imagem tipo Google Earth ou tipo OpenStreetMap. Para tal,
basta clicar em Offline maps...

Nao esquecer que o planeamento pode ser todo feito no escritério. Depois, Nno terreno,
Nnao sera necessaria qualquer ligacao a internet!
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%+ Mini 3 Pr... ull

% 00m/s 2315m I::', 0.0m ©70° =83% B75% @11
Connected

BprTre—ru

/ Comae #f‘e ¢ = Grid#
s dad ) i | YF
l _ . L AN - E, Mission summary
4 E ! ® Flight time
L

1 Area

Landed ’

¥ :
h ..
p »
y

B

Single grid

Miccinn Qattinne

Com o drone devidamente conectado e com a missao devidamente estabelecida

basta chamar a missao e depois clicar em Bl A g oo,

Na linha superior estdo activas diversas informacdes sobre o drone e os botdes do lado
esquerdo permitem posicionar o drone no centro da imagem, tornar todo o plano da missao
visivel, recomecar o planeamento da missao e bloquear a orientagao do mapa; na base, os dois
botdes existentes permitem alternar a imagem, entre a camara do drone e o plano de voo...

A aba do lado direito pode ser recolhida através da seta presente no limite inferior esquerdo da
prépria aba...

8.8GB ¥®,19 .

13mO01s -

Planning

Double grid

D PRactara

Start mission
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@ Download Offline maps for the current plan
Select a custom area to download both
« Street & satellite Offline maps

- Digital Elevation Model for enabling the terrain awareness
feature

It is important to cover
flights. Otherwise, th
the offline map:!

e take-off location of your offline

on will be to move the drone in g

Don't show this message again ‘

Downloads may take up to 3 MB of your free space

Na funcionalidade de gravacdo dos Offline maps ha dois botdes bastante Uteis.

O da esquerda permite configurar a janela para que toda a missao esteja visivel na
imagem (mapa) que fica armazenada na memoria do telemadvel.

O da direita permite alternar entre uma imagem tipo Google Earth e uma tipo
OpenStreetMap...

PI1X4D

eragciarea Select a custom area to download the offline maps for this plan

Download
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. Account details

Drone Mini 3 Pro

Camera Mini 3 Pro Camera

Safety and Security

Interface

k: Offline maps

@ Help
@ About

Nos Account details é possivel configurar um conjunto amplo de funcionalidades:

Safety and Security settings: Minimum drone battery level, Signal lost action, RTH height
Interface settings: Map orientation, Units, Language, Camera sound notifications

Offline maps: permite saber a memaoria que esta a ser ocupada e também permite apagar
0Ss Mapas

Help

About Pix4Dcapture Pro

PI1X4D
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centrar a imagem
no drone, mostrar
toda a misséo,
fixar a orientagdo
do mapa

imagem da cadmara
principal, em tempo
real; permite ver o
que esta a ser
fotografado

alternativa de visualizagéo
do plano de voo sobre
imagem tipo OpenStreet
Map em janelas de varias
dimensoes

plano de voo com
as posigdes das
fotografias que ja
foram feitas e com a
posigao do drone

estado da missao
e aba
lateral que permite
visualizar os
detalhes da missao

velocidade do
drone, distancia
ao Home Point,
altitude relativa
do drone, angulo
da camara,
baterias do
drone e do
controlo remoto,
espaco livre no
cartdo e numero
de satélites...

tempo que falta
para terminar a
miss&o
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& Mini 3 Pr... ull
Connected

In mission

50 m

alternativa de visualizagéo
do plano de voo sobre

imagem da camara
principal, em tempo

centrar a imagem
no drone, mostrar

toda a misséo, real; permite ver o imagem tipo Google Earth
fixar a orientagdo que esta a ser em janelas de varias
dimensdes

do mapa fotografado

plano de voo com
as posigdes das
fotografias que ja
foram feitas e com a
posigao do drone

Z15m/s 2346.8m 1345.0m B 90° B58% R89% (1118.2GB %27

PI1X4D

velocidade do
drone, distancia
ao Home Point,
altitude relativa
do drone, angulo
da camara,
baterias do
drone e do
controlo remoto,
espaco livre no
cartdo e numero
de satélites...

