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Bezpecny pruzkum dronem s vyuzitim
chytreho pohybu po trajektoriich

TELELLLS
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Motivace Uzivatelskeé testovani

e Prilétani dronem je narocCna orientace v prostoru

e Automaticky let neni vhodny ve vsech situacich

e Pilot se potrebuje soustredit vice na plnéni mise a méne
na let samotny

Cile

e snizeni mentalni zateze pilota

e Cilem bylo otestovat subjektivni pocit z letu a objektivne
miru bezpeci

e |Leteli 4 uzivatelé a kazdy letel celkem 8 testovauch letU

e 4 |ety bez asistenta a 4 lety s asistentem i

Pokyn pilota pred odeslanim
dronu prochazi korek¢nim
filtrem, ktery zakladé
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