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1. Introduccion General del Sistema

U-See User Manual - Introduccion General del Sistema

Airelectronics ha desarrollado una solucién completa para UAVs tanto de ala fija como de
ala rotatoria. El sistema esta compuesto de:

* U-Pilot
« U-Ground
e U-See

U-Pilot se ocupa del vehiculo desde el despegue hasta el aterrizaje. Es totalmente
adaptable a cualquier aeronave, incluyendo ala fija, multicépteros y helicépteros.

U-Pilot es capaz de seguir un plan de vuelo de hasta 200 puntos (editable en tiempo real).
Una vez que el plan de vuelo estd cargado en U-Pilot, es independiente de las
instrucciones del operador. En caso de fallo de las comunicaciones, U-Pilot puede llevar
cabo serie de acciones configurables, por ejemplo, seguir una ruta especifica e iniciar una
maniobra de aterrizaje que haria aterrizar el UAV con seguridad en la pista de aterrizaje.

Gracias a su versatilidad, U-Pilot puede controlar cualquier dispositivo a bordo del UAV,
tales como camaras, paracaidas, etc. Dichos dispositivos pueden ser controlados en
tiempo real tanto por un operador como por U-Pilot.

U-Pilot tiene, trabajando en paralelo:
 Hasta 31 salidas PWM (Pulse-Width Modulation) o mas si fuera necesario,
« 3 entradas analdgicas para monitorizar el voltaje de las tres baterias del UAV

e 4 puertos serie RS232 para comunicar con las cargas de pago, magnetémetros
externos, etc.

+ Radio-enlace con alcance de hasta 100 km?

« GPS, sensores de presion dindmicos y estaticos, magnetémetro, giréscopos y
acelerémetros.

U-Pilot ha sido disefiado usando una arquitectura de dos microprocesadores en paralelo:

« Un procesador se ocupa del estimador de estado y controla el UAV usando
aceleraciéon por hardware para calcular algoritmos de alta velocidad.

e Otro procesador se ocupa de la misién a alto nivel, la gestién de las comunicaciones
con U-Ground y la gestién de las cargas de pago.

* Los procesadores no pierden tiempo con tareas de bajo nivel.

Debido a que esos dos procesadores trabajan en paralelo y existe electrénica dedicada a
gestionar puertos serie, sensores, entradas y salidas, el sistema es capaz de recalcular su
posicién, orientacién y cerrar los lazos de control a 1000Hz. Esta alta velocidad
proporciona al UAV una gran precisién de navegacién y control.

En el segmento tierra, tenemos U-Ground y U-See.

U-Ground es una estacién de control con el otro extremo del radio enlace que comunica U-
Pilot con el software de U-See.

El software U-See es un programa facilmente manejable que puede ser operado en
cualquier ordenador que disponga de Windows o Linux?.

1 El rango puede variar segun la banda de frecuencia usada y las antenas instaladas. La opcién por
defecto es 900MHz, pero las limitaciones legales de espectro pueden obligar a usar una banda
distinta.

2 MAC OS X esta disponible bajo pedido, pero se considera una plataforma “de segundo nivel” y
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A través de U-See, el operador del UAV puede visualizar el estado actual de la misién y
comandarla en tiempo real.

U-See User Manual - Introduccion General del Sistema

U-Pilot estd configurado por el personal de Airelectronics, por lo que el usuario no tiene
gue perder tiempo ajustando los pardmetros internos del sistema.

1.1 Concepto de operacion del sistema

El sistema estd compuesto de un U-Pilot instalado en la aeronave y conectado a U-Ground
a través de un radio enlace. (Ver Figura 1: Concepto del Sistema).

U-Ground tiene su propio radio enlace para comunicarse con U-Pilot. También dispone de
una salida RS-232 para enviar los datos a un PC que opere U-See y permitir el control al
usuario.

Un Joystick Futaba permite el control manual.

o

U-Pilot
A

U-Ground Joystick

Figura 1: Concepto del Sistema

El equipo de la misién esta normalmente formado por dos personas:

« El piloto externo, quien controlara el Joystick Futaba, en caso de precisar control
manual (especialmente durante la fase de desarrollo y ajuste).

e El operador de U-See, que comandard la misién utilizando el PC.

algunas caracteristicas/aplicaciones pueden no estar disponibles.

Versién de documento 1.53-ESP 6
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2. U-See

2.1 Introduccion

U-See es el software que el operador utilizard para monitorizar y comandar la misiéon. Toda
la informacién mostrada por U-See procede de U-Pilot. De esta forma, el operador se
asegura de que la informacién mostrada en el mapa es la informacién real usada a bordo
para la navegacién y control.

El motor de mapas se conecta a Internet, busca mapas Geo-referenciados, y los muestra.
No es necesario que el usuario descargue y ajuste manualmente los mapas. Alun asi, es
posible cargar mapas externos a través de la aplicacién MapManager, distribuido junto con
U-See; donde estd disponible la eleccion del tema del mapa en el cuadro de ajustes.

Para despliegues operacionales sin conexién a Internet, U-See guarda un caché local de las
localizaciones ya mostradas.

2.2 Hardware recomendado

U-See funciona en un PC estandar.
Especificaciones minimas de hardware:
« Procesador Intel Core i5 5" generacién (o posterior).
« 4GB RAM (8 GB para grabacién de video).
+ Disco duro con 4 GB libres.
« Tarjeta gréfica que soporte OpenGL.
* Pantalla de 15 pulgadas (720p o superior).
* 1 puerto RS-232 o puerto USB disponible con convertidor de USB a RS-232.
+ 1 puerto USB libre extra para llave/dongle de licencia.

Todos los gréaficos por ordenador complejos dibujados en U-See utilizan OpenGL, y la
tarjeta de video del ordenador esta procesando toda la informacién. Como resultado, la
carga del procesador es mas baja y estd libre para procesar la informacién de la misién.

2.3 Compatibilidad de Software

U-See es compatible con los principales sistemas operativos (Windows, Linux y MacOS X).
Aun asi, MacOS X se considera una plataforma “de segundo nivel” y algunas
caracteristicas podrian no estar disponibles si se opera con MacOS X. Contacte con
Airelectronics y le proporcionaremos el software que mejor se adapte a sus necesidades.

Versién de documento 1.53-ESP 7
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2.3.1 Instalacion en Windows
Para instalar U-See en Windows, siga estos pasos:

N/,
\_@r_electronics

— Ejecute Setup-U-See-VERSION.exe_(si le solicitan el permiso del administrador para
continuar, pinche “si”), a continuacién, seleccione las opciones deseadas.

Space required: 2. 1GB

Cancel |

151 Airelectronics U-See Setup: Installation Options

—= hed

Check the components you want to install and uncheck the components
you don't want to install. Click Next to continue.,

Select components to install: |J-See (required)
Start Menu Shortcuts
Desktop Shortcut

Figura 2: Proceso de Instalacién, paso 1

— Pulse “Siguiente” (Next>)

ﬁl Airelectronics U-See Setup: Installation Folder

- the installation.

Destination Folder

_ X ‘

Setup will install Airelectronics U-See in the following folder. To install in a
different folder, dick Browse and select another folder, Click Install to start

I C:¥Program Files (x86) \Airelectronics\U-See\

Browse... |

Space required: 2.1GB
Space available: 81.0GB

Cancel

Figura 3: Proceso de Instalacién, paso 2

— Elija la ubicacién de destino y pulse “Instalar” (Install>)

Versién de documento 1.53-ESP
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j_’;‘l-I Airelectronics U-See Setup: Completed — X
il |
Show details

U-See User Manual - Compatibilidad de Software

Figura 4: Proceso de Instalacién, paso 3

— Espere a que termine el proceso y pulse “Finalizar” (Finish) para completar la
instalacion.

2.3.2 Instalacion en Linux

La distribucién recomendada para la instalacion de GNU/Linux es Debian Buster. Los
paquetes necesarios para la instalacién estan disponibles en repositorios de forma que la
instalacién es sencilla. Contacte con Airelectronics para mas detalles.

2.4 Llave electronica de licencia

U-See utiliza una llave electrénica USB
para autenticar la licencia y es necesario
No se ha encontrado la licencia USB. Por favor tenerla cone/Cta-da al ordenador donde U-
@ . : ’ See se esta ejecutando. Cuando no se
comprueba que estd conectada. £l software se encuentra la llave electrénica U-See
cerrara en 45 segundos si no se encuentra. muestra un aviso al usuario y se cierra
automaticamente en 45 segundos. Una

sa U-See Ground Software X

cuenta atrds con un aviso en rojo aparece
_ ' S en la esquina inferior derecha de la
Figura 5: Aviso de licencia USB ventana principal del software. Cuando se

encuentra la licencia, la cuenta atras se
detiene y el aviso de licencia se pondra en verde.

Figura 6: Estado de USB License

2.5 Unidades y localizacion

El sistema de unidades usado para mostrar datos es totalmente configurable a través de la
ventana de ajustes de U-See (ver seccion 2.15.14 Ajustes de U-See)

Las unidades disponibles son:
+ Distancia
« Kilémetros
« Millas Nauticas (1 nmi = 1852 m)
* Millas terrestres (“Statute mile”) (1 mi = 1609.344 m)
+ Altitud

Versién de documento 1.53-ESP 9
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U-See User Manual - Unidades y localizacion

e« Metros
* Pies (1 pie = 0.3048 m)
* \Velocidad

« Kildmetros por hora

* Metros por segundo

*  Nudos (1 nudo = 1 nmi por hora)

» Millas (“Estatute mile”) por hora
« Indicacién de velocidad vertical

» Metros por segundo

* Pies por minuto
* Temperaturas

+ Celsius (°C)

* Fahrenheit (°F)

Las coordinadas y angulos siempre se muestran en grados sexagesimales. Sin embargo, el
formato de presentaciéon de las coordenadas se puede cambiar a formato decimal
(e.g. 41.880263,-7.3828424) o] a formato sexagesimal
(41°52'48.9468”"N 7°22'58.23264W).

Si fuera necesario introducir una cantidad decimal, el separador de decimales usado es “.
(punto), asi como en este documento, las cantidades decimales aparecen presentadas de
esta forma.

2.6 Consideraciones importantes antes de conectar U-Pilot

Cada pocos meses, U-Pilot y U-See son actualizados con nuevas caracteristicas y mejoras.
A pesar de nuestros esfuerzos por mantener la compatibilidad con las versiones
anteriores, algunas veces no es posible. Es por ello que cada nueva versién de U-See tiene
su compatibilidad asegurada sélo con algunas versiones de U-Pilot. Por favor, antes de
operar una aeronave con una versién nueva de U-Pilot o U-See compruebe si son
compatibles. En caso contrario, podrian ocurrir imprevistos o incluso un accidente.

Si el software de U-See detecta una versién incompatible de U-Pilot conectada, aparecerd
un mensaje de aviso indicando la versién actual de U-Pilot. Para ocultar el mensaje,
marque la casilla (“entiendo y acepto el riesgo”) y pulse “aceptar” (Accept).

Versién de documento 1.53-ESP 10
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U-See User Manual - Consideraciones importantes antes de cone:

@ Esta version de U-See no es compatible con la
versién de U-Pilot detectada. Esto puede
provocar errores fatales o actuaciones no
deseadas de configuracion. No se recomienda
operar con esta versién.

Utilicela bajo su propio riesgo
NIOS0 Version: 60222
NIOS51 Version: 60222

[] Entiendo y acepto el riesgo

Aceptar

Figura 7: Versién Incompatible detectada

2.7 Atajos de teclado

Diversos atajos de teclado especificos estan disponibles para mejorar la experiencia del
usuario durante la misién. Los atajos de teclado disponibles son los siguientes:

« F2: didlogo ‘Datos del motor’

« F3: didlogo ‘Resumen de sensores’

« F4: didlogo subsistema ‘Eléctrico’.

« F5: didlogo subsistema ‘Actuadores’.

« F6: didlogo subsistema ‘Hidraulico’.

« Ctr+S: didlogo ‘Estado’.

« Ctr+Space: didlogo ‘Comando’.

« Ctr+K: didlogo ‘Comunicaciones’.

e Ctr+P: didlogo ‘Asistente de apuntado de antena’.
e Ctr+L: didlogo ‘Estadisticas multienlace’.

e Ctr+V: dialogo ‘Captura de Video'.

e Ctr+F: didlogo ‘Plan de Vuelo'.

e Ctr+Shift+Space: dialogo ‘Modos de camara’.
e Ctr+): didlogo ‘Joystick’.

e Ctr+R: didlogo ‘Grabar datos’.

« Ctr+G: didlogo ‘Detector de suelo’.

o Ctr++: Acercar mapa.

* Ctr+-: Alejar mapa.

Versién de documento 1.53-ESP 11
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U-See User Manual - Vista del Mapa

2.8 Vista del Mapa

Al iniciar el programa, se muestra la posicién 0°, 0° con un menu desplegable y una barra
de herramientas.

Una vez que el puerto serie esta abierto, (Ver 2.9.1 _Comunicaciones) y los datos empiezan
a llegar a U-See, aparecera la posicién correcta de la aeronave con un icono y el mapa se
centrara sobre la aeronave.

Unido al icono de posicidn de la aeronave, hay una pequefia ventana que resume el modo,
velocidad y altitud del UAV. Sin embargo, la visualizacién de esta ventana es opcional, y se
controla a través del cuadro de ajustes de U-See Ground (ver secciéon 2.15.14 Ajustes de
U-See).

Para mover el mapa, pinche y arrastre por la pantalla usando el botdn izquierdo del ratén.

La funcién “Zoom” puede actuar usando la rueda del ratéon, con las teclas “Ctrl+ -" vy
“Ctrl + +" del teclado, o con las acciones “Zoom In” y “Zoom Out” que aparecen en la
barra de herramientas de la ventana principal.

En el mapa, el usuario verd una serie de lineas y puntos sobrepuestos que presentan las
operaciones activas y futuras del UAV. La tarea activa se representa en color verde,
mientras que la simbologia de caracteristicas no activas se representa en color azul (p.e.
Figura 8, plan de vuelo en color azul, por tanto, esta inactivo).