< tempo que falta
para terminar a
, missao

estado da missao
e aba
lateral que permite
visualizar os
detalhes da missao
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Pix4Dcapture Pro: drone flight | Professional | In mission

%+ Mini 3 Pr... ull ) =
. % 09m/s 23433m 1345.0m 7 90° @579 HEgo% (4118.1GB ¥,27
Connected g

In mission

E _&}penStreetMap

alternativa de visualizagao do imagem da camara estado da misséo
plano de voo sobre imagem tipo principal, em tempo [ In mission LG
Google Earth ou tipo real; permite ver o lateral que permite
OpenStreetMap em janelas de que esta a ser visualizar os
varias dimensdes fotografado detalhes da missao

velocidade do
drone, distancia
ao Home Point,
altitude relativa
do drone, angulo
da camara,
baterias do
drone e do
controlo remoto,
espaco livre no
cartdo e numero
de satélites...

botao que
permite fazer
PAUSE na
missao
a partir desse
momento é
possivel fazer
RESUME ou
fazerRHT e a
troca da bateria,
efc...
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PI1X4D

& Mini 3 Pr... wll
Connected

Z00m/s 231345m Ig 40.0m ©-90° B21% RB77% (71115.8GB ¥,26 ‘ velocidade do
drone, distancia
7m53s X ao Home Point,
h altitude relativa
v &« E Grid #3 ompleted do drone, angulo
da camara,

) o) baterias do
drone e do
controlo remoto,
espaco livre no
cartdo e numero

ront overlap de satélites...

Flight height (relative to take

quando a missdo esta [EERIJEEIN 0 estado da missdo JIERUEIRIIF]IE € a

drone entra em modo JUERIEIRIIT[4S partir desse momento o piloto pode
e surge um botao que permite dar a assumir o comando do drone através
instrugao de RTH (o valor a direita dos sticks (e pode alterar a imagem
informa a altitude relativa do RTH) para a camara principal...)
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& Mini 3 Pr... ull

Connected
YT

% 49m/s 2308m 1;548,5m 7 g0 @

» D9\
Landing ' £

LYY
-

v )

v i

- W
Tap to cancel Return to home action

»»»»»‘»»»1}‘
LECD CRCHC DO
SO OLERS

P OLL OLLLD

4 | 4 44 4/« 4 « d

!

Zoom/s ¥r32m
Connected
Ealls

Land

1goom@o S Ryew BNg8cE 824 . !

TR r

4

: |

AAAAA

AAAAA | £ V‘ iy
" kl \g
8 7 EN397

i

B76% (1115.8GB ¥,26

(S y

EN397

i
A

estado da missao
e aba
lateral que permite
visualizar os
detalhes da missao

velocidade do
drone, distancia
ao Home Point,
altitude relativa
do drone, angulo
da camara,
baterias do
drone e do
controlo remoto,
espaco livre no
cartdo e numero
de satélites...
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MAP PILOT PRO: drone flight
PLANEAMENTO DE MISSOES
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MAP PILOT PRO

A app MAP PILOT PRO, do Maps Made Easy, € outra alternativa SEMI-gratuita. Tem
uma versao Free que disponibiliza funcionalidades muito limitadas e versdes pagas

(Base, Pro e Elite) que disponibilizam funcionalidades acrescidas.

As caracteristicas das diversas versdes, que incluem subscricdes mensais, anuais ou
pay-as-you-go, estao detalhadamente descritas AQUI. Algumas das mais relevantes

estao sintetizadas na tabela abaixo...

O Maps Made Easy também faz processamento de ortofotomosaicos online.

Overlap Range

Altitude Range

Terrain Awareness

Grid Missions

Linear Missions

Spot Check Missions

Sampling Missions’

Mission Saving

Free

75-85%
50-80m

X

X
X
X
X

(no basemap)

Base Pro Elite
50-95% 5%-95% 5%-95%
10-300m 2-500m 2-500m

X

X

X

@

MAPRS

MADE ERSY

Como é possivel
verificar, as GRID
MISSIONS,
indispensaveis para
os ortofotomosaicos,
s0 estdo disponiveis
nas versoes pagas...

