Nastroj pro kontrolu a planovani
automatickych misi dronu ,, on-site".

Rozhrani cili na snizeni mentalni
narocnosti pri manualni pilotazi.

 Umoznuje na misteé overit proveditelnost  Snadna lokalizace pomoci kompasu a mini-mapy v

naplanovanych misi (inspekce fasad, stfech, apod.)

pripade ztraty vizualniho kontaktu s dronem.

« Kompatibilni s komercnimi planovaci podporujici  Asistent pro dodrzovani legislativnich omezeni a

automatické lety (napriklad Litchi).

Planovani misi

Tvorba misi je provadéna v modelu okaoli,
ktery odpovida realite. V modelu jsou
zaneseny 30 zmenseniny budov.

Geograficka data jsou stazena z
OpenStreet map (Mapbox).

Pozice dronu i operatora jsou prenaseny
do mini-mapy.

Vizualizacni prvky zvysuji situacni
povedomi pilota.
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pravidel létani.

World-scale vizualizace

Pozice objektu mise v AR je shodna s
pozici v realité. Diky tomu je umoznena
snadna kontrola mise.

Kalibrace bryli vaci realnému svétu je
provedena za pomoci pozicnich dat
dronu s moznosti manualni korekce.

Modifikace modelu je ihned prenesena
do world-scale vizualizace.
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Sledovani dronu

Dron je zameren pomoci HUD widgetu,
ktery obsahuje vyskomer, kompas a
video-prenos z kamery.

Pozice vypocitana Eulerovou metodou
pomoci rychlostnich dat z IMU jednotky.

Akumulacni chyba vypocCtu je redukova-
na daty z GPS.

V budove mechanismus pracuje i bez
GPS signalu pouze za pomoci IMU dat.
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