La informacién relativa a la distancia hasta el terreno (altura®) también aparece en el
mapa. Esta informacién se muestra con un cédigo de tres colores: Rojo, amarillo y verde.

« El rojo indica una distancia al suelo muy pequefias o incluso negativa. El suelo
podria estar demasiado cerca de la trayectoria planeada en el plan de vuelo o a la
aeronave.

« El amarillo indica una advertencia: El suelo es posible que no sea un problema, pero
ciertas infraestructuras, tales como antenas, edificios, etc. pueden constituir una
amenaza.

« El verde indica que la distancia al suelo no seria una preocupacién en el momento,
pero que podria llegar a serlo si se disminuye el nivel de vuelo.

En caso de conflicto, estas alarmas se mostrardan en el “Ground Proximity Warning
System” y apareceran sobrepuestas en el plan de vuelo proyectado. Para mas detalles
sobre estos avisos, puede consultar la seccién 2.8.3, Ventana de informacién de GPWS

El icono del UAV ird dejando un rastro de puntos de colores. Estos colores reflejan la
velocidad de ascenso: rojo para velocidad de ascenso positiva, y azul para velocidad de
ascenso negativa.?

El operador podra afadir ventanas adicionales en el mend desplegable segun se explica
en 2.11 Menu Ver: Ventanas de informacién en tiempo real.

Si el sistema de tierra no recibiera un paquete del U-Pilot conectado en los ultimos 5
segundos, una cruz roja aparecera sobre el mapa. Esto es una indicaciéon de fallo de
comunicaciones, aunque los botones de la ventana todavia estarian operativos.

3 Altura y Altitud a menudo se usan indistintamente, pero no son conceptos intercambiables. Altura es
la distancia de la aeronave al suelo. Altitud es la distancia de la aeronave al nivel medio del mar en
ese punto.

4 La presencia de este rastro se controla desde los ajustes del mapa en el cuadro de “U-See Settings”.
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Archivo Mapa Ver Pre-Vuelo Comando Post-Vuelo Ajustes Ayuda
() i @) ) < . 4
H Guardar Datos \*l*ﬂ‘ Comunicaciones an Acercar & Alejar . Estado [ Comando _® Cdmara

FPLAN
IAS: 54 km/h ALT: 639 m
GS: 66 km/h AGL: 66 m|

Pos. Cursor: 40.027171 -4.070933 | Elevacién del terreno: 581.6 m | Cursor-Avién: 0.5km | Avien-LS: 03 km | U-Ground V: 11.96 V
Figura 8: Ejemplo de pantalla de U-See. Obsérvese los distintos colores entre elementos
activos y no activos, rastro con informacidn de ascenso y etiqueta resumen de los datos de
vuelo

2.8.1 Iconos del mapa

g Qg g Posicién “Home"”: Este icono aparecera en la posiciéon del GPS de U-Ground,
( Bt )) en el momento en que la antena de GPS de U-Ground reciba sefal valida de

Som e GPS.

i Posicién de la aeronave: Dependiendo del tipo de aeronave,
uno de estos iconos aparecera en el mapa, en la posicién
en gue esté situado el U-Pilot.

Préximas actualizaciones de U-See permitirdan la
personalizacién de los iconos.

Pista de aterrizaje: La orientacién correcta de la zona
de aterrizaje se podra ver en el mapa.

cdmara. Sélo aparece cuando la opcién “Mostrar centro del apuntado de la

$ Objetivo de la camara: Coordenadas del centro de la zona de apuntado de la
camara en el mapa” esta seleccionada en Ajustes — Ajustes de U-See.

Objetivo de la cédmara comandado: Este circulo azul aparecera en la posicién
hacia la que el autopiloto comande el apuntado de la cdmara, cuando la
cdmara esté en modo Geo-referenciado, el icono anterior aparecera dentro de
éste.
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Punto de plan de vuelo: EI numero interior es el nimero de
secuencia del plan de vuelo. Si el autopiloto esta en modo plan
de vuelo, el circulo exterior es verde; si no, de color azul. Si el
punto es el activo en ese momento estard rodeado por un circulo
amarillo externo (Imagen de la derecha del todo)

U-See User Manual - Vista del Mapa

estd en modo plan de vuelo, despegue o aterrizaje. En aeronaves de ala
fija, el estado activo también incluye una representacién del radio de
giro de la aeronave una vez que se alcanza el DP.

@ @ Punto de destino: Este punto se usa para dirigir la aeronave cuando no

Centro del patron de espera de aterrizaje: S6lo aparece al operar aeronaves de
ala fija. Este icono, marca el centro del patréon de espera para el aterrizaje (Ver
Seccion 2.13.1.4.5 Modo Landing)

Punto zanahoria: Sélo aparece al operar aeronaves de ala rotatoria.

Reporta la posicién tedrica instantdnea a la que deberia estar el UAV

para cumplir con la trayectoria planeada, p.e. cuando va de la posicién
actual a un nuevo punto de destino, este punto se movera muy suavemente de la posicién
actual al DP y la aeronave permanecerd muy cerca de este punto.

Punto de reunidén: (Opcional) Este punto es designado como un punto de
espera que se usard si se activa en la configuracién de fallo de
comunicaciones.

2.8.1.1 Iconos opcionales disponibles

A continuacién exponemos algunos iconos que sélo aparecen en algunas versiones de
Software cuando algunas caracteristicas adicionales estan habilitadas. Estan listadas a

efectos de completar la informacion. Esto puede no ser aplicable a su versién de software.

e "_|.'j | Localizacién de base: Si se opera en modo “base en movimiento”
A=A ! usando un GPS relativo, la localizaciéon de base y el rumbo se
indicaran con este icono.

2.8.2 Etiqueta de informacion en mapa

Junto al icono de posicién de la aeronave, una pequefia etiqueta muestra la informacién
basica de estado:

1. Indicacién de modo: La lista de las
abreviaciones de modo se encuentra en
Tabla 2: Claves de modo en ala fija y Tabla 3:
Claves de modo en ala rotatoria

- HDG: Rumbo de la aeronave.

= vTo HDG: 142 . . . .y
3. IAS: Velocidad del aire/viento indicada.
Z5: 15 m/s AGL: 110 m
_ 4,
5.

ALT: Altitud en metros sobre el nivel del mar.

GS: Ground Speed (velocidad con respecto
al suelo)

Figura 9: Ventana de Informacién bdésica

6. AGL: Altitud sobre el nivel del suelo/terreno.
Ver nota
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La informacién AGL se calcula usando el Modelo de Elevacién Digital
(DEM) incorporado en U-See.

U-See User Manual - Vista del Mapa

El DEM estandar utilizado en U-See tiene cobertura global pero, por
contra, puede haber falta de precisién en algunos puntos. Pueden existir
errores de hasta 150m.

Por ello, aconsejamos tomar los valores de AGL con cierto escepticismo,
y solo con intencién de ser de informacién general. Nunca confie en dichos valores para
planificar un vuelo. Siempre se debe mantener una separacién al terreno segura.

Este aviso también aplica si se carga un DEM muy detallado en lugar del estdndar de U-
See: Normalmente los DEM NO incluyen obstaculos (edificios, antenas...) y el terreno
puede haber cambiado desde la preparacién del DEM debido al desarrollo humano.

2.8.2.1 Informacion del mapa disponible de forma opcional

Cuando se opera con base mdvil y la opcién estd habilitada, al lado de la posicién de la
base aparecerd una pantalla con informacién sobre el rumbo y la velocidad de la base en
movimiento. Esta informacidén sélo esta disponible en algunas versiones de U-See y puede
gue esta seccién no aplique a su version.

2.8.3 Ventana de informacion de GPWS

s U-See 1.3372 (x64) DEVELOPMENT - Airelectronics - u X

Archivo Mapa Ver Pre-Vuelo Comando Post-Vuelo Ajustes Ayuda
HGuardarDatos (:l\\' Comunicaciones E;" Acercar g\ Alejar .Estada B comando |_® Camara

‘ Elevacién del terreno: 705.1 m ‘ Cursor-Avion: 7.8 km ‘ A\nonfL: 0.0 km MP-Avién: 4505.2 km ‘ U-Ground V:12.13 Y
Figura 10: Ventana de Informacién GPWS en accién

Pos. Cursor: 40.337909 -3.884596
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GPWS es el acrénimo de Sistema de Aviso de Proximidad del Suelo (Ground Proximity
Warning System). Cuando se activa (Ver 2.15.14.3 Mapas y Configuracién DEM?®) se
muestra un sector circular con una cuadricula que cubre en 8 km los alrededores de la
aeronave.

U-See User Manual - Vista del Mapa

La aeronave se localiza en su centro. El sector interior es un circulo de 300 m. cuyo estado
es el peor de los estados de los elementos de la malla adyacentes.

En todas las esquinas de la cuadricula se comprueba la distancia al terreno. Dicha
distancia se computa como la altitud actual de la aeronave menos la elevacién del terreno
predicha por el modelo digital de elevacién en las coordenadas del elemento. La distancia
al terreno mas baja se compara con los niveles de aviso configurados del GPWS (Ver
2.15.14.1 Alarmas & Avisos):

« La distancia al terreno es menor que el nivel de aviso critico configurado. La
cuadricula se pondra de color rojo. Significa que el terreno en esa localizacién es
mads alto que la altitud actual de la aeronave, y volar hacia ese punto sin aumentar
la altitud podria causar una pérdida de la aeronave.

« La distancia al terreno esta entre el nivel critico y el nivel de aviso. La cuadricula se
pondra de color amarillo. Significa que, aunque tedéricamente el terreno estd mas
bajo que la altitud actual, antenas, obstaculos, errores en los modelos de elevacion
digital, arboles, etc. pueden suponer un peligro para la aeronave. Volar en esas
coordenadas puede causar problemas a la aeronave.

e Si la distancia al terreno esta entre el nivel de aviso y el nivel de baja altitud la
cuadricula se pondra de color verde. Significa que aunque no tendria que haber
ningln problema a esa altitud, el terreno puede ser un problema en el futuro ante
una evolucién de la aeronave que disminuya la altitud.

e« Si el espacio libre de obstaculos estd por encima del nivel de baja altitud, la
cuadricula no aparecera.

Ademas del sector circular con cuadricula, la ruta proyectada del plan de vuelo también se
comprobara con la elevacién del terreno segun el modelo actual de elevacién digital. Si el
espacio libre de obstaculos de la ruta proyectada del plan de vuelo estd por debajo del
espacio libre de obstaculos configurado, el segmento problematico se marcara con una
fina linea del color correspondiente para resaltar que la operacidon es potencialmente
insegura.

Esta comprobacién se ejecuta en segundo plano en el software de tierra y puede haber
ligeros retrasos entre el cambio de un punto del plan de vuelo y la actualizacién de
estadisticas del espacio libre de obstéaculos.

5 DEM es el acrénimo de Modelo de Elevacién Digital (Digital Elevation Model)
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Paat e & R
Figura 11: Ejemplo de Plan de vuelo con un tramo demasiado cerca del suelo.

Cuando se use un Modelo de Elevacién Digital, es importante recordar que
los modelos a veces contienen errores o inexactitudes. La ventana GPWS
proporciona conocimiento adicional de la situacién, pero no sustituye una
correcta planificacion del vuelo.

2.8.4 Interactuar con la vista del mapa

La interaccién con los mapas usando el ratén ha cambiado
considerablemente desde la versién 1.720

Si ha utilizado anteriores versiones de U-See, lea esta seccién atentamente.

En el caso de que esté utilizando una versién antigua de U-See, contacte
con Airelectronics para obtener revisiones previas de este documento.

La vista de mapa es la forma principal de interactuar con el control de navegacién de un
UAV. En cualquier momento, se puede interactuar con el mapa con los botones izquierdo y
derecho del ratén.

El botén derecho del ratén abre el menu contextual. Si se arrastra el ratén con el botén
izquierdo presionado, moveremos el mapa y un click con el botdn izquierdo estd reservado
para interacciones que permiten cambiar las propiedades de navegaciéon del autopiloto.

2.8.4.1 Menu Botén Derecho
Al presionar el botén derecho, aparecera un menu con las siguientes opciones:

« Coordenadas de la posicion marcada: se muestran longitud y latitud. Hacer clic en
esta opcién hara que las coordenadas se copien al portapapeles.
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+ Coordenadas UTM de la posicién marcada: Si la opcién “Mostrar coordenadas UTM
en menu contextual del mapa” esta marcada, aparecera esta entrada en el menu.
Hacer clic en esta opcién hard que las coordenadas se copien al portapapeles.

U-See User Manual - Vista del Mapa

« Elevacién del punto marcado: Se muestra la elevaciéon del terreno®

e Accién 'Apuntar cdmara aqui': En modo Geo-referenciado, esta accién ordenard a la
cdmara “apuntar aqui”. Esta opciéon no serd mostrada si “mostrar centro del
apuntado de la camara en el mapa” no estd seleccionado en Ajustes— Ajustes de U-
See.

« Distancia Desde/A: Accién para habilitar mediciones en mapa (Detalles en seccién
2.8.4.2 Mediciones en mapa abajo)

e Puntos de interés: ver seccién 2.15.15 Gestidn de Zonas de Vuelo/No-Vuelo

Si se hace clic secundario sobre un punto de interés o de cdmara, el menu tendra las
mismas entradas, pero la entrada “Puntos de Interés” sera sustituida por lo siguiente:

» Establecer como punto de destino/pista de aterrizaje: el punto de destino o la pista
de aterrizaje seran establecidos en el punto de interés o punto de cdmara que fue
seleccionado.

| Coordenadas: 40.318802 -4.171271
UTM: 30N 400486m E 4463797m N
Elevacion: 581m

Apuntar camara aqui

Distancia desde

Fijar como 4

Puntos de interés 4
Figura 12: Menu botén derecho
2.8.4.2 Mediciones en mapa

En cualquier momento, se pueden hacer mediciones en el mapa. El procedimiento es el
siguiente:

e Pulsar botén derecho sobre el primer punto a medir y seleccionar en el menu
“Distancia desde”

e Pulsar botén derecho sobre el segundo punto a medir y seleccionar en el menu
“Distancia a”.

