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ANAFI USA w skrocie

* Przyblizenie 32x

« Dwie 21-megapikselowe kamery (szerokokatna, teleobiektyw)
» Kamera IR FLIR Boson® 320x256

= Hybrydowa piecioosiowa stabilizacja obrazu

= Niewielkie wymiary: 228x101x76 mm

» Niewielka waga: 501 gramow

» Czas lotu: 32 minuty

» Certyfikat IP53: odpornos¢ na kurz i wode

= Dyskretny: 79 dB na wysokosci 1 metra

» Predkosc¢: 14,7 m/s

e Zakres temperatur dziatania: od -35°C do 43°C
» Maksymalna wysokosc lotu: 6 000 m

» Rozdzielczos¢ 4K

» Gotowy do lotu w niecatg minute

- Start z reki

= Ladowanie do reki
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Opis
Kluczowe cechy
= Ultralekki: 501 g

« Ultraprzenosny (wymiary po ztozeniu 228x101x76 mm)
« Zachowuje ochrone zgodng z certyfikatem IP53 przez co najmniej 32 minuty lotu.

—
Rozlozony (DxSxW) 282x373x84 mm
Ztozony (DxSxW) 246x104x82 mm
Waga 501g

Czas rozktadania 55 sekund

Zakres temperatur dziatania Od -35°C do 43°C
Ochrona przed pytem i wodg IP53

Kompaktowa budowa
ANAF| USA jest lekki i kompaktowy, wazy 501 gramow, a jego objetos¢ to 1,7 litra. Dron ANAFI
USA moze by¢ transportowany w plecaku lub walizce.

Rys. 1: Kompaktowa budowa drona ANAFI USA

ANAFI USA to najbardziej kompaktowy dron w kategorii urzgdzen dla przemystu i wojska.

ANAFI USA rozklada sie w 3 sekundy (Rys. 2: jego system wirnikbw zmniejsza niefad,
w przeciwienstwie do wirnikdw o statym kacie nachylenia).
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Rys. 2: Etapy rozktadania
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Wymiana wirnikbw nie wymaga narzedzi, wystarczy je wkreci¢ w kierunku przeciwnym do ich

obrotu, bez ryzyka utraty matych czesci.

Rys. 3: Szybki montaz wirnikow

Wzmocniona konstrukcja

Szkielet mechaniczny drona ANAFI USA jest wykonany z poliamidu, wzmocniony witdknem
weglowym, a wage zmniejszajg wydrgzone szklane kulki.

Silniki drona ANAFI USA sg chronione przed kurzem, piaskiem i deszczem przez poprzeczne
pokrywy, umozliwiajgce wentylacje oraz odprowadzanie ciepfa.
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Rys. 4: Pokrywy silnikow

WiIot powietrza

Kamera pionowa i sonar sg chronione przed deszczem przez specjalny kotnierz zabezpieczajacy.

Rys. 5: Kotnierz zabezpieczajgcy czujniki pionowe

O

Dron ANAFI USA przeszedt pomysinie nastepujace testy:

* |IPX3 (wg normy CEI 60529): odporno$¢ na deszcz IPX3 (10 litréw na minute) trwajgca
co najmniej jeden petny cykl pracy na baterii (32 minuty).

Rys. 6: Test IPX3 (opryskiwanie 10 litrami wody na minute)

i
1

e AN e
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= IP5X: odpornos¢ na pyt przez co najmniej 32 minuty (CEI 60529).

Rys. 7: Test IP5X (piasek)

» Ciepto o duzej wilgotnosci (+40°C przy wilgotnosci 93%) przez 16 h (NF EN 60068-2-78)

» Ciepto o matej wilgotnosci (+50°C) przez 16 h (NF EN 60068-2-2)

» Szok termiczny: 20 godzinnych cykli w temperaturze -36°C i +43°C (NF EN 60068-2-14)

» Temperatury ekstremalne: -20°C i +70°C przez 4 h (NF EN 60068-2-1 i NF EN 60068-2-2)
» Niskie temperatury: -36°C przez 16 h (NF EN 60068-2-1)

« 92 godziny nieprzerwanego lotu w temperaturze pokojowej bez zatarcia mechanizmow

» Zdolnos¢ do dziatania po 18 upadkach (3 na kazdg strone) na beton z wysokos$ci 1 metra

Rys. 8: Test upadku
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Aerodynamika

Rys. 9: Ptetwa humbaka

Uktad napedowy
» topaty wirnikéw drona ANAFI USA powstaty poprzez zastosowanie biomimikry i nasladujg
guzy przedniej krawedzi ptetwy piersiowej humbaka.
= Kazdy wirnik ma dwie fopaty i jest po prostu wkrecany do drona.
» Jesli chodzi o lot, ANAFI USA przewyzsza w dziataniu drony 1,5 raza ciezsze i 2 razy

bardziej nieporeczne.

Zalety ,humbakowych” topat wirnikow

1. Koncepcja topaty minimalizuje separacje warstw w kazdej topacie, aby:

a. odzyskac site no$ng przy statej predkosci obrotowej silnika (rpm), lub utrzymac statg site
no$ng pomimo zmniejszania obrotéw silnika;

b. zmniejszy¢ czuto$¢ na wzrost mocy, gdy topaty obracajg sie.

Dzieki temu, poprzez nizszg predkosS¢ obrotowg przy duzym momencie obrotowym
silnikéw, wirniki drona ANAFI USA generujg moc wyzszg niz wynikatoby to z ich
Srednicy.

2. Sita dzwieku generowana przez przednig krawedz fopaty jest minimalna, co zmniejsza hatas
podczas lotu.

Rys. 10: topata wirnika drona ANAFI USA
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-

» Silniki drona ANAFI USA majg duzg moc (46 W) oraz wydajnos¢ (moc mechaniczna
dzielona przez moc elektryczng) na poziomie 70% podczas zawisu. Zostaty
zoptymalizowane pod katem wtasciwosci topat wirnikdw w petnym zakresie ich dziatania
podczas lotu.

« Dron ANAFI USA ma najlepszy w branzy stosunek wagi do czasu lotu. 32-minutowa praca,
maty ciezar (501 gramow) oraz duza wydajnosé napedu pozwala osigga¢ duze predkosci
(54 km/h) i zasiegi (teoretyczny zasieg 17,4 km przy predkosci 40,6 km/h).

e Odpornos¢ na wiatr: do 54 km/h

* Gflosnosc¢: 79 dB
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Osiagi

v1.5.3

Aerodynamika

Predkos¢

Odpornos¢ na wiatr

Czas lotu

Maks. predkos¢ wznoszenia
Maks. predkos¢ opadania
Maks. wysokos¢ lotu
Teoretyczny zasieg

Maks. predkosc¢ katowa

14,7 m/s

14,7 m/s

32 min

4 m/s

4 m/s

6 000 m (MSL)
17,4 km
300°/s

Jakosé

= Parrot posiada certyfikat ISO9001.