A

Em alternativa as
versdes pagas, a
aquisigao de 1500
pontos (cerca de € 30)
permite ter livre
acesso as funcionali-
dades da versdo Base
durante 1 més!
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MAP PILOT PRO
A

New Mission Mission Plans Settings

— & A

File Manager Quick Map Upload to MME

MAPRS

MADE ERSY

Neste tutorial esta-se a utilizar o Map Pilot Pro instalado num telemadvel com Android
(Samsung A54 8 GB /128 GB). Como o drone a utilizar € um D3I Mini 3 Pro, a versao
do Map Pilot Pro nao é a instalada através do Google Play, mas sim um APK...

O primeiro passo é aceder aos Settings para fazer o Login e, seguidamente, configurar o
modelo do drone, a velocidade do SD Card, as unidades, o ajustamento automatico da
velocidade do drone sempre que a intensidade da luz € baixa, a altitude relativa durante o RTH,
e outras funcionalidades como a sincronizagcdo com o AirData UAV...

@

MAPS

MADE ERSY
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MAP PILOT PRO | New Mission

Norm Mission Altitude: 54 m Active Connect

l"l"@

/\ Overlap: 80/80 Speed 7.0m/s Battery Limited

\ {Looklng for Drone Range: 67%

R TN E

Normal Grid Linear Sampling
\ 3G 7 oy y e -~ I TN T SRR

LoungeHotel = L

L8
- Ujﬁ
Z MR b‘.

O menu principal New Mission da acesso as funcionalidades de planeamento da miss&o, que sdo bastante simples e intuitivas.
Num primeiro momento & necessario escolher o tipo de missdo: Normal, Grid, Linear, Sampling e Spot.

Depois basta movimentar o mapa em background para a area sobre a qual vai ser feito 0 voo e tocar pausadamente sobre 0 mesmo.
Um primeiro ponto, de cor roxa, permite definir o Home Point original.
Os pontos seguintes sdo laranja e vao definindo o poligono. Com trés pontos surge um tridngulo a delimitar a area e as linhas da propria miss&o.
Criando pontos entre esses trés iniciais e movimentando-os sobre 0 mapa ¢ possivel continuar a desenhar detalhadamente o poligono a voar...
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MAP PILOT PRO | New Mission

< ( \ N ;. . ¥ j,
m Q o N i <A 0O bot&o com o simbolo pentagono permite abrir uma aba
Norm Mission  Altitude: 54 m  Acti ct ens L3 3 \0) onde se apresentam diversos detalhes sobre a miss&o.

i ©® O

Overlap: 80/80 Speed: 7.0 m/s  Max Time: 17:35

arDrone Range: 62% D

Area: 1.42 hect|

Distance: 1.55 km ”
Norm Mission Alti 4 m Activ ne R ion: 0°
Path Speed: 526 m/s O ‘ BEED

Duration: 5m 48s _I f
, | Batteries: i I . @ ¥
10 mapbox (- 3 P 3 P Imége_s: 5n 5/¢ Speed: 5.3m/s  Max Time: 17:35 Offset: 0m
H Points: 95 ‘ o
Storage: 0.52 GB | Looking for Drone Range: 62% D = = @
- 90%: Detailed
<
< rendering of heavy
ey 0 @ [+

Along Track: 85% 80%: Terrain

structures, trees,
Esta desenhada uma miss&o de tipo Normal. 50% @ P o © 5% 383/0 e ol
s sy s PO\ - N Mg B
O ponto roxo é o Home Point original, os pontos laranja ) b = "'&,‘ % £ 'E'j
delimitam a area, 0 ponto verde assinala o inicio da ' k- ‘M Ly

LN

cobertura fotografica e o vermelho o seu final.

Existem pontos laranja grandes, que s&o os vértices do
poligono, e pontos laranja pequenos, que servem para
criar novos pontos laranja grandes (vértices). Para apagar

um vértice basta tocar rapidamente sobre le... Cada um dos botdes do menu principal permite configurar um detalhe da miss&o.
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MAP PILOT PRO | New Mission

I ®

Norm Mission  Altitude: 54 m

N & D

Overlap: 80/80 Speed: 7.0 m/s  Max Time: 17:35

A altitude relativa de voo permite configurar a resolugao.