« La distancia entre los dos puntos aparecera en la esquina inferior izquierda del
mapa, justo encima de la escala del mapa.

2.8.4.3 Interaccion botdn izquierdo

Normalmente, un click del botén izquierdo envia a través del enlace de radio una orden al
autopiloto para cambiar la posicion del “Punto de destino (DP)”. De esta forma, la
intencién de cambiar el objetivo de navegacién (con los modos adecuados) se transmite al
autopiloto.

Si el autopiloto ha aceptado la orden, el punto de destino se moverd inmediatamente
hacia la posicién marcada en el mapa.

Puede pasar, debido al ruido ambiente y la pérdida de bytes del radio enlace si se opera a
larga distancia, que el punto de destino no se actualice: si esto ocurriera, repita la accién
de click del botén izquierdo.

6 Para una descripcién adecuada de los datum verticales, por favor, contacte con Airelectronics.
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Existen algunas excepciones al ajuste del punto de destino con el botén izquierdo:
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 Si se edita un punto del plan de vuelo (Ver Seccién 2.12.3 Plan de vuelo) las
“normas” del botén izquierdo varian un poco:

o Todos los botones del plan de vuelo tiene el modo “editar” en el que el click del
botdn izquierdo coge las coordenadas de este punto. En este modo, el cursor se
transformara en una cruz y aparecera un cuadro informativo indicando “Botén
izquierdo para seleccionar el punto ID X”. Lo mismo se aplica para el BackTrack.

o Cuando se afade un nuevo punto en el plan de vuelo, el click del botén
izquierdo seleccionara las coordenadas marcadas. Esta modificacién se indicard
con una cruz y un cuadro informativo moviéndose con el cursor en el que se
puede leer “Botdn izquierdo para afadir un punto nuevo ID X. La altitud por
defecto se establecera para mantener una distancia al suelo minima”

« Siempre que la ventana de la herramienta “Generador de patrones” esté abierta, un
click con el botén izquierdo en el mapa afadird un punto al contorno de la parcela
para el patrén (Ver Seccién 2.12.7 Generador de Patrones)

La posiciéon de los puntos del plan de vuelo pueden ser editados arrastrandolos con el
botdn izquierdo del ratén hasta la posiciéon deseada. El punto que ha sido arrastrado y sus
lineas correspondientes desde el previo al siguiente punto, aparecerdn el color gris. Una
vez gue se suelta el botén izquierdo, aparece un menu con las siguientes opciones:

1. Fijar WayPoint con la altitud actual: Esta opcién coloca el punto del plan de vuelo en
el lugar seleccionado a la misma altitud AMSL que tenia anteriormente.

2. Fijar WayPoint con nueva altitud: Esta opcién despliega una nueva ventana donde
se puede seleccionar la altitud deseada. En sistemas con altitud multi-referenciada,
el usuario puede elegir entre AMSL (Above Mean Sea Level - Sobre el nivel del mar),
AGL (Above Ground Level — Sobre el nivel del suelo) y ALS (Above Landing Site -
Sobre lugar de aterrizaje). El color del control numérico de altitud cambia en funcién
de los niveles de GPWS.

3. Cancelar: Cancela el modo “editar”.

s AV

Figura 13: Ejemplo de punto de p/n e vuelo cuando se arrastra
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Si el punto se encuentra en una posicién peligrosa, aparece un mensaje de aviso para
confirmar si se desea proceder con el cambio.
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Esta operacién descrita para los puntos del plan de vuelo también es posible realizarla con
los puntos del BackTrack.

El plan de vuelo completo se puede mover arrastrando uno a uno los tramos con el botén
izquierdo del ratén. El movimiento esta limitado a un kilémetro desde el punto inicial de
arrastre. Mientras es arrastrado, el plan de vuelo provisional se dibuja en color gris.
Cuando se suelta el botén izquierdo, aparece un menu con las siguientes opciones:

1. Fijar Plan de Vuelo con la altitud de los puntos actuales: esta opcién mueve los
puntos del plan de vuelo a la posicién deseada manteniendo las altitudes previas en
metros sobre el nivel del mar.

2. Fijar Plan de Vuelo con incremento de altitud: esta opcién abre un nuevo cuadro
donde el usuario puede ajustar un incremento de altitud que sera aplicado a cada
punto del plan de vuelo.

3. Cancel: Cancela el modo “editar”.

Si el plan de vuelo se fija en una posicién peligrosa, aparece un mensaje de aviso para
confirmar la fijacion de cada punto conflictivo.

2.8.5 Zonas de Vuelo/Exclusion y Puntos de Interés

Las zonas de Vuelo y las zonas de Exclusiéon pueden fijarse segln se indica en la seccién
2.15.15 Gestién de Zonas de Vuelo/No-Vuelo. En el mapa, estas zonas pueden ser
editadas del mismo modo que los planes de vuelo. El usuario puede mover un vértice de la
zona pinchando sobre él y arrastrandolo. Si el usuario pincha y arrastra una linea de zona,
se movera toda la zona.

Si el avién abandona la zona de vuelo o entra en una zona de exclusién, aparece una
alarma en la ventana de estado.

Se pueden afadir puntos de interés en el mapa segun se indica en la seccién
2.15.15 Gestiéon de Zonas de Vuelo/No-Vuelo. También se pueden fijar dichos puntos
pulsando el botén derecho en una zona vacia del mapa y llevandolo después al sub-menu
“Points of Interest”. La posicién de un punto de interés puede ser modificada pinchando y
arrastrandolo en el mapa.
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2.8.6 Otros elementos del mapa
2.8.6.1 Area de apuntado de la camara
Si la opcién “Mostrar centro del apuntado de la cdmara en el mapa” estd marcada en

Ajustes— Ajustes de U-See, un area azul se mostrard en el mapa ocupando el terreno que
esta siendo apuntado por la cdmara en tiempo real.

Figura 14: Ejemplo de la visién de la cdmara vista sobre el terreno

2.8.6.2 Paneo e inclinacion de la cdmara sobre el mapa

Si la opcién “Mostrar el paneo e inclinaciéon de la cdmara en el mapa” estd marcada en
Ajustes— Ajustes de U-See, aparecera un indicador del paneo y la inclinacién reportados
por la cdmara en la esquina inferior derecha del mapa.

Figura 15: Indicador de paneo e inclinacién de la cdmara
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2.8.7 Informacion de estado del trafico

Si la opcién “Habilitar informacién tréfico actual” estd activada en Ajustes— Ajustes de U-
See— Mapas y DEM, el mapa mostrara informacién relativa al trafico: posicién, velocidad,
rumbo, etc. Esta informacién es obtenida de servidores publicos y hay algunas opciones
que han de ser seleccionadas para poder mostrar la informacién. Las opciones
relacionadas con esta utilidad estan detalladas en la seccién Informacion de Trafico
2.15.14.6.

Versién de documento 1.53-ESP 22



RIS
\_fé\iljelectronics

U-See User Manual - Menu de archivos

2.9 Menu de archivos

En este mend estan agrupadas todas las operaciones relativas a la entrada y salida de
datos de telemetria.

2.9.1 Comunicaciones

La pestafia de comunicaciones controla la fuente de datos de telemetria que se presentan
en el programa. Se divide en comunicaciones con el UAV principal y comunicaciones con
otro sistemas, siendo éstos otras estaciones de tierra o telemetrias secundarias de otros
UAVS.

2.9.1.1 Comunicaciones con el UAV
1" Archivo -> Comunicaciones X

Comunicacién con UAV Comunicacion con Otros sistemas

Puerto serie
\\.\COM1 (Tipos de puerto estandar) ~

Abrir Cerrar Actualizar

Reproducir archivo de vuelo

Seleccionar Archivo| | ...ightData/Airelectronics/Skywalker/Training Kenya_1

B3 £ Rate: m
v . o \ \

0 00:35:20 01:11:19 01:46:3¢

Red

Ajustes del cliente

Hostname | | Puerto 1500 %

Conectar Desconectar

Figura 16: Cuadro de comunicaciones con el UAV

En la versidn actual, los datos de telemetria primarios tienen tres posibles fuentes:
1. Datos de telemetria RS232 suministrados por U-Ground.
2. Un archivo de grabacién de un vuelo anterior.
3. Telemetria TCP/IP recibida de otro ordenador actuando como transmisor.

Sélo una fuente de telemetria primaria puede estar activa cada vez, y sélo cuando esta
conectada a través de RS232 con la unidad U-Ground emparejada, los comandos pueden
ser cargados al autopiloto de la aeronave, esto es los clientes TCP/IP no pueden comandar
el UAV en la versién estandar.

Para acceder a la ventana de comunicaciones pulse en el icono l del menu en la barra
de herramientas o vaya a Archivo - Comunicaciones.
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29.1.1.1 Telemetria RS232 (Seccion Puerto Serie)

Esta es la fuente principal de telemetria: La unidad U-Ground conectada al ordenador a
través de un enlace RS232. La telemetria se decodificara de la transmisién y aparecerd a
través del programa en cuanto se reciba.

Sélo cuando esté conectado a través del puerto serie RS-232 al software de U-Ground, U-
See podra subir comandos al autopiloto del UAV.

Para empezar la operacion, seleccionar el puerto adecuado de la lista y pulsar 'Abrir'.
Hasta la apertura del puerto, el cuadro deshabilitara el botén 'Abrir' y habilitara el botdn
'Cerrar'. Ademas, el resto del cuadro se deshabilitara y en la ventana principal sélo
aparecera una barra con el estado actual de la calidad de las comunicaciones.

El software recordara el Ultimo puerto usado en sesiones anteriores.

2 camera NN N comunicadiones: 94%

Figura 17: Calidad de las comunicaciones en ventana principal

Sélo puede haber una fuente de telemetria cada vez, por lo que, si se quiere una
operacién con RS-232 y el botén 'Abrir' esta deshabilitado, pulse el botén 'Parar' de la
seccién 'Reproducir archivo de vuelo' o el botén 'Desconectar' en la seccién 'Red".

2.9.1.1.2  Repetir un archivo de vuelo

Es posible repetir un vuelo ya grabado. Para ello, pulse 'Seleccionar archivo' y elija en la
ventana que aparecera el archivo que quiera repetir.

Una vez abierto, es posible pausar, acelerar y decelerar con los botones correspondientes,
o bien seleccionar un tiempo especifico del vuelo usando la barra de desplazamiento. La
tasa de reproduccién aproximada se muestra entre los botones de aceleracién y
deceleracion.

Una vez que el archivo estd abierto (botdn “Reproducir”), dicho archivo serd escaneado
para buscar marcas de tiempo embebidas reportadas por el autopiloto conectado. Los
cédigos de tiempo que aparecen son actualizados segun son reportados por el autopiloto,
por lo que es posible tener tiempos repetidos si en el mismo archivo se capturan
diferentes autopilotos o sucesivos reinicios. Algunos archivos antiguos pueden no contener
marcas de tiempo, por lo que dichas marcas no apareceran en el control deslizante de
tiempo, sin embargo, el software permitira el movimiento en el archivo como siempre.

Cuando se arrastra el deslizador, aparece una ventana con el tiempo de uso reportado, si
se suelta el deslizador la reproduccién continua desde la posicién seleccionada. Si fuera
necesaria mas precision, el usuario puede hacer zoom en el control deslizante usando la
rueda del ratén, o pulsando el botén @, de la ventana. Cuando se ha hecho zoom, sélo se

muestra una pequefa parte del archivo, por lo que debajo del control deslizante aparece
una pequefa barra azul que indica el zoom actual aplicado comparado con el tamafio real
del archivo. Las flechas azules que aparecen a derecha e izquierda de la barra de
desplazamiento pueden ser usadas para mover la seccién que se muestra del archivo.

Reproducir archivo de vuelo

Seleccionar Archivo | ...ightData/Airelectronics/Skywalker/Training Kenya_1

0 o1 [on [a [

00:25:56 00:40:07D 00:54:56 01:09:2

Figura 18: Seccidn repetir archivo de vuelo
Cuando la repeticién estd en curso, el resto de la ventana sera deshabilitado. Para finalizar
la reproduccién de un archivo, pulse el botén “Parar” y la ventara se habilitard de nuevo.
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Solo es posible tener una fuente de telemetria cada vez, por lo que, si se desea reproducir
un vuelo anterior, y el botén “Seleccionar archivo” no estd habilitado, pulse el botén
“Cerrar” en la seccién “Puerto serie” o el botén “Desconectar” en la secciéon “Red”.

U-See User Manual - Menu de archivos

2.9.1.1.3 Cliente en red

U-See puede decodificar la telemetria recibida a través de una conexion TCP/IP y
transmitidos por otro ordenador conectado a U-Ground a través de RS-232. Sélo la
instancia de U-See conectada fisicamente al puerto serie del hardware de recepcién de U-
Ground tendrd la capacidad de enviar un comando al UAV’.

Para operar de esta forma, escriba el nombre del servidor (o IP) y puerto y pulse
“Conectar”. Hasta conectar con éxito, el resto de la ventana estd deshabilitado, asi como
el botén “Conectar”, y el botén “Desconectar” se habilitard.

1 Archivo -> Comunicaciones % Se pueden especificar tanto IPs como
nombres de dominio. Son validas
Comunicacién con UAV ~ Comunicacion con Otros sistemas tanto direcciones IPv4 como IPv6
Conexidn puerto serie secundario Solo es posible tener una fuente de
\\.\COM1 (Tipos de puerto estandar) v telemetria cada vez, por lo que, si se
Protocalo NMEA - desea operar como cliente en red y
Velocidad 115200 = el botdn “Conectar” estd
Tamafio paquetes E . deshabilitado, pl_JI,se el botén
Pari - “Cerrar” en la seccién “Puerto serie”
aridad Ninguna i , “ ” . 7
, o el botébn “Parar” en la seccidon
Bit de parada 1 v “ : : ”
Reproducir archivo de vuelo”.
D Permitir comandos de este puerto serie Filtrar... .,
U-See también puede operar como
) e LTIz un servidor de datos cuando estd en
Red modo cliente en red. Esto permite

multiples copias de U-See en serie,
aungue no estd recomendado.