= Kazdy dron podlega kontroli produkcyjnej (FVT).

» Test #2: kalibracja termiczna jednostki IMU, test barometru i magnetometru.
= Test #3: kalibracja dynamiczna jednostki IMU i magnetometru.

» Test #4: pomiar zaktdcen na magnetometrze.

» Test #5: test ultradZzwigkowy.
» Lot testowy: kazdy dron przechodzi lot testowy po zakonczeniu produkcji — start, zawis,

lgdowanie.

» Podczas procesu badawczo-rozwojowego prowadzimy liczne testy wytrzymatosciowe. W

ten sposob poszukujemy optymalnego rozmiaru drona.
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Obrazowanie

Potrojny modut kamery
Gimbal drona ANAFI USA jest wyposazony w 3 stabilizowane zyroskopowo kamery: szerokokatng
kamere elektro-optyczng 4K, teleobiektyw o 32-krotnym zblizeniu EO 4k oraz dtugofalowg kamere
termowizyjng FLIR Boson®.

Rys. 11: Potréjny modut kamery

Kamera szerokokatna

Kamera termowizyjna

Teleobiektyw

Kluczowe cechy 3 kamer

» Szerokokgtna kamera elektro-optyczna (EO)
o SONY IMX230 1/2,4”
RGB: 4K HDR (24 kli/s)
Rozdzielczosc¢ zdje¢: 21 megapikseli
Rozdzielczos¢ kagtowa: 0,016°/piksel
MTF > 45 % przy 160 Ip/mm
Zmienna ogniskowa: 1x => 5x przy rozdzielczosci 1080p
Przystona /2.4
» Teleobiektyw EO
SONY IMX230 1/2,4”
RGB: 4K HDR (24 kl/s)
Rozdzielczosc¢ zdje¢: 21 megapikseli
Rozdzielczos¢ kagtowa: 0,004°/piksel
MTF > 45 % przy 160 Ip/mm
Zmienna ogniskowa: 5x => 32x przy rozdzielczosci 1080p
Przystona /2.4
= Kamera termowizyjna
o FLIR Boson 320x256
o Poziome pole widzenia: 50°

O 0O O O O O

0 O O O O O O

Zblizenie od 1x do 32x
Przetgczanie kamery szerokokatnej (zblizenie 1x do 5x) i teleobiektywu (zblizenie 5x do 32x)
nastepuje automatycznie, co zapewnia ciggtos¢ zblizenia.
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Rys. 12: Mozliwosci zblizenia

Obraz standardowy

HDR

Algorytm HDR odzyskuje az do 14 EV. Potowa pikseli jest naswietlana dtugo, a druga potowa
krocej, co pomaga ograniczy¢ artefakty zwigzane z ruchem. Oba obrazy sg tgczone, aby stworzy¢
zdjecie o natywnej rozdzielczosci matrycy (21 megapikseli), co pozwala zoptymalizowac kontrast
i ogranicza utrate drobnych szczegétow zdjecia.

Procesor obrazu okresla czas naswietlania w zaleznosci od sceny oraz koncowych optymalizaciji
obrazu (kontrast, kolory, redukcja szumow).

Jednostka optyczna

Uzywamy asferycznych obiektywow o niskiej dyspersji (pole widzenia 110°i26°, odpowiednio dla
kamery szerokokatnej i teleobiektywu). Jednostki optyczne sg ziozone z sze$ciu soczewek
zoptymalizowanych tak, aby zminimalizowa¢ poziom $wiatta pasozytniczego i jednoczesnie
zapewni¢ obrazy o wysokiej rozdzielczosci w szerokim zakresie temperatur(od -43°Cdo 45°C).

Diagonalne (DFOV) oraz poziome (HFOV) pole widzenia
Obiektyw kamery szerokokatnej pokrywa catg matryce i uzyskuje 110° DFOV. To przektada sie
na 69°HFOV w trybie filmowania i 75° HFOV w trybie fotografowania.

Teleobiektyw pokrywa catg matryce i uzyskuje 26° DFOV. To przektada sie na 16° HFOV w trybie
filmowania i 16° HFOV w trybie fotografowania.

Bezstratne zblizenie

Jednostka optyczna ANAFI USA pozwala na uzyskanie bezstratnego zblizenia do 5x
w rozdzielczosci 4K-UHD (3840x2160 pikseli), do 10x w Full HD (1920x1080 pikseli) i 15x w HD
(1280x720 pikseli). Przy powiekszeniu 27x dron wcigz osigga jakos¢ DVD (720x480 pikseli).
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Rozdzielczos¢ kgtowa i rozpoznawalne szczegoty

Rozdzielczos¢ katowa okresla separacje kgtowg pomiedzy dwoma pikselami na matrycy. Przy
rozdzielczosci kgtowej teleobiektywu wynoszacej 0.004°, uzytkownik moze rozpoznac¢ szczegoty
wielkosci 10 cm z odlegtosci 1500 m lub 1 cm z odlegtosci 150 m.

Rys. 13: Architektura jednostki optycznej drona ANAFI USA

Wytwarzanie jednostki optycznej: aktywne dopasowanie

Jednostka optyczna jest produkowana przy uzyciu matrycy Sony z wykorzystaniem techniki
aktywnego dopasowania. Blok optyczny jest umieszczany i przytrzymywany na miejscu przez
ramie robotyczne, aby uzyska¢ nastepujace efekty:

= blok optyczny jest umieszczany nad matryca, aby uzyskac ostro$¢ w zadanej temperaturze
(23°C £ 2°C) i zeby zagwarantowac¢ rozdzielczo$¢ zgodng ze specyfikacja;

» Dblok optyczny jest obracany w trzech wymiarach, aby uzyska¢ jednorodng rozdzielczosc
na krawedziach obrazu;

= matryca jest wyrbwnywana z osig bloku optycznego, aby uzyskac najlepszg wydajnosé
na srodku obrazu;

= wreszcie punkty srodkowe obrazu i matrycy sg wyrownywane (+ 20 pikseli lub 22 pym).

Aby zagwarantowac zgodnos¢ procesora obrazu ze specyfikacjg, przeprowadzana jest fabryczna
kalibracja obrazu. Kazda jednostka ma zapisane w wewnetrznej pamieci informacje o centrum
obrazu, mape martwych pikseli, mape luminanciji i koloru oraz balans bieli.