=" | Looking for Drone Range: 62% D

om@ —e

Altitude: 54 m, Ground Resolution (GSD): 1.9 cm/px

<y
1.42 hect| m

Distance: 1.54 km s .
Norm Mission Alti :54m Activ
Path Speed: 5.00m/s O

Duration: 6m 2s _I
Batteries: 1[- .1
W® mapbox () - s T Images: zg Overlap: 85/85

Points:
Storage: 0.52 GB | Looking for Drone Range:

Lt 2o —e

No final, para gravar e armazenar a misséo, basta clicar no
bot&o com o simbolo da disquete. E atribuido um nome &
miss&o e o seu planeamento é armazenado e depois fica

disponivel na pasta Mission Plans.

A pequena seta localizada no canto superior esquerdo do
menu permite abrir o botdo EXIT, com o qual se finaliza o
planeamento da misséo.

A missdo, depois de gravada, pode ser editada, alterada e A Max. Time permite definir a duragdo maxima de voo com uma bateria; essa informacéo é
novamente gravadal utilizada para calcular quantas baterias sdo necessarias para executar a missao completa...
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MAP PILOT PRO | New Mission

Nesta imagem o drone ja esta conectado ao controlo
remoto e a sua posi¢ao no terreno esta ja devidamente
Grid Overlap Warning assinalada...

Overlap on Grid Missions cannot exceed .

75%. Please reduce the overlap and try
uploading again.

£ OO

Grid Mission Altitude: 55 m  Act ect Rotation: 0°

W@ Y%

Overlap: 75/75 Speed: 5.0 m/s Max Time: 17:4 Offset: 0 m

: o A A 00% D
Connected Range: 259m @11(: 85% D 92% 100% @ i 29 g'%
90%: Detailed
50% ° — @ O 95% rendering of heavy
trees.
Along Track: 75% 80%: Terrain,
structures, trees,

. 50% ° o 95% any water, crops.
. ~ , P . . e 70%: Flat 5
Quando a missdo que esta a ser desenhada é do tipo Grid, : = i B e
entdo quer o Along Track Overlap quer o Across Track :

Overlap tém de ser iguais ou inferiores a 75%.
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MAP PILOT PRO | New Mission

Mission Plans

Mission Plans

exercicio 2
6/14/24.12:2 n

Pack for Offline

Downloading offline basemap tiles...

exercicio 2

6/13/24.11:08 pm @

Lat: 37.13. Lon: -7.66

Alt: 54 m. Speed: 5.00 m/s. Area: 1.42 hect 1/8

Mission Plans

Pack for Offline Complete
Offline basemap tiles and terrain tiles for

‘exercicio 2' have been downloaded locally
to this device.

Depois da gravagéo da missdo é recomendavel proceder a
obtencdo de uma imagem de fundo e também de um MDS
(modelo digital de superficie).

Mission Plans Import

Para tal, basta clicar no simbolo indicado, visivel na pasta
das Mission Plans. E indispensavel que exista ligagdo & J G = |
internet para que seja possivel proceder a esta tarefa.
Depois tudo decorre de forma automatica e, apos
concluido o download, o simbolo deixa de estar a branco e
fica a laranja!

Durante a misséo a ligagao a internet ndo é necessaria!
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MAP PILOT PRO | New Mission

verlar

‘Lookingfor Drone Range:

[
]
» ’
s

/ \.ﬂ Aad
{ Mesizeciclist RSN .

¢

O Map Pilot Pro tem a possibilidade de utilizar um MDS para facilitar as missées sobre territorios com o relevo algo acidentado. A versao Free ndo o permite, a versao
Base permite usar apenas o SRTM e as versdes Pro e Elite permitem escolher entre 0 SRTM, 0 ASTER GDEM e o Copernicus. Depois de carregado o modelo digital da
superficie € possivel verificar como € a representac&o do relevo e como o drone vai variando a sua altitude de voo para se ajustar a topografia...

oking for Drone  Range: = §+7"  Looking for Drone Range: % [

SRTM 30m
Ground M Drone M Takeoff Level % .
Copernicus
P 30m/px : (Pro) 2011-2015
e "’/‘ ASTER
‘*/ 30m/px : (Pro) 2000-2020

L
FA%  0.00km 0. _ 053km
s

A

o AL E=E ‘ . ‘Offapboxii
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@

MAPRS
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Pro Terrain Aware

The Points Base service level does not
include the use of this Terrain Data
Source: 'ASTER'.