Ajustes del servidor

D Actuar como servidor de datos Puerto
Protocolo T e——— 2.9.1.2 Comunicaciones con otros
|:| Permitir comandos del cliente Filtrar-... sistemas
Esta seccién del cuadro se usa para
re-transmitir los datos recibidos a
Figura 19: Comunicaciones con otros sistemas otros

sistemas, incluso realizando una traduccién de protocolo 1" Seleccionando paquetes permitid... X
gque permita una intercomunicaciéon con los diferentes

sistemas del fabricante. Filtro de paquetes serie
Los datos pueden ser retransmitidos a través de otro puerto | | Listade preajustes conocidos
serie o por una red TCP/IP. [ Operador de Cémara

[] Operador de UAY
2.9.1.2.1  Exportar con puerto serie [ Cualquier categoria o paquete

Los datos de telemetria se pueden exportar utilizando un
puerto serie. La velocidad del puerto, el nimero de bits de
datos, el nimero de bits de parada y la paridad son
configurables.

Los datos exportados son formateados de acuerdo al
protocolo de datos seleccionado.

Los protocolos estandar actuales para exportaciéon en serie
son: Figura 20: Didlogo de seleccién
del filtro de paquetes para la
conexién por puerto serie

7 Las versiones modificadas que permiten control remoto estan disponibles bajo peticién.
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« NMEA 0183: Debido a limitaciones en el protocolo NMEA, sélo la posicién actual y la
altitud son exportados con el protocolo NMEA.

U-See User Manual - Menu de archivos

Permitir comandos de este puerto serie: cuando se activa, los comandos seleccionados
recibidos desde este puerto serie son transmitidos al UAV. El usuario puede seleccionar
permitir distintos preajustes preconfigurados. En las versién de U-See por defecto, solo
estos preajustes estan disponibles. Si necesita afadir mas, por favor, contacte con
Airelectronics para una version personalizada.

Aviso relativo a Permitir comandos

Al usar este ajuste, es importante que sélo un cliente tenga conectado el
joystick de la camara cada vez, por el contrario, el UAV recibird érdenes de
movimiento de la cdmara contradictorias.

2.9.1.2.2  Redes — servidores de datos.

No importa cual sea la fuente de datos, U-See puede transmitir dichos datos a otros
ordenadores usando una conexién TCP/IP.

Para habilitar esta opcién, seleccione el puerto deseado a escuchar® y marque la casilla
“Actuar como servidor de datos”. Para deshabilitar, desmarque la opcién.

Hasta 8 clientes se pueden conectar a un servidor de datos, aunque este niumero puede
aumentar utilizando una conexidn en serie.

El protocolo de los datos exportados se pueden seleccionar en el menu disponible. Los
protocolos actuales disponibles a través de la red son:

« Datos de telemetria de Airelectronics: Para exponer los datos a otro U-See.

« Datos de posicion NMEA 0183: Debido a limitaciones en el protocolo NMEA, sélo la
posicién actual y la altitud son exportados con el protocolo NMEA.

Permitir comandos de cliente: Cuando estd activo, los clientes conectados a la red pueden
transmitir comandos/érdenes al UAV. El usuario puede seleccionar diferentes preajustes
preconfigurados. También es posible elegir diferentes filtros para diferentes clientes.
Cuando un cliente se conecta, se aplica el filtro por defecto, y a continuacién el cliente es
identificado por su direccién IP y es posible seleccionar filtros especificos para este cliente.
En las version de U-See por defecto, solo estos preajustes estan disponibles. Si necesita
afiadir mas, por favor, contacte con Airelectronics para una versién personalizada.

1" Seleccionando paquetes permitidos en conexién por red... X 1" Seleccionando paquetes permitidos en conexion por red... X
Filtro de paquetes por red Filtro de paquetes por red
Filtro por defecto para clientes = Cliente 1: ::ffff:127.0.0.1:59083 <
Lista de preajustes conocidos Lista de preajustes conocidos
[] operador de Camara [ ] operador de Camara
[] Operador de UAV ] Operador de UAV
L] Cualquier categoria o paquete L] Cualquier categoria o paquete

Figura 21: Didlogo de seleccidn del filtro de paquetes para la conexién por red

8 Escuchar en puertos TCP por debajo del 1024 podria requerir permisos de administrador en su sistema
operativo
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Aviso relativo a Permitir comandos de clientes

Al usar este ajuste, es importante que sélo un cliente tenga conectado el
joystick de la camara cada vez, por el contrario, el UAV recibira érdenes de
movimiento de la camara contradictorias.

U-See User Manual - Menu de archivos

2.9.1.2.3  Protocolos extra de exportacion

Su versién de U-See puede tener disponibles protocolos extra de exportaciéon. Por favor,
revise la documentaciéon especifica para ver estas opciones.

Se pueden desarrollar protocolos extra bajo peticion. Contacte con Airelectronics para
obtener mas informacion.

2.9.2 Grabacion de datos

Para acceder a la ventana de grabacién, pulse el icono H en el menu de la barra de
herramientas, o se puede acceder a través de Archivo— Grabar datos.

Para grabar los datos de vuelo, pulse “Seleccionar archivo” y elija un archivo o cree uno
dandole un nombre nuevo.

Una vez que se ha seleccionado un nombre de archivo, pulse el botdén “Iniciar” para
empezar la grabaciéon del vuelo y “Parar” para finalizar la grabacién. Los vuelos grabados
se pueden reproducir posteriormente cargando el archivo generado en el cuadro
“Comunicaciones” (Ver Seccién 2.9.1.1.2 Repetir un archivo de vuelo).

Una alarma, que aparece en la ventana de estado, esta vinculada con el grabador de
datos (Ver 2.11.9.1 Seccién alarmas). Cuando se graba en un archivo, la alarma “REC” se
muestra en verde, y en rojo si el grabador no esta activo.

ked Archivo -> Guardar datos X

Seleccionar Archivo Iniciar

Figura 22: Ventana de grabacion
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2.10 Menu del Mapa

&~ Acercar Ctrl++
g~ Alejar Ctrl+-
Limpiar traza de mapa

Descargar regién del mapa

Mapa libre
® Avion en la pantalla
Avion en el centro

Figura 23: Menu del mapa
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El funcionamiento del mapa se controla a través de este
menua.

Las primeras dos entradas son los comandos habituales
“mas zoom” y “menos zoom”.

Debajo, aparece “Limpiar traza del mapa”: Esta accién
borra la traza que el avién deja sobre el mapa y este
comienza a dibujarla desde cero.

La entrada “Descargar region del mapa” abrirad un dialogo
que permite descargar regiones del mapa para poder usar

el software sin conexidon a internet. (Ver detalles en Seccién 2.10.1 Descargar regién del

mapa).

La ultima secciéon del menu es un selector de modo del mapa:

 En Mapa libre se puede mover la vista del mapa e inspeccionar cualquier elemento

como el usuario quiera.

« En Avidn en la pantalla el mapa se centrara en la posicidn transmitida si la posicién

actual de la aeronave no

esta en la vista del mapa.

« En Avidn en el centro la aeronave permanecerd siempre en el centro de la vista del
mapa. Esta opcidén puede sobrecargar la CPU y suponer un gran consumo de

bateria.

2.10.1 Descargar region del

sa Mapa -> Descargar region del mapa

Selection Method
@ Visible region
() spedify region

40,165° = N
-3,668° ¥ W -2,484° 3| E

39,640° =

L

Zoom

Tile Level Range: to

Tamaiio de descarga de la region
Teselas totales en la regicn actual: 2478

Tamafio total de la regidn: ~48 MB

L 12%

mapa
Este didlogo permite al usuario descargar ciertas
X regiones del mapa que deberian ser almacenadas en

el disco duro para permitir navegar por ellas sin
conexién a internet.

Para seleccionar las regiones, el usuario puede
navegar por la regién de interés o especificar
coordenadas en los cuadros numéricos. El usuario
debe también especificar el rango de niveles de zoom
que debera estar disponible en esa regién. Aparecen
dos miniaturas que representan el nivel de zoom
maximo y minimo seleccionados.

Hay que tener en cuenta que cuando el usuario
navega por el mapa sin marcar la opcién “Specify
region”, la regién seleccionada sera perdida, asi como
el nivel de zoom, que cambia automaticamente con el
zoom actual.

Cuando se ha seleccionado la regién de interés, el
usuario puede previsualizar cuantas teselas existen
en esa regién, asi como el numero de teselas ya
descargado, dando de esta forma un tamano

aproximado de descarga.
Descargar p g

Figura 24: Didlogo de descarga de
regiones del mapa

Para la mayoria de los vuelos, un nivel de zoom de 18
es mas que suficiente. Seleccionar un nivel de zoom
mas profundo que 18 provocara que se seleccione un

ndmero elevado de teselas que probablemente no se usardn. También hay que tener en
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cuenta que hay ciertas regiones de ciertos mapas de satélite, principalmente océanos,
desiertos y otras dreas no habitadas, donde ciertos niveles de zoom no estan disponibles.
En estos casos, la descarga caducara y no sera completada.

U-See User Manual - Ment del Mapa

No es posible descargar una regiéon cuyo tamafo sea mayor al tamafio de caché
establecido en los ajustes (Detalles en la seccién Seccién 2.15.14.3.1 Configuracién de

caché de mapa).

Por favor, tenga en cuenta que este tipo de mapas esta dividido en un
ndmero muy alto de piezas. Aunque no resulta intuitivo, descargar un alto
nimero de piezas pequefias puede ser mucho mas pesado para el
ordenador que un unico fichero grande.

Por esta razén,no es recomendable usar esta herramienta mientras no se
estd operando la aeronave en vuelo

Existe un limite de descarga de maximo 10000 teselas.

2.10.2 Cargador de archivos
Para guardar informacién relacionada con las definiciones del usuario de las zonas de
vuelo/ no vuelo o puntos de interés se utilizan archivos Kml. Esta herramienta gestiona los
archivos utilizados por U-See.

IR rapa - x|
—Gestionar Archivos
o Crear « 4 Cargar I
Archivos cargados actualmente: 2
I 4 1: Documento sin titulo ;I
Ruta del archivo ... /Documents,kmlPOIs. kml
Mdmero de marccas de posicidn 1
Mimero de POIs 1
Mumero de zonas a
|_ Solo lectura = For defecto i Recargar |

Figura 25: Didlogo del cargador de archivos

En este didlogo se pueden crear archivos kml para guardar informacién sobre puntos de
interés y zonas. También se puede cargar un archivo ya existente para cargar los datos
guardados en él. Se pueden crear o cargar multiples archivos, el didlogo informa sobre el
nimero de archivos cargados.

Todos los archivos cargados pueden ser seleccionados para poder ver cudntos POls y
zonas estan presentes en el archivo, la ruta al miso, etc.

Ademds hay algunas opciones disponibles para cada archivo seleccionado.

« Opcién ‘Solo lectura’: protege el archivo seleccionado de ser modificado, es decir, la
informacién del archivo exclusivamente se podra leer para mostrar las zonas y POls
en el mapa.

« Opcién ‘Por defecto’: asigna el archivo seleccionado como por defecto para guardar
modificaciones, es decir, las nuevas zonas y POIls seran guardados en este archivo
si no se especifica lo contrario.
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« Botdn ‘Recargar’: actualiza la informacién del archivo seleccionado.

2.10.3 Puntos de interés (POIs)

Esta herramienta es usada para gestionar puntos de interés cargados y crear nuevos.

A Mapa ->

x|

—Gestionar POIs

Tipo ITl:ldl:lS los estilos

h_[" Crear |

Il

LI Mombre I 1: POI sin titulo

' Editar | =¥ Centrar | @] Eliminar I

Mombre
Latitud
Longitud
Altitud
L
Fecha

Estilo Vehicle
37.656807T7
-122.3283566

—32 mAMSI.

10N 559243m E 4167948m N

Documento

..nics/Documents fkmlPOIs. kml

I™ | 5olo lectura

»  ARadirfquitar tipos de POIs personalizados

Figura 26: Didlogo puntos de interés

Los puntos de interés estadn agrupados en los siguientes tipos:

e Puntos de cadmara (<))
e Puntos favoritos (i)
* Puntos objetivo (@)

+ Puntos vehiculo (@)

» Puntos personalizados (hasta cinco tipos de puntos definidos por el usuario). Para
cada punto creado, el didlogo mostrara las coordenadas del punto, nombre, estilo o
tipo, fecha de creacién y archivo donde estd guardado.

Un punto puede ser seleccionado por tipo o por nombre. Los botones que aparecen en el

dialogo son:

« Botdn ‘Crear’: crea un nuevo punto. Por defecto, el punto estard en las coordenadas
del centro del mapa y sera guardado en el archivo kml seleccionado por defecto.

« Botdn ‘Editar’: Acceso a los parametros editables del punto seleccionado.

« Botdén ‘Centrar’: Mueve la vista del mapa para colocar el punto en el centro de la

pantalla.

« Boton ‘Eliminar’: quita el punto seleccionado del archivo kml asociado.

El nombre de cada punto en un estilo es numerado en orden ascendente, desde el ultimo
punto disponible. El nombre puede ser editado desde este menud con el botdén ‘Editar’. La
fecha y hora se tomard del GPS del UAV si estd disponible, de otra forma se tomara del

ordenador.

El usuario puede afadir hasta cinco tipos de puntos personalizados. El usuario puede
introducir un nombre e icono especifico para cada tipo de punto usando el menu

‘Anadir/quitar POIls personalizados’
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W Anadirfguitar tipos de POIs personalizados

Figura 27: Afadir/quitar tipos de POls personalizados

Una vez que el icono y el nombre sean metidos se ha de validar la seleccién en el botén
‘validar’. Cada tipo personalizado de POl puede ser borrado mediante el botén de la
papelera. Los iconos personalizados han de tener una resolucién de 32x32 pixeles como
maximo.

2.10.3.1 Puntos de Camara

Es posible afadir puntos de cdmara haciendo click en cualquier punto del video que
aparece en el didlogo ‘Captura de Video’ (Seccién 2.11.6.1), permitiendo al usuario marcar
un punto de la imagen en el mapa. Un punto es creado solamente si la cdmara estd
apuntando al terreno, por lo tanto el punto es alguna posicion del mapa. También es
posible afiadir un punto desde el menu contextual del mapa.