Rys. 14: Aktywne dopasowanie

Aktywne
dopasowanie
iy
e 5 zakresow swobody
AP ‘"..
; F N
N - \\ o
e— — -
4& o\
0O$ optyczna wyréwnana >
z ptaszczyzng matrycy ~
'~
" r NS 5)
| &~

’ Kropelki kleju
objetosci jednej
milionowej mm?®

)
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Jakosc¢
Podczas procesu produkcji przeprowadzane sg réznorodne testy optyczne:

sprawdzenie parametru MTF w $rodku obrazu
sprawdzenie parametru MTF na krawedziach obrazu
e sprawdzenie modutu kamery podczas produkciji:

MTF w centrum

MTF przy 40% pola

MTF przy 70% pola

skazy sSwietlne (ciemne lub jasne punkty, czasteczki kurzu)
martwe piksele

centrum optyczne

jednorodna jasnosc i kolor

defekty kosmetyczne (plamy, zarysowania i podobne)

O O 0 O O O O

Kamera IR
Specyfikacja kamery IR
Spektrum Dtugofalowa podczerwien: od 8 do 14 pm
Rozdzielczosé 320x256 pikseli
Odlegtos¢ miedzy pikselami 12 ym
Czutosé 0,05°C
Dtugosc¢ ogniskowej 4,3 mm
HFOV 50°
Czestotliwosé 20 Hz
Zakres pomiaru temperatury od -40°C do 180°C
Korekcja rozbieznosci Mechaniczna przestona

Wydajnos¢ kamery FLIR Boson

Dron ANAFI USA jest wyposazony w mikrobolometr FLIR Boson o czestotliwosci 60 Hz. Modut jest
wyposazony w mechaniczng przestone, ktdra pozwala na automatyczng kalibracje matrycy tak
czesto, jak to mozliwe, aby zachowac¢ catkowitg spojnos¢ pomiarow w poszczegolnych pikselach.
Poziome pole widzenia (HFOV) obiektywu kamery FLIR Boson wynosi 50°.

Tryby koloréw
Dron ANAFI USA posiada dwa uzupetniajgce sie tryby kolorow kamery termowizyjnej, ktore
pozwalajg mu dopasowac sie do kazdej misji.
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Tryb wzgledny
Tryb wzgledny wyswietla ogdlny obraz termowizyjny za pomocg skali kolorow, wyskalowanej
od 0 (kolor ciemnoniebieski) do 100 (kolor jasnozotty).

Rys. 15: Zrzut ekranu z programu Freeflight 6.7: ,tryb wzgledny”
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Tryb punktowy
Tylko najzimniejsze lub najcieplejsze punkty obrazu sg kolorowe, w zaleznosci od potrzeb.

Rys. 16: Zrzut ekranu z programu Freeflight 6.7: ,, Tryb punktowy”
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Formaty plikow
Dron ANAFI USA zapisuje pliki w nastepujgcych formatach:

» Zdjecia:

o Format: JPEG

o Rozdzielczos¢: 1280x720

o Tryby: pojedynczy / poklatkowy / potozeniowy
* Filmy:

o Format: MP4 (H264)

o Rozdzielczos¢: 1280x720, 9 kl/s

Mieszanie obrazu standardowego i IR

Aby zrekompensowac nizszg rozdzielczos¢ zdje¢ termowizyjnych i uzupetni¢ informacje, ktérych
taki obraz nie zawiera, dron ANAFI USA wyswietla obraz z obu kamer natozony na siebie. Dane
z kamery standardowej sg dodawane do materiatu wyjsciowego, aby zaznaczy¢ kontury obiektow
w danej scenie.

Mieszanie obrazow sktada sie z nastepujgcych krokéw:

* pobranie obrazu standardowego;

= pobranie obrazu termowizyjnego;

= projekcja danych termowizyjnych;

« kolorowanie obrazu termowizyjnego;
= wyodrebnienie konturow obiektéw;

* mieszanie.
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Bezpieczenstwo

Dron ANAFI USA zabezpiecza dane zapisywane lokalnie oraz wysytane do sieci oraz chroni sie
przed probami ztosliwej modyfikacji oprogramowania.

Integralno$¢ oprogramowania i ochrona drona
Oprogramowanie drona ANAFI USA jest cyfrowo podpisane, co daje pewnos¢, ze kazda
aktualizacja naprawde pochodzi z firmy Parrot.

Dostep do system operacyjnego jest chroniony. Zaden mechanizm lokalny ani zdalny nie daje
dostepu do wewnetrznego systemu drona.

Szyfrowanie potgczen sieciowych

Potgczenia sieciowe pomiedzy dronem i kontrolerem sg uwierzytelniane i szyfrowane za pomocg
algorytmu WPA2 (zgodnie z normg 802.1x). Algorytm opiera sie na szyfrowaniu AES CCMP
i 128-bitowych kluczach. Szyfrowanie AES CCMP zawiera mechanizm CBC-MAC, ktéry zapewnia
uwierzytelnienie i integralnos¢ potgczen sieciowych.

Dla kazdej pary dron/kontroler generowany jest unikalny klucz. Ponadto uzytkownik moze
zdefiniowa¢ swoj wtasny klucz.

Ochrona szkieletowa 802.1x jest aktywna i chroni przed wszystkimi znanymi atakami
dysocjacyjnymi, ktére mogtyby doprowadzi¢ do przerwania pracy drona.

Szyfrowanie karty SD
Szyfrowanie karty SD zapewnia poufno$¢ danych zapisanych w pamieci drona, nawet jesli
zostanie on utracony lub ukradziony.

Po aktywowaniu szyfrowania, filmy i zdjecia sg zapisywane na woluminie LUKS2 szyfrowanym
za pomocg 512-bitowego algorytmu AES-XTS. Woykorzystanie unikalnego identyfikatora dla
kazdego woluminu pozwala na uzycie wielu kart w réznych dronach.

Po zaszyfrowaniu karty SD, dostep do danych bez klucza jest niemozliwy. Klucz jest
przechowywany w aplikacji FreeFlight 6 i nie jest zapisywany na state w pamieci drona.