Looking for Drone Range: 76% D 3 -
4
Prof: g SRTM 30m
‘ NASA Ground M Drone M Takeoff Level
el _ _ B T o e e e T i 4
50m {150m
30m/px : 40m 40m
30m/| { "
M 30m e — —30m
£ 20m i
ASTER % 10m 10m
& ¥ o om =
30m/px : (Pro) 2000-2020 . M T
@ mapbox %

om
1.07 km

@ mapbox

1.52km 2.03km 2.55 km

Mesmo quando n&o ¢ possivel utilizar um determinado MDS no plano de voo, é possivel consulta-lo e comparar as diferengas entre eles. Em situagdes em que o terreno
¢ especialmente acidentado pode ser Util para minimizar os riscos de acidentes com o drone. Em cada MDS sao representadas trés linhas: a verde a superficie do solo, a
azul a altitude relativa em metros a que o drone ira executar a missao e a amarelo o nivel do solo no Home Point.

oo Looking for Drone Range: 75% u =
V74 \ ; J
Copernicus 30m Q@ ASTER 30m
Ground I Drone M Takeoff Level ok Col ns
40m
x 30m
20mp—

Ground M Drone Ml Takeoff Level
10m

0.00 km

© mapbox

© mapbox

om
255km
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MAP PILOT PRO | In mission

O processamento de ortofotomosaicos através do Maps Made Easy utiliza uma
fotografia feita automaticamente, no inicio da execug¢ao da missao, antes do drone
levantar voo.

Esta fotografia serve para calibrar a altitude e designa-se Ground Reference Image
(an image that is recorded on the ground at the take off location. It doesn't matter
where the camera is pointing at the time) e sera carregada no momento do upload de
todas as outras imagens.

Maps Made Easy adjusts uses a Ground Reference Image to fix the image tags back to a reliable altitude using
the following method:

QUANDO O
o Detect a Ground Reference Image (-3m to +3m) to determine the takeoff location's above sea level (ASL) PROCESSAMENTO
elevation using either SRTM data or Google Elevation Service. VAI SER FEITO NO
o Get the above ground level (AGL) barometric altitude value that is embedded in each image and add MAPS MAPE E~ASY' E
that to the determined starting altitude. LSS LS
: ’ PROGRAMADA
o Use the newly created and much more accurate above sea level (ASL) value instead of the inaccurate ATRAVES DO MAP
value the EXIF tag. PILOT PRO, DEPOIS
DE LIGAR O DRONE E
Map Pilot automatically records an image at the takeoff point after the start of every mapping flight. ANTES DE FAZER O
Include this image in your upload to Maps Made Easy for proper elevation offset calculation and elevation UPDE\OI\?II;SEA%SNTAAST
readings. ESQUECER DE FAZER
3 : UMA FOTOGRAFIA
NOTE: Due to how Maps Made Easy uses ground reference images to correct for the use of the barometric COM O DRONE
altimeter in its elevation processing, it is highly recommended to take off from an area of undisturbed ground. POUSADO...

Taking off from man-made structures or in areas of heavily modified earth will not correspond well to the
reference values we get from the NASA SRTM elevation data and will result in elevation offsets.
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MAP PILOT PRO | In mission

H i)

Grid Mission Altitude: 55m Ac Jonnect  Rotation: 0°

i &Y/ A

Overlap: 75/75 Speed: 5.0 m/s Max Time: 17:4 Offset: 0 m

. 0 ol il
Connected Range: 259m @ 146° 85% D 92% 100% & 293@
90%: Detailed
50% ° e —— 0 959, rendering of heavy

trees.
Along Track: 75% 80%: Terrain,

structures, trees;
50% ° = 9 o 959 any water, crops.

Across Track: 75% 70%: Flat areas, n

Para dar inicio a execucdo da missao tal pode ser feito a partir da pasta das Mission Plans
ou do proprio plano da missdo, previamente gravado. A seta na pasta das Mission Plans
déa acesso ao plano da miss&o...