Por ultimo, las coordenadas UTM son especialmente importantes para los puntos de
cdmara: para poder mostrar esta informacién en el menu contextual del mapa el usuario
puede seleccionar la opcién ‘Mostrar coordenadas UTM en menu contextual del mapa’ en
Ajustes - Ajustes de U-See.

2.11 Menu Ver: Ventanas de informacion en tiempo real

El software de U-See tiene una serie de ventanas que reportaran informacién al usuario
en tiempo real, permitiendo el control del estado actual del UAV. Estas ventanas se
muestran de manera independiente para operar mas cOémodamente con multiples
pantallas conectadas.

2.11.1 Graficos en vivo

Esta ventana presenta informacién en vivo de los diferentes valores del sistema. La base
de tiempos puede ser acelerada o decelerada usando el control numérico (Los valores mas
altos muestrean la sefal mas rapido y por lo tanto abarcan menor tiempo total, valores
negativos desaceleran la base de tiempos). El cuadro también permite congelar el grafico.
Si el mouse tracking esta habilitado, un cuadro aparece al lado del cursor representando el
valor bajo el cursor en las unidades dadas.
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s Ver -> Gréficos en tiempo real X
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Cabeceo ~ [] Sequimiento del ratén Tiempo base
Cabeceo Congelar -_

Cabeceo (arad)
B ‘abeceo comandado (arad)’|

Figura 28: Grafico en vivo: IAS vs IAS Comandado

Los gréficos disponibles son:
+ Cabeceo: representa el cabeceo comandado y cebeceo actual en grados.
« Alabeo: representa el alabeo comandado y el alabeo actual en grados.
+ Guinada: representa la guifiada comandada y la guifada actual en grados.

* 1AS: muestra el Indicated Air Speed (IAS) actual y el IAS comandado. La unidad es
coherente con las unidades de velocidad seleccionadas en el cuadro de ajustes de
U-See.

+ Altitud: muestra la altitud actual del UAV y la comandada. La unidad es coherente
con las unidades de altitud seleccionadas en el cuadro de ajustes de U-See.

* Ground Speed vs IAS: muestra el Indicated Air Speed (IAS) del UAV y la velocidad en
suelo del UAV. Si el sistema tiene instalados sensores de presidon dindmica externos,
las curvas del pitot principal y de los externos son reportadas. Los colores usados
en este grafico son consecuentes con los usados en la calibracién del pitot
(2.15.10) Ajuste del Sistema de Datos de Viento.

2.11.2 Version del Software
Esta ventana muestra informacién acerca de la versidn de software del autopiloto
conectado y su numero de serie.

La versiéon de software del vuelo y de la misién también apareceran, y deben coincidir en
las dos CPUs. También aparece el niumero de serie del autopiloto conectado.

Esta informacién se puede usar para comprobar la compatibilidad del software
suministrado segun la lista proporcionada por Airelectronics, establecer la fecha de
fabricacién y ver caracteristicas disponibles en sus autopilotos.

Esta informacién le sera preguntada en el contacto inicial con el equipo de soporte de
Airelectronics.

2.11.3 Resumen de Sensores

En la ventana de resumen de sensores se pueden ver los datos recibidos por U-See en
tiempo real respecto a los sensores a bordo. La ventana esta dividida en diez paneles:
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&) Ver -> Resumen de sensores >
Angulos de Euler Temperatura interna Correccion barométrica
Cabeceo -4.5 Temp 43.3 °C Correccién 0.3 m
Alabeo -10.9 ° .
— Temp 41.4 °C PS Suelo 481.2 m
Guifiada 65.9
V. vertical 0.0 m/s Temp 40.3 °C Estado OK
Posicion GPS Estado GPS Posicion GPS de U-Ground
Long -4.094860 Modo 3D Long -4.094832
Lat 40.333464 Ant. Dif. 0 Lat 40.333506
Alt 681.3 m Satélites 15 Alt 685.5m
Tiempo UTC GPS Informacién canales GPS
dbs: 42 26 3844,3645,0 ,0 322831,0,0,0 2934
Horas : Min : Seg 11 : 46 il
Dia [ Mes /[ Afio 10| / 12/ 2018
SV:2'3'5°6 7 9'1617192330193949767 68
Sensores IMU Indicador Pitot

Fuente de medida

Ay -1.824 wy | -0.004 C A Sensor prindipal 58.95 km/h
Az 9.619 wz  0.001

Ax 0.814] wx 0.002

Figura 29: Ventana resumen de sensores. Correcciéon barométrica, estado de
GPS, sefial de canales de GPS

« Angulos de actitud y Velocidad Vertical: Representa la actitud/comportamiento del
vehiculo y la velocidad vertical.

 Temperaturas Internas: Medida de la temperatura interna del/los sensor/es del
autopiloto. La version triple sensor tendrd tres temperaturas, mientras que la
versién mono-sensor sélo mostrara una.

e Correcciéon barométrica: Como opcién, el autopiloto y la estacién de control del
suelo intercambian informacién para establecer una altimetria barométrica de alta
precisién. Este cuadro permite la monitorizacién del estado de correccién
barométrica.

La seccidon de correccién barométrica muestra la correccién barométrica actual
aplicada al sensor de presién a bordo desde la ultima referencia ajustada (Ver
Secciéon 2.15.10 Ajuste del Sistema de Datos de Viento), El valor de la altitud
medida por el altimetro en tierra en la unidad de altitude elegida y una descripcién
del estado de correccién.

Los posibles estados son:

» OK: El sensor de tierra funciona correctamente y se establece una referencia
valida, por tanto, la correccién esta siendo aplicada adecuadamente.

« BADSENS: El sensor de tierra esta fallando por alguna causa y, por tanto, la
altimetria diferencial de alta precision no esta disponible. Si se diera este
caso, intente reiniciar el hardware de U-Ground. Si el problema persiste, por
favor, contacte con Airelectronics. Este estado esta ligado a una alarma de
aviso ambar en Ps.

« NOREF: No se puede establecer una referencia valida. La altimetria
diferencial de alta precision no esta habilitada.
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NOCONFIG: La altimetria diferencial no estd activada o no esta soportada por
el autopiloto y la estacion de tierra.

EXCESS: Correcciéon excesiva detectada. Si la variacion desde que la
referencia fue establecida sobrepasa el umbral/limite, la correccién es
descartada como invélida. Esto puede ser un indicativo de fallo en el sensor
de tierra. En este caso, por favor, contacte con Airelectronics.

NOTSET: La altimetria barométrica nunca se ha calado con la medicién del
GPS en el tiempo de funcionamiento del autopiloto. Esta es una situacién
tipica que nos podemos encontrar cuando el sistema se ha
alimentado/conectado recientemente y nunca ha tenido una ubicaciéon GPS
valida. Esto implica que la indicaciéon de presién estatica puede estar errada
varios metros hasta que se ajuste el comando altimetro. Para esto, vaya a
Ajustes — Ajuste del Sistema de Datos de Viento y pulse el botén 'Sincronizar
altimetro barométrico & GPS'. Es necesario una ubicaciéon GPS vélida para
esta funcién y el autopiloto desarrollara un comando de ajuste cuando tenga
la ubicacién GPS calculada con al menos 6 satélites.

FILT: La indicacién de presion de la estacidén de control de tierra ha cambiado
muy rapidamente en muy poco tiempo, y el autopiloto estd introduciendo
esta correcciéon de una forma filtrada para evitar cambios bruscos de altitud.
Esta situacidn puede ocurrir cuando se recupera el contacto con un UAV
después de un periodo largo sin comunicaciones. Si esto ocurre, hay gue
prestar mucha atencién.

Posicion: Muestra datos usados como ubicacidon de navegacién GPS a bordo del UAV.
En UAVs con més de una fuente de GPS, aparecerd un botdén con el texto “Mostrar
Multi-GPS”. Este botén abre un nuevo cuadro que muestra el estado actual de cada
GPS disponible a bordo.

@) Multi GPS X
U-Blox GPS
Posicién
Long 16.153954 | Lat 69.291241
Alt 41.68
Estado
Modo 3D Satélites 12
Fijo OK | DGPS NO DGPS
Novatel GPS
Posicién
Long 16.154159 Lat ©9.291599
Alt 40.92
Estado
Modo PSRDIFF| Satélites 11
Estado COMPUTED

Figura 30: Ventana Multi GPS

Estado: muestra informacidn relativa a la ubicacion:

[e]

El modo muestra el tipo de solucién que ofrece el GPS. Los modos posibles son:
2D, 3D, DGPS y 'No Fix'.

Satélites muestra el numero de satélites usados para generar la solucién de
navegacion actual®.

9 No confundir este nimero con el niUmero de satélites visibles sobre el horizonte.
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o Diff Age: Muestra cuanta antigliedad tienen los datos usados para la correccién
diferencial.
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e Posiciéon U-Ground: Solucién GPS para la posicién de la Estacién de Control de
Tierra.

* GPS UTC Time: Muestra la hora universal coordinada reportada del GPS.

e Indicador Pitot: Muestra la velocidad medida por lo/s sensor/es dinamico/s. En
sistemas con sensores de presién dinamica externos instalados, el sistema
reportara tres canales. Si no, sélo se reporta el sensor de presion dindmica
principal.

e Informaciéon del canal de GPS: Da acceso al estado de senal de los canales de
blusqueda que tienen los médulos de GPS, informando de qué satélite esta
rastreando el autopiloto para computar su posicion GPS y qué nivel de sefal se
recibe desde cada satélite.

La grafica muestra la identificaciéon del Vehiculo Espacial rastreado (SV ID). Dichos
SV, identificados con numeros por encima de 120, corresponden a sistemas
SBAS!°tales como WAAS o EGNOS.

La grafica también expone el nivel de sefial. Una sefial aceptable seria por encima
de 30 dbHz.

« Sensores IMU: Esta seccidn reporta los valores de los ejes X, y, y z de los giréscopos
y acelerémetros de la unidad inercial de medida (IMU) En los U-Pilots con seccién
“triple sensor”, aparece “Fuente de medida”. Esta secciéon adicional muestra los
sensores que se estan usando para calcular el valor para el sensor triple. Verde
significa que se estdn utilizando todos los sensores. Cuando la etiqueta es naranja,
se reportan las fuentes usadas.

2.11.4 Estado de GPS Relativo (Opcional)
Esta ventana sélo aparecerd en versiones de U-See que tengan habilitada la base de
operaciones movil. Por lo que esta seccidon puede no ser aplicable a su versién de U-
See.

e Ver -> Estado GPS X
Rumbo
Distancia 0.016 km  Azimuth 43.730 °| Elevacién 0.837 °
SigmaAz 0.366 °| SigmaElev 0.920 °
MasterPOS
Lat 40.911300/ Lon -4.371705 Al 989.78 m
Estado
Estado NARROW FLOAT  Operativo TRUE

Figura 31: Apariencia tipica de GPS Relativo
En esta ventana se muestra informacién sobre el estado actual de la solucién del GPS
relativo. Aparecerd la distancia de la linea base y el azimut, y la elevacién de la linea de
base. El azimut y la elevaciéon estan medidos desde el norte geografico y orientados en
direccién Base-vehiculo.

10 Satellite Based Augmentation Systems
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Mas abajo, se indica la calidad de la solucién mediante un valor sigma (g). Este valor
muestra un umbral en el que el 60% de las mediciones dadas por el sistema estaran
dentro de dicho umbral. Un sistema totalmente operativo dard sigmas en el rango de
milésimas de grado.
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MasterPOS muestra la solucién GPS actual para la posicién de base mouvil.

El estado indica el tipo de solucién que esta siendo computada y “Operativo” muestra con
una indicacion de verdadero o falso indicando si el sistema puede usarse para una
operacién de aterrizaje en una base movil.

Los posibles estados de la solucién son:
« Ninguno: El sistema no puede establecer posicién relativa.

« PSRDIFF: La solucién procede de una correccién diferencial de pseudo-rangos. La
posicién relativa obtenida usando este método no se considera vdlida para
aterrizajes de precisidon en bases mdéviles, pero podria funcionar en aproximaciones
estacionarias.

e L1 FLOAT: Solucién con ambigiedad L1 de coma flotante. El sigma tipico de este
modo estd alrededor de 1°.

« L1 INT: Ambigledad L1 entera. El sigma tipico de este modo estad alrededor de
0.1°.

+ NARROW_INTEGER: La ambigtiedad del numero de onda fase-portadora se calcula
utilizando la maxima informacién posible. Este es el estado correcto de
funcionamiento y el sigma tipico puede ser tan bajo como 0.001°.

Obsérvese que los estados posibles estdn ordenados de menos a mas precisos.

2.11.5 Asistente de posicionamiento de antena

Este didlogo proporciona informacién de
s Ver -> Asistente de apuntado de antena X seguimiento manual de antena. La
posicion relativa del UAV es mostrada por
- un doble display, uno para posicion
33Q vty J0 Zenith horizontal relativa y otro para posicién

S3 ! i
300 .60 o vertical.

El posicionamiento es calculado usando

W= -E 0 angulos geograficos y la unidad usada es
= = el grado sexagesimal.
2a” S0 <730 . .

”, N bty 02 En cada mitad del display se puede ver

318.3. 000, o Ysg Nadir de forma precisa el azimuth y la

= elevaciéon en la esquina derecha inferior.

Apuntar desde: Auto < El posicionamiento puede ser calculado

Figura 32: Asistente de apuntado de antena tal y desdglel sitio de Ianzaml'(?nto o desde la

como se muestra en el software posicion dada por el Fijo GPS del U-

Ground. Esto se puede seleccionar desde
el menu desplegable que se encuentra en la parte inferior de la ventana. Cuando “Auto”
estd seleccionado, el posicionamiento serd calculado desde el GPS-Fix del U-Ground si esta
disponible o del sitio de lanzamiento si no lo estd. Este cambio ocurrird de forma
automatica.
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2.11.5.1 Opciones especificas U-Antenna Tracker (opcional)

Cuando se conecta un U-Antenna Tracker!!, aparecerdn opciones adicionales y la ventana
de dividira en dos partes: los dos indicadores de aguja en la parte superior, y un area de
configuracién en la parte inferior. La posicién horizontal relativa del UAV se muestra en la
parte izquierda.