Zarzgdzanie danymi

Domyslnie dron ANAFI USA, kontroler ani aplikacja FreeFlight 6 nie udostepniajg zadnych danych
ani firmie Parrot, ani nikomu innemu. Kazdy uzytkownik musi zdecydowac, czy wigczy
udostepnianie danych, aby modc przechowywacé plany lotéw w chmurze, umozliwi¢ obstuge
techniczng drondéw i pomoc firmie Parrot w rozwoju produktow i ustug. Aby udostepnia¢ dane
anonimowo lub powigza¢ je ze swoim kontem Parrot, uzytkownik musi aktywowaC opcje
udostepniania danych, ktora jest domysinie wytgczona.
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Strumieniowanie sygnatu wideo

Kluczowe cechy
» Kodowanie H264 z protokotami transmisji RTSP i RTP
= Strumien wideo jest kompatybilny z odtwarzaczami RTP, takimi jak VLC lub mplayer
e 720p, 30 ki/s, 5 Mbit/s
» Zaawansowane funkcje strumieniowania, aby zwiekszy¢ odpornos¢ na btedy
» Kompatybilnos¢ ze standardami: ISO/IEC 14496-10 AVC / ITU-T H.264, RFC 3550, RFC 2326
* Zmniejszona latencja (<300 ms)
« Transmisja metadanych: telemetria, parametry strumienia

Wydajnos¢ strumienia

Wydajno$c¢ strumienia wideo drona ANAFI USA

Rozdzielczosé 720p
Klatki na sekunde 24/25/30

Predkosc¢ transmisiji do 5 Mbit/s

Kodowanie H.264, gtéwny profil

Protokoty RTSP i RTP (kompatybilne z VLC)
Latencja <300 ms

Metadane Telemetria drona i parametry strumienia

Zastosowane algorytmy optymalizacji strumienia wideo

Zaawansowane kodowanie dla zwiekszenia odpornosci na btedy
Strumien H264 minimalizuje wptyw utraty pakietow i ogranicza bfedy.

« Algorytm fgczy w sobie kodowanie plastrowe z okresowym od$wiezaniem. Obraz
kodowany jest jako 45 plastrow o wysokosci 16 pikseli, a potem odswiezany co 3 klatki
w partiach po 5 plastrow (catkowite odswiezenie dokonuje sie co 29 klatek).
Maskowanie btedow
Ten algorytm zmniejsza wptyw utraty danych w sieci na obraz i zapewnia wspétdziatanie
wszystkich dekoderéw, zapewniajgc przy tym skfadniowo kompletny strumien: brakujgce element
obrazu sg rekonstruowane jako pominiete fragment, identyczne z obrazem referencyjnym.

Dzieki temu btedy sg ograniczone do fragmentow i nie obejmujg catego obrazu.

Ponizsze wykresy obrazujg wskaznik prawidlowo dekodowanych makroblokéw przy utracie
pakietow na poziomie 5%, bez zaawansowanych funkcji strumieniowania i z nimi. Algorytm
zapewnia prawidtowe dekodowanie 75% makroblokow. Dzieki temu uzytkownik moze
kontynuowaé misje bez probleméw zwigzanych z zamrozonym obrazem lub utratg strumienia.
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Makrobloki BEZ KOREKCJI

EPakiety btedne mUtracone mPrawidtowe

Makrobloki Z KOREKCJA

73%

mPakiety btedne mUtracone mPrawidtowe

Kontrola przepetnienia pasma
Ten algorytm w sposéb cigglty skanuje pasma radiowe i Wi-Fi, aby unikng¢ utraty pakietéw
i zmniejszy¢ latencje transmisiji.

Metadane

Metadane sg transmitowane wraz ze strumieniem wideo. Zawierajg informacje telemetryczne
(m.in. pozycje, wysokos¢, predkos¢, poziom baterii) i parametry strumienia wideo (m.in. kat
kamery, wartos¢ ekspozycji, pole widzenia).

Synchronizacja obrazéw i metadanych pozwala na uruchomienie funkcji, takich jak precyzyjne
pozycjonowanie, wyswietlanie parametrow lotu na wysSwietlaczu HUD oraz wykorzystanie
elementéw rozszerzonej rzeczywistosci.

Metadane transmitowane sg standardowymi metodami (rozszerzenie nagtéwka RTP). Format
danych, okreslony przez firme Parrot, jest dostepny publicznie w SDK drona ANAFI USA.

SDK

Narzedzia i algorytmy strumieniowania uzywane przez dron ANAFI USA sg publicznie dostepne
w Ground SDK firmy Parrot, obstugiwanym przez urzgdzenia przenosne (Android i iOS)
i komputery (Linux, MacOS).

Algorytm maskowania btedéw otwiera nowe mozliwosci w zakresie rozwoju oprogramowania,
zapewniajgc lepszg jakos¢ wideo w porownaniu ze standardowymi odtwarzaczami.
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Inteligentna bateria

Kluczowe cechy
» 3 ogniwa o wysokiej gestosci (265 Wh/kg)
= Inteligentne zarzadzanie energig
» Inteligentne tadowanie: wbudowana tadowarka USB-C
- Tryb zimowania: automatyczne roztadowanie i dezaktywacja, aby wydtuzy¢ zywotnosc¢
» Czarna skrzynka: wbudowana historia baterii
« Klasa ochrony IP53

Wydajnosé
Waga 195 g
Gestos¢ 205 Wh/kg
Czas tadowania 112 minut (USB-PD — Power Delivery — tadowarka)
Typ Wysoka gestosé, wysokie napiecie 4,4 V
Ogniwa 3 x LiPo
Pojemno$¢ 3400 mAh
tadowarka USB-C
Zywotno$é 96% pojemnosci po 300 cyklach fadowania
Temperatura przechowywania -20°C +40°C
Minimalna temperatura startu -20°C
Maksymalna temperatura startu 60°C
Funkcje

Inteligentne zarzgdzanie energig

Bateria drona ANAFI USA zawiera czujnik, ktéry co 250 ms dokfadnie mierzy napiecie, prad
tadowania lub roztadowania i temperature baterii. Przy uzyciu danych z czujnika bateria okresla
poziom natadowania, pozostaty czas pracy, wiek baterii oraz jej zywotno$¢. Zywotno$é baterii
to liczba okreélajgca stosunek aktualnego stanu baterii do pojemnosci nominalnej — 3400 mAh.

Doktadna kontrola parametréw baterii pozwala na wprowadzenie funkcji ,Smart RTH”. Dron ANAFI
USA oblicza w czasie rzeczywistym ilos¢ energii potrzebnej do powrotu do pozycji startowe;.
Po osiggnieciu wartosci krytycznej dron automatycznie powraca do punktu, z ktérego wystartowat.

Inteligentne tadowanie

Baterie drona ANAFI USA mozna tatwo i szybko natadowac¢ dowolnym zasilaczem USB-C, dzieki
pierwszej w branzy wbudowanej fadowarce o mocy 26 W. Jest ona kompatybilna z protokotem
USB Power Delivery 3.0. Ten protokét pozwala na bardzo szybkie (112 minut) natadowanie baterii
za pomocg zasilacza USB-PD 3.0 (profile 5V, 9V, 12V, 15 Vi 20 V). W komplecie z dronem
dostarczana jest 5-portowa tadowarka zdolna do jednoczesnego tadowania 3 baterii, kontrolera
Skycontroller 3 oraz smartfona lub tabletu.
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Zimowanie
Po 10 dniach bezczynnosci bateria automatycznie wchodzi w tryb zimowania, ktéry utrzymuje ja
na optymalnym poziomie natadowania (60% pojemnosci nominalnej), aby wydtuzy¢ jej trwatosé.