No plano da misséo clicar no botéo do canto superior direito,
que tem o simbolo de um aviéo!
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Movable Home Point Error

This remote does not supply the GPS
location to the aircraft to adjust the Home
Point. Movable Home Point is disabled for
this flight.

Cancel Proceed

@

MAPS

MADE ERASY

Low Altitude Warning

Terrain Aware flight is not recommended
below 60m (197ft) due to possible
inaccuracies in the terrain data.

Antes de se fazer o Upload da miss&o para o drone surge uma sequéncia de mensagens...

Important!

Virtual Stick commands from Map Pilot
Pro are controlling your aircraft. It is

not uploading a waypoint flight which is
controlled by the aircraft itself. Make sure

to maintain a solid connection at all times.

If the connection pauses the aircraft will
hover. If the connection is lost the aircraft
will return to home.

No Thanks

Terrain Awareness

Would you like to adjust the elevations to
account for terrain changes?

Current source: 'SRTM' (30.00m/px)

Cancel ‘ ‘ No

Sun Angle Warning

Maps Made Easy does not recommend
flying within 2 hours of Solar Noon if
there is direct sun. Hotspots in the source
images cause issues in the final map
processing.

Solar Noon for your location is:
1:30 pm

Cancel Proceed
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] 1l
Connected Range:259m @ 146" 85% [] 91% B 100% @ 20 fe
¥

oo p

Quando esta concluido o Upload,
desaparecem os botées Sim e Upload.

Surge entéo o botédo Takeoff!

O plano de voo deixa de estar representado a branco e
passa a estar representado a azul. O ponto verde assinala
o inicio da cobertura fotografica e o vermelho o seu final...

E o momento de confirmar que est&o reunidas todas as
condigbes técnicas e de seguranga para a missao!

Basta clicar no Takeoff para que a missdo comece.
De forma automatica o drone vai ligar as hélices e
levantar!

Connected

@

MAPS

MADE ERSY

Ao clicar na janela com o simbolo do avido a mesma
expande-se.

Surge entao o botao Upload!

Outro bot&o permite simular a miss&o e o botdo Warning
permite verificar se existem algumas mensagens de erros.

Range: 260m @ 146°  84% D 0% B 100%

<] oo
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@ mapbox

® mapbox

Connected

Range: 261m @ 148°

sax [] e7% B oong®
) 0 O > ~ "

MAPS

MADE ERSY

Dist Flown:
Speed:
ATL/AGL
Motion Blur:
Images (GB)
Time/Limit:

@ mapbox

Apbs o drone levantar voo, quando se desloca para o ponto de inicio da cobertura, faz a focagem e informa que tal foi conseguido correctamente.
Depois vai seguindo o plano de voo e cada uma das fotografias fica assinalada com um ponto cinzento. Os trés botdes existentes no limite
direito e os dois existentes no esquerdo permitem abrir janelas com informagdes diversas. Para as fechar, basta arrasta-las para o limite.

Connected

Range: 318m @ 198°

Connected Range: 305m @ 199°

Dist Flown:
Speed:
ATL/AGL
Motion Blur:
"\ Images (GB)

; Sl
1/2000s1S0 110 /1.7 0.0ev' © mapbox
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MODO DE VOO AUTOMATICO <
MAPS

MADE ERSY

MAP PILOT PRO | In mission

< Connected Range: 276m @ 177°
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Connected Range: 287m @ 196°

_

=

Estragy

@ mapbox

@ mapbox

A janela do canto superior direito é particularmente importante, porque permite fazer Pause e RHT, quer para cancelar uma miss&o em curso, quer para a interromper
e mudar uma bateria que se esteja a aproximar do estado de exaustéo.
ATENCAO: movimentar os sticks ou o selector C - N - 8 também permite interromper uma missdo em curso...

<« Connected Range: 264m @ 173° 84% D

Area: 1.88 hect/ v 4 ® @ (:) o O [: 2
Distance: 2.70 km IATS

Path Speed: 5.00 m/s

Duration: 9m 54s

Batteries: 1

Images: 109
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Storage: 0.57 GB
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MODO DE VOO AUTOMATICO

MAP PILOT PRO | In mission

Connected

Batteries:
Images:
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Restarting Mission

Storage:

R

Flight will resume at abandonment point.