Adicionalmente, son necesarias mas agujas en el indicador de azimuth para poder mostrar
los datos de telemetria del U-Antenna Tracker. La posicion comandada se muestra en
amarillo, la posiciéon actual se muestra en azul y la orientaciéon del U-Antenna Tracker en
gris. Todas son referenciadas por azimuth, cuyo valor serd mostrado en la parte inferior del
indicador.

La elevacién actual del UAV serd mostrada en el indicador de la derecha. U-Antenna
Tracker no soporta movimiento en elevacién en este momento.

La rotacién del rotor puede ser controlada en modo automatico o manual. En la parte
inferior existen dos grupos que identifican el modo de funcionamiento actual (auto o
manual), en la parte izquierda, y sus parametros en la parte derecha.

2.11.5.1.1 Modo Auto

U-Antenna Tracker se inicia en este modo y espera a recibir un dngulo comandado para
empezar a funcionar. El modo auto funciona de acuerdo a una posicién dada por el GPS en
la placa de U-Pilot, que transmite al UAV la posicién de la U-Ground a través de un radio
enlace. Basandose en esta informacién, la U-Ground realiza calculos para determinar la
posicion relativa del UAV y a continuacién comanda el U-Antenna Tracker proporcionando
de forma continua el azimuth de la aeronave.

El usuario puede establecer un angulo de desviacién (offset o calado) para hacer coincidir

la direcciéon deseada para hacer un seguimiento del UAV, si fuera necesario. Este es el

Unico valor que el usuario puede modificar en este modo de funcionamiento, haciendo clic

en los botones “Izquierda” o “Derecha”, que aplicardn un offset constante negativo

(izquierda) o positivo (derecha) cada que el usuario hace clic en ellos. El valor del offset
puede reiniciarse a 0 haciendo clic en el
botén “Reset”.

sav Ver -> Asistente de apuntado de antena x

2.11.5.1.2 Modo manual

FRovet 20 Hacer clic en el botén “Manual” provoca
: / “pe0 gl el cambio al modo manual. EI modo
= / manual comanda el comando actual,
E haciendo que el rotor se pare. Ademas, la
S ol By ventana cambiara y se mostraran los
parametros relativos a este modo.

240™

21.
40.#10 5 ,

El angulo comandado en modo manual
Appie @it Az - puede ser cambiado escribiendo el
Antenna Tracker ndmero en el cuadro numérico o bien
Orientacién: Norte ~ Fijar Obtener Paneo actual: |40.39 ° hac|endo C|IC dlrectamente en el éngulo
lecclidineenanien HEi it deseado en el indicador de la izquierda.

Auto Manual Calado de acimut: Reset

Actual: AUTO Izquierda 0.00 ° Derecha 2.11.5.1.3 Zona muerta
El rotor no soporta giro continuo, pero

Figura 33: Didlogo de apuntado de antena con puede rotar mas de 360(‘/’ (4809). La zona
opciones especiales para U-Antenna Tracker en la cual el rotor estd fuera de esos
primeros 360° de giro se llama zona

11 To obtain more information about this product, refer to User Manual or contact Airelectronics.
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muerta. Basandose en la orientacidon configurada, se mostrard un sector circular en gris
para representar la zona muerta. En este ejemplo, el rotor no puede girar mas alla de los -
2259 0 2259 grados desde su orientacién (marcada por el sector gris).
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Si el rotor alcanza esta zona muerta mientras esta siguiendo al UAV, provocara el giro de
una vuelta completa para poder seguir al UAV de vuelta. Dada la velocidad de rotacién del
rotor, esto provocara una pérdida de comunicaciones durante varios segundo hasta que el
tracker se oriente de nuevo al UAV.

2.11.5.1.4 Orientacion

Para evitar lo mencionado en la seccidén anterior, el U-Antenna Tracker puede ser orientado
hacia cualquier punto cardinal: Norte, Este, Sur y Oeste. El dngulo cero de referencia del
rotor tiene que ser orientado hacia ese rumbo geogréfico. La orientacién puede ser
cambiada en cualquier momento de la operacién, sin importar el modo de funcionamiento,
pero es muy recomendable modificar este pardmetro y orientar el rotor antes de comenzar
la operacidén y teniendo en cuenta el plan de vuelo.
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2.11.6 Captura de video (Opcional)

X

i Ver -> Captura de video i Ver -> Captura de video x

i Ver -> Captura de video X

— Frontal () Lateral  Dispositves [l DEPSTORECHRANE] Reraanian AT = Encender Frontal ) Lateral  Disposttivos &4 [Dispositivo de captura 1. 7| [Retransmisién| | Abrir Cerrar Encender Frontal ) Lateral  Dispostivos |44 [Dispostivo de captura 1 ¥ [Retransmisicn| | Abrir Cerrar

N chders o J(EEE @ 2 S0 6l i & (N cades;

CUAY i . XAUAY

052 0.0 /i & 5 052 0.0 /i ! 5 052 0.0 4/
L0552 00U - e £ LOS2 .00 2 e i LU 0,00 2p1)

M. Res [640X460/(VGA) 2 [ 18] [= ] Nose estd grabando h264 5 M. Res [640x480 (VGA) 7[5 116 [ 5 Noseestd grabando h264 | [Opdiones avanzadas] M. Res (640480 (VGA) “ [# 18 [ = Noseests grabando h264 - [opdiones avanzadas|

Parémetros de video  Opciones de informacién superpuesta  Tracker Parémetros de video  Opciones de informacién superpussta  Tracker Parémetros de video  Opciones de informacion superpuesta  Tracker

Brillo n Escala mirilla | Color de informacién superpuesta
[ Reflejar hor.

cuadrada Modo cémara
6n cimara Zoom cémara
Indicador de norte (] Paneo e indinacion de cim

Contraste: L ] Resolucidn detectada: 640 x 480 [[] Reemplazar resolucion 640,480 (VGA)

[ Reflejar vert. mara

Saturadén L]
i6n UAV  [] Informacién de apt

Figura 34: Didlogo captura de video con las opciones avanzadas desplegadas

Esta es una caracteristica opcional odria no aplicarse a su versién de U-See

U-See opcionalmente admite dispositivos para mostrar video captado en tiempo real por el
UAV.

Los dispositivos de video aparecen ordenados por nombre en la lista desplegable superior.

La lista de dispositivos puede ser actualizada utilizando el botén “refrescar” (53). Con los
botones “Abrir” y “Cerrar”, ademds de la lista de dispositivos, los dispositivos de video se
abren o cierran. Si su versiéon de U-See tiene capacidad de recibir una transmisién de video
digital en la red, aparecera las opciones “H264 TS”, “H264 RTP” y “JPEG RTP”. Los detalles

de esta opcién estan explicados en la seccién 2.11.6.2 Video desde Red (Opcional).

Es posible seleccionar diferentes resoluciones antes de abrir el video, y el video sera
escalado escalado a esta resolucion. Si la resoluciéon detectada del video original no tiene
la misma resolucién de aspecto se crearan bordes negros alrededor de la imagen. Si no se
encuentra la resolucién deseada en la lista, es posible seleccionar una resolucién
personalizada haciendo clic en la Ultima opcién y escribir la resoluciéon desea en el didlogo
que aparece.

Superpuesto en el video se muestra en la parte de arriba de la pantalla, el rumbo
geografico de la cdmara. En la esquina superior derecha se reporta el modo actual de la
cadmara. Una barra en el lado derecho de la pantalla muestra el zoom comandado actual.
En la parte izquierda de la ventana hay una barra mostrando la elevacién reportada de la
cadmara. En la esquina inferior izquierda aparece una ventana con el titulo “APUNTADO” en
el que muestra las posiciones calculadas, altitud y distancia del centro de la imagen. Si la
distancia al objetivo estd siendo calculada (no realmente medida por la céamara) la
distancia tendra la palabra CALC adjunta a la unidad de medida. Es necesario una cdmara
equipada con telémetro laser o radar para medir esta distancia.

En la esquina superior izquierda, la ventana “CAM” reporta la cdmara activa. Si no se
reporta ninguna camara activa, esta ventana se oculta y deshabilita automaticamente.
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La barra de la parte inferior central muestra el paneo reportado de la cdmara. En la parte
inferior derecha, una venta con el titulo “UAV"” reporta el Ground Speed (GS) actual de la
aeronave Yy la linea de visién actual “Line of Sight” (LOS), distancia entre la aeronave y el
lugar de aterrizaje.
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Ademas, es posible mostrar un indicador de paneo y elevacién unificado en la esquina
inferior izquierda del video. Si se activa este indicador, los indicadores de pan vy tilt
individuales son desactivados y escondidos.

No todas las camaras disponen de mediciéon de los angulos de apuntado o zoom. Los
angulos de feedback seran reportados sélo si estan disponibles. En caso de no haber
reporte de angulos, se mostraran los d&ngulos comandados (en caso de cdmaras
controladas por servos). Si la cdmara conectada esta en “Open Loop”, no hay reporte ni
comando. En este caso, el rumbo, tilt, pan y las opciones de apuntado estan
deshabilitadas y ocultas.

Todos los elementos que conforman el informacién superpuesta del video pueden
ocultarse marcando la correspondiente casilla del menu “Opciones avanzadas”. El botén
“Color de superposicion” muestra un cuadro desde el que se puede seleccionar el color de
la informacion superpuesta.

La grabacién de video también se puede realizar utilizando los botones de la parte inferior
del didlogo. Una vez gue se haya abierto el dispositivo, para empezar a grabar, seleccione
el cédec de video preferido y haga clic en el botén “Empezar” (®). Para detener la
grabacién presionar el botén “Parar” (63). Los cédecs de video disponibles son:

« h264: Grabaciéon de video comprimido en h264 en un contenedor .avi.

e VP8: Grabacién de video comprimido en VP8 en un contenedor .avi.

e Theora: Grabacién de video comprimido en Theora en un contenedor .avi.

«  XRAW: Grabacién de los frames de video sin compresion en un contenedor .avi.

Recuerde que la grabacién en XRAW consume una buena cantidad de espacio del disco
duro, y la grabaciéon en h264 consume gran cantidad de tiempo de CPU. Por favor, tenga
en cuenta la capacidad del ordenador que estd usando cuando grabe y vuele una
aeronave.

También es posible tomar capturas de imagenes individuales usando el tercer botén de la
fila “Capturar” (=*).
Los nombres de archivo y rutas de los archivos de video e imagenes creado se puede

configurar en la seccién “Grabacién” en Ajustes— Ajustes de U-See (ver Seccién
2.15.14.4.2 Grabacién multimedia).

Nota para Usuarios de Windows: Es recomendable guardar el video en
su carpeta de usuario. Si el usuario intenta guardar el video en una carpeta
sin permiso de escritura (i.e. C:, C:/Program Files/) se creard un disco C:
virtual en $USER/AppData/Local/VirtualStore/, siendo los videos guardados
en dicha carpeta. Si fuera el caso, el video estard en la carpeta VirtualStore en lugar
de en la ubicacién original cuando se intente abrir con un programa diferente.

Pulsando el botén “Opciones avanzadas” es posible ajustar distintas opciones de la
visualizacién del video. En la primera pestafa, se exponen las opciones brillo, contraste y
saturacion, y reflejar. Brillo, contraste y saturacién pueden ser modificadas en cualquier
momento, pero refljar solo puede cambiarse cuando no esta grabando.

En la segunda pestafia es posible ajustar distintos elementos de la informacion
superpuesta.
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La tercera pestafia estard habilitada cuando haya algun dispositivo que permita realizar
tracking de video y esté habilitado el tracking absoluto. Permite al usuario reemplazar la
resoluciéon de video detectada por el reproductor al realizar el tracking de video. Esto es
solo necesario cuando el video es redimensionado durante la transmisién o recepcion.
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Dispositivo de Captura de Video: Aunque U-See puede leer video desde
‘Hb distintos dispositivos de captura, es recomendable usar el dispositivo
o proporcionado por Airelectronics para prevenir posibles incompatibilidades.

2.11.6.1 Acciones con el ratén en la reproduccion del video

Cuando el video esta siendo reproducido en la ventana de captura de video, es posible
realizar una serie de acciones con el ratdén en el video. Ten en cuenta que los margenes del
video son ignorados en caso de que se seleccione una relaciéon de aspecto distinta de la
del video recibido:

e Hacer un clic en el video selecciona un punto de tracking en las coordenadas de la
imagen de ese video en el caso de que la cdmara soporte tracking de objetos.

« Hacer clic secundario en cualquier lugar del video elimina este punto de tracking.

* Hacer un clic primario mientras se mantiene la tecla control selecciona un punto de
cdmara que se mostrard en el mapa. Mas informacién sobre los puntos de camara
se puede encontrar en la seccién...

2.11.6.2 Video desde Red (Opcional)

Si su versidon de U-See estd lista para recibir video en red, aparecera varias fuentes extras
de video en la lista de desplegable de dispositivos.

Cuando esta seleccionado y abierto, U-See espera recibir una transmision H264-MPEGTS
sobre UDP con los siguientes requisitos:

 "“H264 TS por red”: H264-MPEGTS en el puerto15004.
* "“H264 RTP por red”: H264-RTP en el puerto 15004.
* “JPEG RTP por red”: JPEG-RTP en el puerto 41251.

El socket UDP no esta ligado a una direccion especifica de IP del sistema. Para recibir la
transmisiéon de video, la configuracién IP del ordenador en el que opera U-See debe ser
ajustado correctamente para que la subred y mascara de red coincidan con el del equipo
de transmisién de video. La configuracién de red del sistema operativo (Windows, OS X,
Linux) estd mas allad del alcance de este documento.

Por favor, consulte su manual de transmisor de video en relacién a los ajustes necesarios
del sistema TCP/IP de recepcién de video y su manual de OS para saber cémo ajustar la
configuraciéon de red del sistema.

2.11.6.3 Interruptores de cambio de Fuente de Video (Opcional)

Si la carga de pago equipada tiene varias camaras disponibles (normalmente dia y
térmica), podrdn ser seleccionadas a través de una opcién que aparece en la esquina
superior izquierda de este didlogo (ademas de estar disponible en el didlogo de comando
de Cédmara).