Ten tryb zapewnia najlepszg mozliwg metode przechowywania baterii. Eliminuje pobdr pradu
poprzez odtgczenie ogniw od ptyty gtdwnej, dzieki czemu napiecie nie spada ponizej 3 V, co trwale
uszkodzitoby baterie.

Przechowywanie

Bateria moze by¢ przechowywana w normalnych warunkach przez 12 miesiecy, o ile napiecie
ogniw bedzie utrzymane powyzej granicy uszkodzenia (3 V).

Interfejs USB-C On-the-Go

Gniazdo USB-C baterii moze zapewni¢ zasilanie (maksymalny prad 3 A) zewnetrznym
urzgdzeniom, takim jak modem 4G, wykrywacz CO; lub inne urzgdzenie z gniazdem USB-C.
Powerbank

Bateria moze funkcjonowac jako powerbank dla réznorakich urzgdzen (m.in. smartfony, tablety).

Wskaznik natadowania
4 diody LED wskazujg poziom natadowania baterii w nastepujgcych przypadkach:

- gdy bateria jest tadowana;
- po nacisnieciu wiacznika;
- po zainstalowaniu do wtgczonego drona ANAFI USA.

Poziom natadowania przedstawia pozostatg w baterii energie jako procent catkowitej energii, ktorg
moze ona zmagazynowac.
Certyfikat IP53

Bateria drona ANAFI USA zostata zaprojektowana tak, by spetni¢ wymagania klasy IP53 i jest
wyposazona w mechaniczng pokrywe oraz powleczong ptyte gtéwna, aby unikna¢ oksydaciji.

Zabezpieczenie mechaniczne
Rys. 17: Wodoszczelna pokrywa

System zamykania oraz
wodoodporna pianka
zapobiegajg naptywowi
wody do baterii
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Powtoka ptyty gtownej
Ptyta gtéwna baterii drona ANAFI USA jest pokryta cienkg warstwg uretanu, ktéry chroni elementy
elektroniczne przed pogoda, zapobiega korozji, wydtuza ich zywotno$¢ i zwieksza bezpieczenstwo.

Jakos¢

Parrot posiada certyfikat ISO9001

Baterie posiadajg certyfikaty CE i FCC

Baterie posiadajg certyfikat transportowy UM383

Kontrola jakosci w fabryce dostawcy baterii: Parrot wprowadzit podwyzszony poziom
kontroli jakosci podczas produkcji baterii (audyty, wyrywkowe kontrole), w tym rowniez
stanowiska testowe monitorujgce kazdy etap produkcji

Kontrola produkcyjna: Parrot prowadzi kontrole jakosci w fabryce produkujgcej drony,
kazda bateria jest sprawdzana podczas produkcji i prowadzone sg pomiary napiecia,
natezenia pradu, impedanc;ji, funkgiji inteligentnych i trybu zimowania

Parrot prowadzi wyrywkowe testy jakosciowe ogniw (ich montazu i potaczen) uzywajac
aparatéw rentgenowskich i tomograféw

Rys. 18: Przeswietlenie baterii drona ANAFI USA

Sprawdzanie danych: dane dotyczgce stanu baterii przechowywane przez firme Parrot
sg sprawdzane co 4 miesigce.

Aktualizacje oprogramowania: oprogramowanie baterii jest aktualizowane zdalnie (OTA),
aby wprowadzi¢ najnowsze usprawnienia i usung¢ btedy.

Tryb zimowania zapobiega degradacji baterii i zmniejsza ryzyko podczas przechowywania.
Aplikacja FreeFlight 6.7 informuje uzytkownika o uszkodzeniach baterii.
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Kontrola lotu i tryby lotu

Kluczowe cechy

Kontroler lotu drona ANAFI USA zapewnia intuicyjne, fatwe sterowanie i nie wymaga
wczesniejszego szkolenia. Kontroler automatyzuje wiele trybéw i funkcji (planowanie lotu, tryb
,Follow me”, tryb kamerzysty, start z reki, funkcja ,Smart RTH”).

Kontroler lotu

Elementy
Kontroler lotu wykorzystuje procesor Ambarella H22, jednostke IMU MPU-6000 Invensense,
magnetometr AK8963 AKM, modut GPS UBX-M8030U-BLOX, sonar, barometr i kamere pionows.
Oprogramowanie Parrot gromadzi dane ze wszystkich czujnikdw, aby okresli¢ wysokos¢, pozycje
i predkos¢ lotu drona.
Wydajnosc¢ czujnikow
Jednostka IMU Invensense MPU-6000
3-osiowy zyroskop

e Zakres pomiaru: £2000°/s

* Rozdzielczos¢: 0,03°/s

» Dokladnosé¢: £7°/s (po kompensaciji)

» Stabilizacja temperaturowa (50°C)
3-osiowy akcelerometr

e Zakres pomiaru: +16 g

» Rozdzielczos¢: 0,2 mg

» Dokfadnos¢: £15 mg (osie X-Y), 67 mg (0$ Z) (po kompensaciji)

» Kalibracja termiczna i stabilizacja przy temperaturze: 50°C £ 0,1°C

» Czestotliwos¢ pomiarow: 1 kHz

Magnetometr ST Microelectronics LIS2MDL
e Zakres pomiaru: +49 gausow
* Rozdzielczos¢: 0,006 gausa

Barometr ST Microelectronics LPS22HB
e Zakres pomiaru: 260-1260 hPa
* Rozdzielczos¢: 0,0002 hPa
« Dokfadnosé: £0,1 hPa
» Czestotliwos¢ pomiarow: 75 Hz
*  Szum pomiarowy: 20 cm RMS

Modut GPS UBX-M8030-BLOX
e Czutosé: zimny start -148 dBm / sledzenie i nawigacja -167 dBm
» Czas ustalenia pozyciji: 35 sekund
» Dokfadnos¢ potozenia: 1,2 m (odchylenie standardowe)
» Dokftadnos¢ pomiaru predkosci: 0,5 m/s (odchylenie standardowe)
» Aktywne systemy: GPS, Glonass i Galileo*

*System Beidou nie jest aktywny.
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Sonar (pomiar wysokosci)
» Czestotliwos¢ dziatania: 40 kHz
» Czestotliwos¢ pomiarow: 17 Hz
 Maksymalny zasieg nad betonem: 5 m
» Maksymalny zasieg nad trawg: 2 m

Kamera pionowa (optyczny pomiar predkosci i wysokosci)
» Matryca: MX388
» Rozdzielczos¢: 640x480
» Migawka
» Czarno-biata
» Pole widzenia: 53,7°
» Pionowe pole widzenia: 41,5°
* Przystona: /2.8
» Obliczanie predkosci wzgledem ziemi z czestotliwoscig 60 Hz
» Podczas zawisu i ladowania, potozenie wzgledem POI mierzone z czestotliwoscig 15 Hz
» Szacowanie predkosci: 160x120 pikseli, 60 kl/s
» Precyzyjny zawis: 160x120 pikseli, 15 kl/s

Powtoka ptyty gtowne;j

Ptyta gtéwna drona ANAFI USA jest pokryta cienkg warstwg uretanu, ktory chroni elementy
elektroniczne przed pogoda, zapobiega korozji, wydtuza ich zywotno$¢ i zwieksza bezpieczenstwo.