@ mapbox

Dist Flown: 1.5 km
Speed: 0.0 m/s
ATL/AGL 56.3/54.9 m
Motion Blur:
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Range: 259m @ 149°

< e 0o @

Dist Flown:
Speed:
ATL/AGL
|Moti0n Blur:
Images (GB)
Time/Limit:

Quando a missao ¢ interrompida para se proceder a troca da bateria & necessario fazer novamente o seu Upload. Surge entdo uma mensagem a informar que a
cobertura fotografica vai recomegar onde foi interrompida. Um ponto azul identifica, temporariamente, a localizagéo da interrupg&o...

< Connected Range: 1356m @ 110°  83% D
Area: 1.88 hect
Distance: 2.70 km
Path Speed: 5.00 m/s
Duration: 9m 54s
Batteries: 1
Images: 109
Points: 117
0.57 GB

Mapping Complete

Be ready to take over to land safely.
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Speed:
ATL/AGL
[Motion Blur.
Images (GB)
Time/Limit:

QUANDO A MISSAO ESTA CONCLUIDA

O DRONE VOA AUTOMATICAMENTE PARA

A LOCALIZAGAO DO HOME POINT.

FICARA A PAIRAR SOBRE ESSA LOCALIZAGAO E
O PILOTO TERA DE FAZER O LANDING MANUAL!
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OS QUATRO EIXOS PRINCIPAIS DA SEGURANCA T

METEOROLOGIA

N

VENTO
direcgao
velocidade média
velocidade de rajada

nao esquecer que vento ao nivel do solo € menor do que a algumas dezenas
de metros acima no nivel do solo (10 km/h =3 m/s)

TEMPERATURA DO AR
elevada
risco de sobre-aquecimento dos motores
risco de faléncia das baterias
baixa
risco de descarga acelerada das baterias

PRECIPITACAO

nebulosidade (como indicador de probabilidade de ocorréncia) / \/
c

cirros - risco baixo

estratos - risco médio —
cumulos - risco médio O:
cumulonimbus - risco elevado a muito elevado
trovoadas —
NEVOEIRO \ O = /
visibilidade reduzida, baixa temperatura e humidade muito elevada
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OS QUATRO EIXOS PRINCIPAIS DA SEGURANCA {

/4
GEOGRAFIA &
ALTITUDE
densidade do ar - a maior altitude o consumo de energia € superior
OROGRAFIA
declives acentuados podem causar turbuléncia
OBSTACULOS
construcdes e arvores isoladas ou sebes podem causar turbuléncia
SUPERFICIES
superficies como, por exemplo, estradas de asfalto diferenciadamente
aquecidas podem causar turbuléncia
INTERFERENCIAS RADIO-ELECTRICAS
.0 4
EQUIPAMENTO / n\
PARTES MAIS FRAGEIS E/OU SENSIVEIS
hélices, motores e apoios dos motores, etc. :
BATERIAS
carga no inicio do voo, histérico dos ciclos de carga, elementos, etc.
CONTROLADOR REMOTO \ O: /
carga no inicio do voo, ciclos de carga anteriores, posicao das antenas, etc. O =
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OS QUATRO EIXOS PRINCIPAIS DA SEGURANCA

EQUIPAMENTO (continuacao)

MODO DE VOO

manual (P-mode, S-mode, A-mode, C-mode), inteligente, auténomo, RTH,
etc.

VOO NOCTURNO

desde 25 minutos apods o por-do-sol até 25 minutos antes do nascer-do-sol...

PESSOAS

NO SOLO

gue estdo ou nao conscientes da presenca do drone

nao esquecer que a categoria OPEN, salvo raras excepcdes, ndo permite o

sobrevoo de pessoas O

NO AR /

nas proximidades de parapente, balonismo, helicopteros, avides, etc.,,
o drone deve aterrar de imediato!

PILOTO REMOTO

nao deve pilotar se estiver doente, fatigado, sob efeito de alcool ou

ACT
drogas, em estado emocional alterado, etc.

=

DECISION

L

N
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