2.11.6.4 Opciones de Procesador de Video (Opcional)

Algunas opciones del procesador de video apareceran este didlogo, en una fila entre el
video y las opciones de grabacién, siempre cuando se disponga de un Procesador de Video
(ya sea independiente o incluido en el gimbal). Para ver la lista completa de opciones ver
Seccién 2.13.9 Procesador de Video (opcional).
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2.11.6.4.1 Epsilon 140Z

EST. ® | Modo Tracking E Ancho caja de Tracking B

Figura 35: Opciones del procesador de video que aparecen en la captura de video para Epsilon 140Z

2.11.6.4.2 ASIO 155

EST. ® | Ancho caja de Tracking .

M. Res | 640x480 (VGA) < (X = No se estd grabando h264 ¥ Opciones avanzadas

Figura 36: Opciones del procesador de video que aparecen en la captura de video para ASIO 155

2.11.6.4.3  Sightline

EST. 8 Modo Tracking E Ancho caja de Tracking B

Figura 37: Opciones del procesador de video que aparecen en la captura de video para Sightline

2.11.6.4.4 Otros
Otros procesadores de video podrian ser soportados bajo peticién a Airelectronics.

2.11.6.5 Retransmision de video . . .,
wa Destino de la retransmision X

Es posible retransmitir el video en este dialogo haciendo
clic en el botén “Retransmisién” de la parte superior. Esto | ot [localhost |
abrird una ventana con varias opciones:

Puerto 11600 S
* Host: La IP de destino del video. Tasa de bits (kbps) [1280 z
+ Puerto: El puerto que usara la retransmision. Habilitar H

« Tasa de bits: La calidad del video en kbps. Cancelar

« Habilitar: Si esta activa o no la retransmisién. : _ i
Figura 38: Dialogo de destino de la

2.11.7 Estadisticas Multienlace (Opcional) retransmision
Esta es una caracteristica opcional y podria no aplicarse a su version de U-See

Contiene informacién del estado de
- Vler -> Estadisticas multienlace X los enlaces disponibles. La parte
superior del didlogo muestra el
porcentaje de Ila calidad de Ila

Informacion multi enlace

Canal de bajada Canal de subida . ., X .
O I . | 7 rpagr/e | COMunicacion. En la parte izquierda,
T, los numeros rodeados muestran qué
- enlace esta activo (verde) y cudl estd
P Estadisticas del Radio Enlace en espera (grlS).

Figura 39: Didlogo de estadistica multienlace.
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La comunicacién es bidireccional
y asimétrica, por lo que el canal
de bajada es referido a el enlace
gue envia la informaciéon desde
la aeronave al suelo y el canal
de subida desde el suelo al aire.
También, dependiendo de la
versién de software, podria ser
posible establecer un tercer
enlace.

En la parte derecha, el canal de
subida muestra el nimero de
paquetes recibidos en el aire.
Hay que tener en cuenta que si
el canal de bajada no funciona
correctamente, esta estadistica
no sera reportada.

2.11.7.1 Estadisticas del Radio
Enlace

La seccion “Estadisticas del
Radio Enlace” muestra |la
potencia de la sefial y del ruido

¥ Estadisticas del Radio Enlace

Ruido
-59 dBm

Sefial
-255 dBm

Sefial

Margen
-190 dB

\r1/

\ /

~ : .
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Ruido
-115 dBm

Seiial
-50 dBm

Margen
65 dB

Sefial

Ruido’ - Ruido

Grafico @ S/N O Margen

Figure 40: Ejemplo de gréficos de la estadistica multienlace.

recibido y el margen entre ambos. Los datos del lado izquierdo son relativos al enlace
primario y los de la derecha al secundario. El grafico reporta la informacién en tiempo real.

- View -» Multi Link Statistics >
Multi Link Information
Downlink Uplink
£
@ o (E) NG -
(2)
\EJ 0%
l/_'\l I/_'\I
3 0% | 3) 0%
W Crypto Specific Information
Downlink Uplink
Decoded - pckt/s Decoded 18 pckt/s
Link 1 | Accepted - pckt/s Accepted 18 pckt/s
Delay = Delay =
Decoded - pckt/s
Link 2 | Accepted - pckt/=
Delay -1 pckts
Decoded - pckt/s Decoded 0 pcktfs
Link 3 | Accepted - pckt/s Accepted 0 pckt/s
Delay -1 pckts Delay -1 pckts
[ calculate delay in ms
} Radio Link Statistics

Figura 41: Ejemplo de estadisticas especificas de cripto.

Versién de documento 1.53-ESP

El usuario puede hacer zoom en
los graficos y mover el eje Y. El

movimiento y el zoom esta
sincronizado entre los dos
graficos.

Los selectores inferiores

permiten cambiar entre mostrar
sefal/ruido o el margen entre
los dos valores.

Estas estadisticas no estardn
disponibles para un tercer
enlace.

2.11.7.2 Informacion especifica de
cripto

Cuando se activan las
comunicaciones encriptadas, se
desbloquean algunas
caracteristicas adicionales y se
muestra informacién adicional.
Adicionalmente, se muestra un
tercer enlace. Este tercer enlace
estd pensado para ser usado
como una conexiéon SATCOM.
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Cada enlace y direccidn es representado por una caja. (El enlace 2 no dispone de caja en
el canal de subida dado que habitualmente solo existe un radio enlace montado en la
aeronave). En cada caja se muestras las siguientes estadisticas:

U-See User Manual - Menu Ver: Ventanas de informacion en tien

« Decodificados: aquellos paquetes que fueron decodificados con éxito y, por lo tanto,
se recibieron correctamente, por segundo.

« Aceptados: aquellos paquetes que fueron decodificados pero también aceptados
porque llegaron antes a ese enlace, por segundo.

» Retraso: este retraso es calculado en referencia al enlace primario y es dado en
nimero de paquetes, de forma que retrasos negativos significa que los paquetes
llegan antes a este enlace que al enlace primario y viceversa.

2.11.8 Vista Sintética / Horizonte Artificial
Ir a Ver— Vista sintética para abrir visién 3D sintética en tiempo real.

La vista 3D representa los alrededores de la aeronave con los datos proporcionados por el
modelo de elevacién digital y la localizacién del punto de aterrizaje.

La elevaciéon del terreno se genera usando un Modelo de Elevacién
Digital (DEM) incorporado en U-See.

El DEM usado por defecto en U-See tiene cobertura global pero, por
contra, en algunos puntos puede faltar precisién, existiendo algunos
errores de hasta 150 m.

EL vuero 'Pseupo-VisuAL' UTILIZANDO ESTA VISTA ESTA

TOTALMENTE PROHIBIDO. Su precisién no es suficiente para evitar un choque contra el
terreno. Esta vista sélo se proporciona como una forma de mejorar la conciencia
situacional del operador, no como herramienta para pilotar el avién.

Este aviso también aplica si se carga un DEM con un alto detalle en lugar de U-See
estandar: DEM normalmente NO incluye obstaculos (como edificios o antenas) y el
terreno puede haber cambiado desde la realizacién del DEM debido al desarrollo
humano.

Adicionalmente a la informacién del entorno en 3D, la vista sintética nos da informacién
muy util a través de una visualizacién tipo frontal (HUD) en tiempo real, con valores tales
como velocidad, altitud, deriva o variometro. El HUD también representa los valores
comandados del autopiloto en color amarillo, y en morado la altitud comandada, como un
director de vuelo. El variometro del lado derecho representa la medida instantanea del
variometro con un triangulo completo y el valor filtrado con un triangulo vacio.

Al fondo del display se da la informacién acerca de la unidad utilizada para presentar los
datos.
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& Ver -> Vista sintética X | Jéc Ver -> Vista sintética X

Vista 3D Director de vuelo [ ] vista 3D Director de vuelo

km/h

Figura 42: Vista 3D Sintética Figura 43: Horizonte Artificial 2D

La informacién sobre los modos de visualizacién y vuelo se representa en la esquina
superior izquierda y la distancia al aterrizaje se sitUa en la derecha.

La visualizacion 3D se puede desactivar para usar un horizonte artificial estandar
simplemente desmarcando “Vista 3D” en la parte de arriba de la ventana. El director de
vuelo puede ser habilitado o deshabilitado usando la casilla “Director de vuelo”.

2.11.9 Estado

Para acceder a la ventana de estado pulse @ en la barra
de herramientas o vaya a Ver— Estado.

La ventana de estado se divide en tres secciones: alarmas,
informaciéon de superficies e indicadores de subsistemas. La
seccion de alarmas se sitla en la parte superior, la informacién
de superficies en el medio, y los indicadores de subsistemas
debajo.

Si el sistema de tierra no ha recibido un paquete del U-Pilot
conectado en los ultimos 5 segundos, aparecerd una cruz roja
ocupando toda la ventana. Es una indicacién visual de un fallo
de comunicaciones, aunque los botones de la ventana todavia
estan operativos.

] so%
AGL 0
AUTO | FLAPS 0% AUTO

AUTO = OGD AUTO
LANDGEAR L-NAV L-STRB L-TAXI
L-LND VIDEO N-ESSE GIMBAL

Figura 44: Ventana de
estado
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2.11.9.1 Seccion alarmas

COMMS

TEMP TERRAIN
0.0MIN
MODE

Figura 45: Seccién de alarmas de la
ventana de estado

ARL

0.0v

ENG

=

operativos pero
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En la secciéon de alarmas en posible ver si todos los
sistemas estdn funcionando adecuadamente.
comenzar un vuelo, es necesario que todas las alarmas
aparezcan en verde. La alarma del magnetémetro
(MAG) no aparece si se usa un vehiculo de ala fija, y la
alarma de presién dindmica (QD) no aparece usando un
vehiculo de ala rotatoria.

Para

Un sistema que funciona correctamente aparecerd con
un fondo verde. Un sistema en una condicién anormal o
critica se dibujard con un fondo rojo. Los sistemas gue
estan

tienen algun problema o

limitacién se presentan con un fondo naranja. Los sistemas que no estdn siendo
comprobados aparecen con un fondo gris.

Al pulsar con el botén derecho la alarma MODE aparece un menu de contexto. En este
menu el usuario puede comandar diferentes modos de vuelo, que varian dependiendo de
si la aeronave es de ala fija o de ala rotatoria.

Ademas, al pulsar con el botén derecha en la alarma CAM, se muestra otro menu
contextual. Este caso, el usuario puede comandar los diferentes modos de cdmara. Estos
modos de camara varian en funcién del tipo de cdmara conectado.

Hay que tener en cuenta que las alarmas de voltaje pueden ser fijadas por limites
definidos en U-See en lugar de en el propio autopiloto (Ver 2.15.14 Ajustes de U-See).

Tabla 1: Descripciones de alarmas A continuacién se describe el significado de las alarmas.

Alarma Verde Naranja Rojo
GPS Fix de navegaciéon vélido|No es posible en esta|El sistema no puede calcular un
obtenido del GPS. alarma. fix de navegacién vélido.
GYRO El giréscopo funciona|Este estado indica que|Un fallo en el sensor de
correctamente. las medidas de los|girésocopo hace la estimacién
giréscopos son | de actitud poco fiable.
inconsistentes y el
conjunto de sensores
estd operando en un
modo degradado.
ACC El acelerémetro funciona|Este estado indica que|Un fallo en el sensor del
correctamente. las medidas de los|acelerémetro hace la
sensores del |estimacién de actitud poco
acelerémetro son | fiable.
inconsistentes y el
conjunto de sensores
estd operando en un
modo degradado.
Joy Joystick conectado y|No es posible en esta|Joystick no encontrado: o se ha
recibiendo datos. alarma. conectado un joystick
incremental cuando la opcién o
no esta habilitada o viceversa
PS Valores de presién | La altimetria|Fallo de medida de presién
estatica correctos. barométrica tiene alguln | estatica o fuera de rango.
problema que reduce su
precisién. Ver seccién
2.11.3 Resumen de
Sensores para mas
informacién.

Versién de documento 1.53-ESP
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Alarma Verde Naranja Rojo

QD Valores de presién |[No es posible en esta|Fallo de medida de presién
dindmica correctos (No|alarma. estatica o fuera de rango. (No
usado en vehiculos de ala usado en vehiculos de ala
rotatoria). rotatoria).

MAG Recibiendo sefal del|No es posible en esta|Valores de magnetémetro fuera
magnetémetro (No usado|alarma. de rango (No usado en vehiculos
en vehiculos de ala fija). de ala fija).

COMMS El nivel de|El nivel de| El nivel de comunicaciones esta
comunicaciones estd por|comunicaciones esta por |por debajo de 40%.
encima de 60%. debajo de 60% pero por

encima de 40%.

Internal Valor de voltaje ADC1l|No es posible en esta|Valor de voltaje ADC1 fuera de

battery 1 dentro de los limites|alarma. los limites configurados.
configurados.

Internal Valor de voltaje ADC2|No es posible en esta|Valor de voltaje ADC2 fuera de

battery 2 dentro de los limites|alarma. los limites configurados.
configurados.

Internal Valor de voltaje ADC3|No es posible en esta|Valor de voltaje ADC3 fuera de

battery 3 dentro de los limites|alarma. los limites configurados.
configurados.

Internal Valor de voltaje ADC4|No es posible en esta|Valor de voltaje ADC4 fuera de

battery 4 dentro de los limites|alarma. los limites configurados.
configurados.

TEMP La temperatura del |El autopiloto estd entre|La temperatura del autopiloto
autopiloto estd entre 10°C|0°C y 10°C o entre 60°C|estd por debajo de 0°C o por
y 60°C. y 70°C. encima de 70°C.

TERRAIN?!? De acuerdo al DEM actual |De acuerdo al DEM | De acuerdo al DEM actual y a la
y a la velocidad 3D actual |actual y a la velocidad |velocidad 3D actual, el UAV
del UAV, en los siguientes | 3D actual, el UAV estard, |estard, en los préximos 20
20 segundos no hay|en algin punto de los|segundos, muy proximo al
riesgo de entrar en|préximos 20 segundos|terreno.
proximidad del suelo. en una proximidad del

terreno moderada.