Algorytm szacowania
Algorytm szacuje parametry drona. Rozszerzony filtr Kalmana zbiera dane ze wszystkich
czujnikéw, aby monitorowa¢ 18 parametrow fizycznych:

» predkos¢ w odniesieniu do trzech osi (X, y, z)

» potozenie (POW: obrét, pochylenie i przechylenie)

= btad akcelerometru (osie x, y, z)

- btad zyroskopu

« btad barometru

e pozycja na osiach x, y, z na ptaszczyznie pétnoc-wschod-dét (NED)
= wiatr na osiach x, y na ptaszczyznie NED

Btad magnetometru (x, y i z) jest szacowany na podstawie danych z zyroskopu i magnetometru.

Odlegtosé od ziemi jest szacowana na podstawie predkosci pionowej oraz danych optycznych
z kamery pionowe;j.

Wspdtczynnik korygujacy sity ciggu jest obliczany na podstawie roznicy pomiedzy przyspieszeniem
wynikajgcym z réwnania dynamicznego drona na osi z oraz wartoscig zmierzong przez
akcelerometr. Ten wspétczynnik pozwala kontrolowaé wywazenie drona i kompensowaé wage
wiasna.

Petla kontrolna
Petla kontrolna dziata z czestotliwoscig 200 Hz. Zarzadza instrukcjami wysytanymi do silnikow,
w tym dotyczgcymi wysokosci, pozycji i potozenia, a takze kontroluje przenikanie komend.
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Instrukcje dotyczgce wysokosci
» Generowanie trajektorii i sprzezenia wyprzedzajgcego korzysta z modelu: oddziela
dynamike trajektorii od odrzucenia zaktocen redukujgc liczbe btedow
= Kontrola wysokosci typu PID
Petla kontroli pozycji
» Generowanie trajektorii i sprzezenia wyprzedzajgcego korzysta z modelu: oddziela
dynamike trajektorii od odrzucenia zaktécen redukujgc liczbe btedow
= Kontrola pozyc;ji typu PID
« Korekcja wptywu wiatru
Instrukcje dotyczgce potozenia
» Generowanie trajektorii i sprzezenia wyprzedzajgcego korzysta z modelu: oddziela
dynamike trajektorii od odrzucenia zaktdcen redukujgc liczbe btedow
« Kontrola potozenia typu PID
« Kompensacja momentu obrotowego
= Szacowanie zewnetrznych momentéw obrotowych
Przenikanie komend
* taczenie instrukcji dotyczacych wysokosci i potozenia przed wystaniem instrukcji do silnikow
» Przyjeto nastepujacy priorytet instrukciji:
o Pochylenie
Obrot

O
o Wysokosciowe sprzezenie wyprzedzajgce
o Przechylenie
o Wysokos¢
Tryby lotu

Precyzyjny zawis

Podczas zawisu kamera pionowa obserwuje punkt odniesienia. Obraz jest poréwnywany
z kolejnymi klatkami z czestotliwoscig 15 Hz. Algorytm oblicza ruch kamery, ktéry minimalizuje
btad reprojekcji pomiedzy obrazem referencyjnym a aktualnym. Ten ruch jest wykorzystywany
jako instrukcje dla autopilota.

Dron ANAFI USA na wysokosci 1 m jest stabilny w obrebie kuli o Srednicy 1,5 cm.
Algorytm pozwala réwniez na stabilizacje przechylenia i poprawia ogdélng stabilizacje obrazu.

Precyzyjny powrét do domu (RTH)

Na koniec sekwencji startowej kamera pionowa robi zdjecie. Gdy dron Igduje lub wchodzi w zawis
nad punktem RTH, algorytm robi nowe zdjecie. Nastepnie algorytm oblicza btad reprojekciji
pomiedzy tymi obrazami i wykorzystuje go jako instrukcje dla autopilota.

Tryb ,Smart RTH”

Dron $ledzi ilo$¢ energii potrzebng na powrét do punktu startu. Analizuje przebytg odlegto$¢ i site
wiatru i porownuje te wartosci do pozostatego poziomu baterii. Gdy margines bezpieczenstwa jest
maty, funkcja RTH jest uruchamiana automatycznie, ale proces ten moze zosta¢ anulowany przez
uzytkownika.
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Automatyczny start
Dron stabilizuje lot na wysokosci 1 m i wchodzi w zawis. Korzysta z GPS oraz kamery pionowej,
aby utrzymac pozycje, nawet przy silnym wietrze.

Start z reki
Silniki drona zaczynajg pracowac¢ z minimalng predkos$cig i czekajg na wyrzut. Nastepnie dron
stabilizuje lot na wysokosci, na ktérg zostat wyrzucony.

Lot na matej wysokosci
Dron moze lecie¢ na wysokosci 50 cm bez odczuwania negatywnych efektow.

Automatyczne lgdowanie

Niezaleznie od wysokosci lotu, gdy poziom baterii zbliza sie do granicy bezpiecznego lgdowania,
procedura awaryjnego lgdowania rozpoczyna sie automatycznie. Uzytkownik moze sterowac
dronem w ptaszczyznie poziomej, ale nie moze anulowac lgdowania.

Tryby sterowania

Reczny
Kontroler Parrot Skycontroller 3 pozwala na lot w czterech réznych trybach.

Lewy drgzek Prawy drgzek
Tryb 1 Wysokosc¢ i obrét Kierunek
Tryb 2 Kierunek Wysokosc¢ i obrét
Tryb 3 Przyspieszenie i obrot Wysokosc¢ i obrét
Tryb 4 Wysokosc i obrét Przyspieszenie i obroét
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Automatyczny

Tryb ,Follow me”
Uzytkownik oznacza sie na ekranie (poprzez podwojne dotkniecie lub przeciggniecie palcem).
Dron ANAFI USA $ledzi uzytkownika z odlegtosci do 30 m.

Rys. 19: Zrzut ekranu funkcji ,,Follow me”

Film '\ Follow Me Choose 0 High Quality

i

Select yourslelf : drag a rectangle or double tap

Tryb ,Follow me” korzysta ze Sledzenia wizualnego i pozycji GPS.

