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L'uomo ha sempre cercato di vedere le cose dall'alto

Dall’alto si osserva il mondo
con u i vista diverso
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DRONE
UAV Unmanned Aerial Vehicle
APR Aeromobile a Pilotaggio Remoto

E’ un veivolo ¢
Il suo vola
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CHE COSA POSSIAMO MAPPARE E MONITORARE
A SERVI : LTURA
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E PIU’ IN GENERALE...










Attivita estrattive



Infrastrutture stradali









Per volare con gli APR e
necessario prepararsi,
abilitarsi o avvalersi di
persone preparate

A questo proposito, esiste
un Regolamento ENAC in
continua evoluzione
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REGOLAMENTO

MEZZI AEREI A PILOTAGGIO REMOTO

Edizione 2 del 16 luglio 2015
Emendamento 1 del 21 dicembre 2015




C’E DRONE E DRONE ...

MULTT ROTORE TUTTALA




MULTI ROTORE

VANTAGGTI:

* Voloverticale e possibilita di
riprese oblique per rilevare oggetti
verticali
Volo a bassissima quota (foto-

SVANTAGGI:



VANTAGGI:

« Volo prolungato a quote maggiori
(mappatura del territorio)
Velocita maggiore (produttivita)
ia di volo (produttivita)

y e inoffensivita)
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SVANTAGGI:
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Parlando di rilevo ai fini di mappatura e controllo del territorio
l'attrezzatura pitu adatta e considerata da molti un APR tuttala.

Alcune aziende producono attrezzature dedicate esclusivamente a questo
tipo di rilievo.

[l contenuto tecnologico é tale che con alcune macchine non é piu richiesto
il controllo a terra con punti fiduciari (ground control point).
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Idle
Ready to take off

A © Autonomy
Ronchetto su! ATa g N e N 5 i P f i 8 ‘ Battery voltage Time in flight
i AT % 7 ' .
Naviglio \ &t 2 ¢ Eh | 4 OO s5% (125v) 00:00
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Link quality
o 99 %

& O Flight data

Ground speed: 0.0m/s
) 1110 m/AMSL
Altitude: 161.0 mWGS84
Ground sensor height: 0.0m
N 45.4329267°

Position: E9.1361028°

Q@ Instruments
PPN g
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© Identification
Name: Simulator (EB-01-001)
Drone Fiight Log: -
© Camera information
Camera type:
Camera state:
Number of photos:
© Advanced instruments
Simulator
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TRl il L e 5% Y3 /3 LY Wind: [ W] 1,9mfs ||| wr|277°
45.4323404°N 9.1356307°E 111 m/AMSL (156 m/WGS84) i

Pianificazione in ufficio del volo e della missione, verificando alcuni parametri...



La quota di volo dipende dall'obiettivo della missione e dal contesto in cui volero
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Aree agricole pianeggianti, in
assenza di edifici o alberi

re la quota di volo,
elle



La quota di volo dipende dall'obiettivo della missione e dal contesto in cui volero

In presenza di edifici, alberi e aree
boscate

Devo aumentare la quota di volo
per evitare effetti di distorsione
delle immagini

Rischio di perdere la verticalita



Utilizzare carte dettagliate (non solo Google earth) e ortofoto recenti per verificare
la presenza di elettrodotti, ripetitori e altri ostacoli o interferenze per il volo
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Tenere conto della posizione da dare alla stazione a terra (partenza/atterraggio) per
restare in VLOS (500 m)

Distanze maggiori richiedono la valutazione di rischio e autorizzazione ENAC
Verificare le quote di volo nell'area secondo Enac e al VLOS (Visual Line Of Sight):
altezza max 150 m AGL (above ground level) e max 70 m nei CTR Control Traffic

Region

Prevedere la distanza di sicurezza orizzontale dalle eventuali aree congestionate
(art. 27) 150 m
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\7 Home
7 >Start< 75 m/at0
75 m/ATO  Radius:30m

N 4




Stipulare sempre un accordo con il committente (Art. 7 comma 3 del Regolamento)
e portarlo in campo insieme a tutta la documentazione di idoneita: attestato di
pilota, assicurazione, manuale di volo, certificati ecc.
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Schedule of UAS's

Make & Type UAV Serial Number Ground st fty
SENSEFLY SWINGLET SC-11-366 EMOTIONZ

As per Section Il of the Kiln Aviation Division UAS Operators
Insurance Policy (Copy attached)

Section Il - Liability to Third Parties : Euro 1.000.000,00 each accident
Section | ~ Damages to UAV - Hull : Value Euro 10.000,00
REGOLAM!

Termitorial Limits: Europe.

Uses: Critical and Non critical operations as defined by ENAC, only in
respect of commercial operations as defined in the Kiln UAS Wording

Operators Any properly certificated operator for the flight involved, subject to
the individual having the s training
course and/or relevant CAA accredited training course and having a MEZZI AEREI A PILOT
minimum of 25 hours UAS experience.

Liability Premium;  EUR 550,00 per UAS including Tax.