Sledzenie wizualne wykorzystuje:

1) model ruchu celu w odniesieniu do pozycji drona;
2) algorytm $ledzenia wizualnego (strumien optyczny i uczenie oparte o maszyne SVM);
3) algorytm segmentac;ji celu.

Algorytm SVM rozpoczyna $ledzenie za pomocg jednego obrazu i wcigz aktualizuje rozpoznawany
cel. Algorytm radzi sobie ze zmiang sylwetki celu, na przyktad gdy sledzony pojazd skreci i jest
widziany z boku, a potem z tytu.

Algorytm jest pewny: konwolucyjna sie¢ neuronowa identyfikuje obiekt niezaleznie od kierunku
obserwaciji. Jest zoptymalizowany do uzytku na urzgdzeniach przenosnych.

Ta konwolucyjna sie¢ neuronowa uczy sie korzystajac z publicznych baz danych VOC i COCO,
a nastepnie dostrajana przy uzyciu zdje¢ z dronow firmy Parrot, co zapewnia duzg niezawodnos$¢.

Sie¢ neuronowa rozpoznaje samochody i pieszych:

Wysokos¢ celu > 1/3 wielkosci obrazu: poziom detekcji 100%
Wysokos¢ celu > 1/8 wielkosci obrazu: poziom detekcji 66%
Wysokos¢ celu > 1/15 wielkosci obrazu: poziom detekcji 50%

Na koncu filtr Kalmana fgczy ze sobg dane wizualne z pozycjg GPS.
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Tryb kamerzysty

Ten tryb polega na wybraniu celu (osoby, pojazdu, budynku, zwierzecia) na ekranie (poprzez
podwodjne dotkniecie lub przeciggniecie palcem). W tym trybie kamera utrzymuje obiekt w kadrze
(z odlegtosci do 30 m, w zaleznosci od wielkosci celu).

Sledzenie wizualne korzysta z tego samego algorytmu, co tryb ,Follow me”.

Algorytm (sie¢ neuronowa i witasny system Sl) dostosowuje sie do zmian ksztattu i kierunku
poruszania sie celu.

Pilot moze skoncentrowac¢ sie na locie, podczas gdy kamera automatycznie zmienia swojg
wysokos¢ i pochylenie, aby utrzymac cel w kadrze.

Tryb ,Touch & Fly”
Tryb ,Touch & Fly” pozwala uzytkownikowi okreslic¢ cel lotu poprzez dotkniecie ekranu.
Wspodirzedne wybranego celu sg wysytane do drona.

Rys. 20: Zrzut ekranu funkcji ,, Touch & Fly”

T 1080p 30f P
Q | o
Film = TDuch&fly ‘ Orbit ] 0 ngh Quality | 1/250 -0.3eV 00:00 Q

Strona29/39



Biata ksiega ANAFIUSA v1.5.3

Planowanie lotu

Funkcja planowania lotu w aplikacji FreeFlight 6 pozwala uzytkownikowi przygotowacC misje
na ekranie urzgdzenia poprzez wybranie punktéw trasy, okreslenie wysokosci i kierunku patrzenia
kamery. Firma Parrot uproscita sposob planowania misji, ktory zwykle jest skomplikowanym
zadaniem. Kazdy plan lotu moze by¢ zapisywany i edytowany bez ograniczen.

Praca nad planem lotu jest mozliwa nawet bez potgczenia radiowego.

Rys. 21 Zrzut ekranu funkcji planowania lotu
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Lot automatyczny

Funkcja ,Cineshot” w aplikacji FreeFlight 6.7 umozliwia 4 automatyczne ujecia (360, Reveal, Spiral,
Epic). Firma Parrot moze réwniez na zaméwienie zaprogramowac i zautomatyzowac konkretne
sekwencje ujec.
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Aplikacja FreeFlight 6.7

Kluczowe cechy
» Aplikacja FreeFlight6.7 nie stuzy tylko do pilotowania drona, stanowi tez kompletny interfejs
sterowania ustawieniami lotu, fotografowania i filmowania. Moze wspotpracowac
z kontrolerem Parrot Skycontroller 3 lub dziata¢ wytgcznie na urzgdzeniu przenosnym.
= Dron ANAFI USA jest gotowy do lotu w 55 sekund, co stanowi najlepszy wynik w branzy.

HUD
Wyswietlacz HUD to ergonomiczny interfejs aplikacji FreeFlight 6, ktéry w jednym miejscu
pokazuje parametry lotu, ustawienia oraz dane telemetryczne:

»  Wysokosc lotu

* Odlegtosc

* Wspodtrzedne GPS

* Poziom baterii drona

e Poziom baterii kontrolera
 Radar

Rys. 22: Interfejs aplikacji FreeFlight 6.7
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Interfejs planowania lotu
Kazdy plan lotu jest programowany poprzez punkty trasy.

Wysokos¢ i kierunek patrzenia kamery jest okreslany dla kazdego punktu trasy. Predkos¢ drona
pomiedzy kazdg parg punktow moze by¢ zmieniana. Kamera moze by¢ skierowana na punkt
POI, tak ze dron podczas lotu caty czas obserwuje dany punkt.

Uwaga: liczba zapisanych planow lotu nie jest ograniczona w oprogramowaniu.

Rys. 23: Zrzut ekranu planowania lotu
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Dane mapy
Dostepne dane kartograficzne: iOS lub Android — inne dane sg dostepne na zamowienie.

Rys. 24: Mapa iOS
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Wyswietlanie materiatow

Transfer materiatéw jest mozliwy bezposrednio z drona ANAFI USA za pomocg kabla USB, bez
wyjmowania karty microSD. Mozliwe jest rowniez przenoszenie materiatbw z galerii aplikacji
FreeFlight 6.7 do urzadzenia przenosnego. Podwdjna galeria w aplikacji pokazuje oddzielnie
materiaty znajdujgce sie na karcie microSD i pobrane na urzgdzenie.

Automatyczne aktualizacje
Aktualizacje aplikacji FreeFlight 6 mogg zawiera¢ réwniez aktualizacje nastepujgcych elementéw:

» Oprogramowanie sprzetowe drona

» Oprogramowanie sprzetowe baterii

» Oprogramowanie modutu GPS

« Oprogramowanie sprzetowe chipsetu WiFi

» Oprogramowanie sprzetowe kontrolera Parrot Skycontroller 3

GSDK
SDK drona ANAFI USA jest dostepne publicznie i zawiera:

GroundSDK: dostepne na system iOS (Swift i Objective C) i Android (JAVA)

Szkielet GroundSDK pozwala uzytkownikowi na rozwdj wiasnych aplikacji, bazujgcych
na kontrolowaniu lub strumieniowaniu wideo z drona ANAFI USA. GroundSDK i wszystkie
powigzane biblioteki sg dostepne jako otwarty pakiet gotowy do kompilacji, oraz jako CocoaPod
(iI0S) i ARR (Android).

Kod jest udostepniony na licencji BSD-3 i zawiera instrukcje instalacji, dokumentacje API oraz
aplikacje demonstracyjna.

PDrAW: dostepne na systemach Unix (Linux i MacOS)
PDrAW to pakiet bibliotek i narzedzi pozwalajgcy uzytkownikowi wykorzystywac¢ strumien wideo
(RTP) oraz nagrane filmy (MP4).

PDrAW jest wykorzystywany przez GroundSDK na Androidzie i iOS oraz moze by¢ uzywany
niezaleznie w srodowiku Linux lub MacOS.

Caty pakiet PDrAW jest dostepny jako otwarty kod. Kod jest udostepniony na licencji BSD-3
i zawiera instrukcje instalacji oraz dokumentacje API.

Symulator Sphinx
Ten komputerowy symulator pozwala na symulowanie drona ANAFI USA w 3D w czasie
rzeczywistym. Sphinx opiera sie na otwartym oprogramowaniu robotycznym Gazebo.
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Rys. 25: Symulacja w oprogramowaniu Sphinx

Oprogramowanie sprzetowe drona ANAFI USA na emulowanym sprzecie (kamera, czujniki
i sitowniki) jest identyczne z prawdziwym. Symulator pozwala na automatyczne testowanie oraz
zmiany urzgdzen peryferyjnych przeprowadzane w czasie rzeczywistym.

Rys. 26: Zrzut ekranu symulatora Sphinx
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KompatybilnoS¢ z protokotem MAVLink

Platforma ANAFI USA jest kompatybilna z otwartym protokotem MAVLink v1, ktéry pozwala
na wymiane danych pomiedzy dronem i stacjg kontrolng w czasie rzeczywistym. Dron moze byc¢
pilotowany recznie lub poprzez automatyczny plan lotu z dowolnej stacji MAVLink V1, takiej jak
QGroundControl.
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Rys. 27: Protokot MAVLink

MAVLink Frame — 8-263 bytes

STX LEN SEQ SYS COMP MSG PAYLOAD CKA CKB
Byte | Content Value Explanation
Index
0 | Packet start v1.0: OXFE Indicates the start of a new packet
sign (v0.9: 0x55)
1 | Payload length | O - 255 Indicates length of the following payload
2 | Packet 0-255 Each component counts up his send sequence. Allows to detect
sequence packet loss

3 | System ID 1-255 ID of the SENDING system. Allows to differentiate different MAVs
on the same network

4 | ComponentID | 0-255 ID of the SENDING component. Allows to differentiate different
components of the same system, e.g. the IMU and the autopilot

5 | Message ID 0-255 ID of the message - the id defines what the payload "means" and
how it should be correctly decoded

6to | Data (0 - 255) bytes | Data of the message, depends on the message id
(n+6)
(n+7) to | Checksum (low | ITU X.25/SAE AS-4 hash, excluding packet start sign, so bytes 1..(n+6) Note
(n+8) | byte, high byte) | The checksum also includes MAVLINK_CRC_EXTRA (Number computed from
message fields. Protects the packet from decoding a different version of the same
packet but with different variables)

Rys. 28: Interfejs stacji QGroundControl
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Narzedzia kompatybilne z dronem ANAFI USA
Dron ANAFI USA jest kompatybilny z ponizszymi narzedziami.

Pix4Dreact

Pix4Dreact

Kluczowe cechy
» Pix4Dreact korzysta ze zdje¢ wykonanych przez dron ANAFI USA, aby generowac
aktualne i doktadne mapy 2D o wysokiej rozdzielczosci w sytuacjach nadzwyczajnych.
= Mapa 2D jest generowana na komputerze przenosnym w zaledwie kilka minut.
= Potgczenie internetowe nie jest potrzebne.

Program Pix4Dcapture tworzy automatyczny plan lotu, ktéry pozwala dronowi ANAFI USA
wykona¢ serie zdje¢, ktére skiadajg sie na mape. Obrazy sg pobierane na komputer
i automatycznie przetwarzane, by wygenerowa¢ mape. Po stworzeniu mapy uzytkownik moze
umieszcza¢ na mapie znaczniki i udostepnia¢ punkty POI. Dodatkowo Pix4Dreact umozliwia
pomiary odlegtosci i pola powierzchni obszarow, aby tworzy¢ jak najdoktadniejsze plany mis;ji
taktycznych.

Rys. 29: Przyktad mapy 2D wygenerowanej przez program Pix4Dreact
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Kittyhawk

QD :;
go Kittyhawk

Kittyhawk ujednolica misje, dron i dane, aby zapewni¢ bezpieczne i skuteczne operacje dronowe.

Survae
SURVAE

Survae zapewnia jednolity sposob zarzadzania, wyszukiwania i wizualizacji ogromnych zbioréw
filméw, zdje¢ i danych, korzystajgc z map jako podstawy organizacji tych danych. Korzystaj
z wyszukiwania relacyjnego, geoprzestrzennego, czasowego i przestrzenno-hierarchicznego,
aby znalez¢ wydarzenia, miejsca i obiekty z réznorodnych punktow widzenia.

Planck Aerosystems

planck

EROSYSTEMS

Firma Planck Aerosystems wierzy, ze autonomiczne technologie robotyczne oferujg wielu branzom
rewolucyjne korzysci. Planck jest zaangazowany w przenoszenie Kkorzysci zwigzanych
z technologig dronowg na nowe rynki i zastosowania. Chce sprawic, by drony staty sie prostsze,
bezpieczniejsze i bardziej inteligentne.
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DroneSense

DroneSense

dronesense.com

DroneSense to wszechstronne rozwigzanie, ktére pozwala organizacjom z branzy bezpieczenstwa
publicznego zbudowac, zarzadzac i rozwija¢ programy dronowe.

DroneLogbook

% DronelLogbook
\\}

Zarzgdzanie danymi i analiza lotow drondéw: DronelLogbook zapewnia biblioteke cyfrowych
dokumentéw z niestandardowymi listami kontrolnymi i formularzami oceny ryzyka.

Skyward

‘( Skyward

A Verizon company

Oprogramowanie, ustugi, szkolenia i tgcznos¢ zapewniane przez Skyward zapewniajg kontrole
organizacyjng dronéw na kazdym etapie, na najwyzszym poziomie. Skyward nalezy do Verizon.
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Hoverseen

Hoverseen specjalizuje sie w dostarczaniu gotowych rozwigzan opartych na dronach.
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