Hull premium EUR 1.182.50 including tax . 10% excess for all losses

Express Warranties: Warranted no UAS accidents/losses or violations of manned and
unmanned aviation regulations Insured and Pilots last five years.
Compliance with Section 2, 6.7 of CAP722 whilst flying at all
times.
ENAC Certificate to be in place prior to commencing commercial
operations.
Annual Utilisation not to exceed 200 hours.
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sistema GPS con correzione differenziale
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Ready to take off =
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Operazioni di volo e monitoraggio via computer

C2S il

© Drone status

Idle
Ready to take off

© Autonomy
Battery voltage
MDD  95% (124 v)

Home distance

Link quality
100 %

© Flight data

Ground speed:
Altitude m/AMSL:

Position:

© Instruments

PPV I
AIRSPD 3 5
5 = =

mfs

Q@ Identification

Name:
Drone Fiight Log:

© Payload information
Payload type:
Number of photos:
© Advanced instruments
Autopilot temperature
Simulator
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Wind: | W

Time in flight
00:00

Estimated wind

A

0.0mfs
14.0 m/AMSL

N 42.2001286°
E 11.8185517°

__m/aTO
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Simulator (SC-01-001)

IXUS/ELPH RGB
o

GNSS
satelites: 7
° 2

0,4m/s A |wi25°

ALTITUDE



Alcune note tecniche

Drone ad ala planante

Peso al decollo 0,7 kg

Altezza di volo 70 m - 200 m

Velocita media 18 m/s

Superficie coperta con singolo volo 1 km?
Durata media di
Di
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ACCORGIMENTI PRIMA DEL DECOLLO
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Evitare giornate ventose: il vento rende le immagini mosse
Verificare forza e direzione del vento per le fasi di decollo e atterraggio












Digital Surface Model (DSM)



CloudView Menci Software - visualizing 2749 .65 K of 36.77 Million points in 1264 msec - Area (km?): 2.362













Alcune note tecniche

Numero medio di scatti 150

GSD 3 cm/pixel - 8 cm/pixel

Nuvola di punti a 2.000.000 di punti

DTM con passo a2 m

Precisione orizzontale/verticale (con GCPs) 3 cm - 5 cm

e Tempi di pianificazione del volo 40’
® Preparazione e operazioni di volo 2h30’
® Tempi di post-processamento 3-4h

Prodotti base

Modello Digitale delle Superfici DSM - Modello Digitale del Terreno DTM
Ortofoto

Isoipse

Rilievo fotogrammetrico

Calcolo degli indici di vegetazione (NDVI)
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RISCHI POTENZIALI




Errore di pianificazione del volo

Perdita della VLOS

Perdita di segnale radio - contatto operatore/APR
Malfunzionamento del GPS

Malfunzionamento del motore

Esaurimento della batteria

Peggioramento delle condizioni meteorologiche -
vento, pioggia

Un buon software di volo offre la possibilita di
impostare numerose azioni di sicurezza

CoSmm

Flight parameters
Warking area radius: 500 m

Working area ceiling: 300 m/ATO
Manual control mode:

Full Manual control

Security actions:

[ ] Ignore RC signals

Return to Home in case of strong wind

Return to Home in case of poor GPS coverage

Return to Home in case of low endurance

Return to Home in case of camera malfunction

[ ] Return to Home after 30s in case of link loss
Climb in case of detected ground proximity
IUse ground sensor for landing

Preflight checdks:

[ ] Disable magnetometer chedk

[ ] Disable GMNSS receiver configuration chedk
Take-off chedks:

[ ] Dizable wing check

[ ] Dizable eMotion connexion check
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E in caso di emergenza si ricorre alla guida con comando manuale...
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Q@ Instruments
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Interferenze con altri aeromobili...
Il pilota remoto (art. 27) esercita la ‘see and avoid’







Vantaggi

Tempi di rilievo ridotti per ampie superfici

Facilita di pianificazione ed esecuzione del volo

Possibilita di calibrare il volo in base alla morfologia del territorio
Elevato dettaglio e precisione dei risultati ottenuti rispetto alle
tecniche tradizionali

Possibilita di ripetere i voli temporali strette al fine di




Svantaggi

e Rilievo sensibile alle condizioni atmosferiche (forte vento e pioggia)

® [a qualita della fotointerpretazione dipende dall’esperienza
dell'operatore
Ampie superfici idriche possono disturbare i sensori ottici
Forti contrasti luce/ombra «ingannano» i software di
processamento

e |l segnale GPS deve essere pulito e sufficientemente forte
(limitazioni in aree montane di fondovalle, disturbi da sorgenti
elettromagnetiche, tempeste solari)
Impossibile ‘leggere’ sotto la superficie dell'acqua
Con i tradizionali sensori ottici la vegetazione costituisce un
ostacolo alla determinazione del DTM. Problema risolvibile solo
mediante rilievo laser.

® Morfologie complesse rendono complesso il volo



GRAZIE
e buona missione

STUDIO DRYOS
Angelo Ghirelli
Marcello Manara