DIST El UAV estd dentro de los|No es posible en esta|El UAV estd mas lejos del limite
limites de distancia|alarma. de distancia configurado.
especificados.

ENG El motor estd operando|El motor estd operativo|El motor no estd operativo o se
dentro de los limites. pero algunos pardmetros | estd reportando algin fallo que

de la operacién estan en|compromete seriamente |la
modo degradado. continuidad del vuelo.
Revise la ventana de|También aparece rojo cuando, en
datos del motor view —|vehiculos eléctricos, el nivel de
engine data para més bateria cae por debajo del limite
informacién. configurado.*
Revise la ventana de datos del
motor Ver—- Subsistemas-
Motor para mas informacién.

12 Para definir el significado de “muy cerca”, los niveles de aviso de altitud pueden ser configurados a
través de Ajustes— Ajustes de U-See. Ver seccidn 2.15.14 Ajustes de U-See
13 Ver seccidn 2.15.14 Ajustes de U-See para explicacion de cdmo ajustar la alarma de limite de bateria.

Versién de documento 1.53-ESP
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Alarma Verde Naranja Rojo
ARL (Limite |Se ha sobrepasado algin|No es posible en esta|En el tiempo de funcionamiento
de auto- | limite de auto-retorno en|alarma. del autopiloto, nunca se ha
retorno). el supervisor de la misién emitido una solicitud de auto-
(Bingo time y | (mission supervisor) y se retorno por parte de los limites
COMMs recomienda el retorno a del supervisor de misién.
tienen su|casa. ™
propia
alarma y no
estan
incluidos en
esta)
Bingo time Se muestra el Bingo time|No es posible en esta|Bingo time superado. Aparece la
(2.12.5 Bing |restante. alarma. palabra “BINGO”.
o Time)
Modo No es posible en esta|No es posible en esta|No es posible en esta alarma.
Cémara. alarma. alarma.
El texto
muestra el
modo actual.
REC Grabando datos. No es posible en esta|No se estdn grabando datos.
alarma.
Modo*® Modo de vuelo | Modo de control |[Modo autopiloto activo tiene
seleccionado. reducido activo. muy poca o ninguna capacidad
de control y, sin supervisién,
podria causar un accidente (e.g.
Modo manual).
ZONA DE |El avién vuela sobre una|El avién estd sobre una|El UAV estd sobre una zona de
VUELO?® zona de vuelo, o sobre|zona no definida si se|exclusién.
una zona no definida si|han ajustado zonas de
sbélo hay definidas Zonas |vuelo.
de Exclusién.

Tabla 1: Descripciones de alarmas

Modos Ala Fija
Modo reportado en alarmas Significado

MANUAL Modo manual.

FLYTO Modo “vuelo hacia”.

ROULETTE Modo “ruleta”.

RETURN Modq aﬁerr|zaje: Vuelta hacia el campo de
aterrizaje.
Aterrizaje: Mantener un patrén circular para

HOLD ajustar la altitud del UAV a un valor
adecuado para toma final.

FINAL Aterrizaje: En aproximacion final

FLARE Aterrizaje: Ejecutar flare de aterrizaje para
tocar suelo.

14 Esta caracteristica podria no estar presente en su versién de U-See.

15 Ver Tabla 3: Claves de modo en ala rotatoria y Tabla 2: Claves de modo en ala fija para ver el

significado de los modos mostrados como texto en esta alarma.

16 Si no hay zonas de vuelo o exclusidn, la alarma no se muestra. Ver seccién 2.15.14 Ajustes de U-See

para mas informacidon sobre cémo ajustar zonas.

Versién de documento 1.53-ESP
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Modos Ala Fija

Modo reportado en alarmas

Significado

SERVOS Modo ajuste de servos.
LOOPS Modo “Internal Loops”.
Modo érbita, el UAV hard circulos alrededor
ORBITING de un punto fijado.
FPLAN Plan de vuelo. El UAV seguira un plan de
vuelo punto por punto.
TAKE-OFF Desp_egue: El UAV esta ejecutando una
maniobra de despegue.
Lanzamiento con catapulta preparado. El
CATARM autopiloto espera a detectar algln
movimiento para entrar en modo despegue.
ABORT El autopiloto esta ejecutando una maniobra

pre-programada de aborto.

S-FLYTO / S-ORBIT

El equivalente a FLYTO y ORBITING pero en
una base mdvil. Estos modos mantendran
una geometria relativa a la base mévil.

RET_NET

Modo aterrizaje: Regreso para aterrizaje en
red con base movil.

HOLD_NET

Modo aterrizaje: Mantener patrén para
aproximacién a red con base mdvil.

FIN_NET

Modo aterrizaje: En la aproximacién final a
red con base mdvil.

L-TAKEOFF

Despegue (auto-learn): Para aeronaves
lanzadas manualmente.

SAFE-RET

Modo “Come Above”: En este modo, el UAV
navegara hacia la vertical del lugar de
aterrizaje y empezard a orbitar sobre el
punto de llegada.

CAM_GUIDED

Modo Guiado por Camara: La navegacion se
cifie a las coordenadas de la cdmara: el UAV
volard hasta alcanzar la indicacién de la
cdmara y mantendrd el objetivo en Ia
camara.

BACK_FLYTO_L
BACK_ORBIT L

Modo de BackTrack para la pista de
aterrizaje. Las subpartes de este modo FLYTO
y ORBIT identifican si la aeronave esta
volando entre puntos del BackTrack (FLYTO)
o adaptando su altitud antes del préximo
punto de BackTrack (ORBIT).

BACK_FLYTO R
BACK ORBIT R

Modo de BackTrack para el punto de reunién.
Las subpartes de este modo FLYTO y ORBIT
identifican si la aeronave estd volando entre
puntos del BackTrack (FLYTO) o adaptando su
altitud antes del préximo punto de BackTrack
(ORBIT).

RALLY ORBIT

Orbitando alrededor del punto de reunién.

Versién de documento 1.53-ESP
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Modos Ala Fija

Modo reportado en alarmas

Significado

TAXI Maniobra de taxi en tierra.
Maniobra de taxi en tierra en fallo de
TAXI_BRAKE comunicaciones (motor parado y frenar en

linea recta).

Tabla 2: Claves de modo en ala fija

Los modos con fondo amarillo y otros modos especificos de la aeronave pueden no estar

disponibles en su version de U-See.

Modos Ala Rotatoria

Modo reportado en alarmas

Significado

MANUAL

Modo manual.

NAV

El UAV navegard hacia un punto fijado
y mantendrd un vuelo a punto fijo
sobre este punto a la altitud
comandada a su llegada.

FPLAN

Modo plan de vuelo.

TAKE-OFF

Modo despegue.

LANDING

Maniobra de aterrizaje en progreso.

SERVOS

El sistema estd en modo ajuste de
servos.

ELOOPS

Internal Loops.

CAM_GUIDED

Modo Guiado por Cémara: La
navegacion se cifie a las coordenadas
de la cdmara: el UAV volard hasta
alcanzar la indicacién de la camara y
mantendra el objetivo en la cdmara.

SPOOL-UP

Cuando el acelerador incremental
esté activo, este modo se usara para
incrementar la rotacién del motor a
un punto estable antes del despegue.

WARMING-UP

Este modo debe ser comandado en el
suelo como un modo seguro cuando
la aeronave estd equipada con un
motor de combustién interna que
puede generar vibraciones y que
necesita tiempo para calentarse hasta
la temperatura de funcionamiento.

GROUND-STBY

Este modo debe ser comandado en la
tierra como un modo seguro con el
acelerador incremental, ya que
desactiva el comando de acelerador y
la estabilizacion de los giréscopos.

Tabla 3: Claves de modo en ala rotatoria

Versién de documento 1.53-ESP
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Modos ala rotatoria cautivo

Modo reportado en alarmas Significado

CAPT_MAN Modo manual.

El UAV navegara al punto de destino y

CAPT_HOLD_POS mantendra un vuelo a punto fijo sobre
este punto a la altitud comandada.

CAPT _TAKE_OFF Modo despegue.

CAPT_LAND Maniobra de aterrizaje en progreso.

CAPT_LAND_FINAL Fase final de la maniobra de aterrizaje.

SERVOS El sistema esta en modo ajuste de
servos.

CAPT_INT_LOOPS Internal Loops.

SPOOL-UP Cuando el acelerador incremental esté
activo, este modo se usara para
incrementar la rotacién del motor a un
punto estable antes del despegue.

GROUND-STBY Este modo debe ser comandado en la
tierra como un modo seguro con el
acelerador incremental, ya que
desactiva el comando de acelerador y
la estabilizacién de los giréscopos.

Table 4: Claves de modo en Ala Rotatoria Cautivo

NOTA: Los modos ajuste de servos e “internal loops” no son modos de vuelo, por lo que
nunca deben comandados durante un vuelo.

Modo Camara Significado

FORW Observacién hacia delante: La
camara mira directamente al frente
del UAV.

MANUAL La cdmara apunta hacia el valor que
ha seleccionado el usuario.

STABILISED En este modo se compensan las
variaciones de actitud de la cAmara.

RATES Sélo disponible en cargas de pago
auto-estabilizadas, delega la
estabilizacién en la carga de pago.
El autopiloto solo sugiere
movimiento a través de un comando
“angle rate”.

GEO La cdmara compensa cambios de
actitud y cambios de posicién,
mirando a un punto fijo del suelo.

NEUTRAL Pone los actuadores de la cdmara en
neutro y/o esconde la dptica para
evitar dafios

LATERAL Modo especial lateral

CAMGID Cédmara Guiada: equivalente a GEO,
pero la navegaciéon del UAV se cifie
a las coordenadas indicadas.

Tabla 5: Modos de Camara Disponibles
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2.11.9.2 Seccioén superficies

En la seccion superficies hay informacién sobre la
posicion y los comandos del UAV.

En la parte derecha se muestra la altitud actual dentro
de un cuadro blanco, y la altitud comandada se
representa con una linea amarilla sobre una escala
moévil. En caso de que la altitud comandada esté fuera
del rango mostrado en ese momento, una cruz
amarilla aparece en la direccion de la altitud
comandada.

La altitud comandada se puede cambiar directamente
desde esta ventana pulsando en el cuadro que
muestra la altitud. El display cambiard a un campo
editable con dos botones debajo. El tick verde
ejecutard el comando ajuste de altitud y el tick rojo (o
la tecla 'Esc') cancelara el comando. Tenga en cuenta
gue la tecla 'Intro' del teclado no ajustara el comando.
La unidad usada como entrada sera la entrada
seleccionada del display. (Un ejemplo de la interfaz se

Figura 46: Seccién de superficies en ~ representa en la figura 47).
la ventada de estado El

nivel del terreno segun el DEM cargado se
representa con un fondo marrén, y los segmentos coloreados del lado derecho de la escala
de altitud representan los niveles de aviso del DEM seleccionado. A su vez, una flecha de
color azul mostrara la altitud prevista en los préximos segundos, actuando como un
pseudo-variémetro.

En el centro de la seccién superficies se muestra el rumbo con la palabra HDG y el rumbo
actual de la aeronave.

Si estd disponible (ya que es una caracteristica opcional del autopiloto), un tridngulo que
se desliza aparece en el margen derecho indicando la altitud a la que debe estar la
aeronave para ajustarse al limite de actuacién vertical actual
(Ver 2.13.1.3 Limite de actuacidn vertical).

En la parte izquierda, aparece la velocidad actual dentro de
un cuadro blanco del mismo modo que la altitud, y la
velocidad comandada se representa con una linea amarilla
sobre una escala mévil. Si la version del autopiloto reporta los
limites de velocidad, se mostraran dos barras rojas a la
izquierda de la barra de velocidad mostrando dénde estan los
limites.

Al igual que en la altitud, cuando el usuario pincha en el
cuadro de velocidad, aparece un cuadro editable. En este
cuadro editable se puede seleccionar y comandar una nueva
velocidad pulsando el botén derecho.

En la parte superior de las dos columnas se muestra la unidad
actual del display.

. . Figura 47: Ejemplo de velocidad
En un UAV de ala rotatoria la velocidad comandada controla ' S,itada en ventana de estado

la velocidad wusada para la transicibn entre puntos

comandados. Si el UAV se encuentra sobre el punto comandado, comenzara un vuelo a
punto fijo en la vertical, por tanto, su velocidad sera 0, a pesar de la velocidad
comandada, por lo gue no hay necesidad de ejecutar una transicion.
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En el centro de la seccién hay dos pantallas en las que aparecen las vistas lateral y trasera
del avién con informacién sobre su comportamiento en tiempo real.

U-See User Manual - Menu Ver: Ventanas de informacion en tien

En la pantalla superior (vista trasera) se muestra la posicién del aviéon en alabeo, y el
alabeo comandado se representa con una linea amarilla. En la misma pantalla, las
superficies comandadas se representan en amarillo. En la parte de arriba de esta pantalla,
hay una representacién de la coordinacién de giro (bola).

Cuando estd activo, en la parte negra entre las dos vistas, en el margen derecho,
aparecera un recordatorio del limite de actuacién vertical actual.

Si el control de velocidad estd ajustado a “Vuelo econémico” (Ver 2.13.1.2 Leyes de vuelo
Normal y ECO), la palabra ECO aparecerd al lado del rectangulo de velocidad.

En ala rotatoria, si se establece un rumbo manual, la cadena “H:MAN” aparecerd en su
lugar (ver seccidén.....). En ala rotatoria cautivo, la cadena “H:AUTO” sera mostrada en
caso de que se establezca el rumbo automatico (ver seccién...).

En la pantalla inferior (vista lateral) se muestra el angulo de asiento, y el dngulo de
asiento comandado se representa con una linea amarilla. En la misma pantalla, las
superficies comandadas se representan en
amarillo y el acelerador se representa con una
barra amarilla.

Debajo de la barra de acelerador, aparecera un
triangulo. Este muestra la posicién actual del
mando del acelerador en el ‘joystick’ del piloto. A
la derecha de la barra se muestra la aceleracién
comandada. Si hay dos motores presentes en la
aeronave, cada porcentaje de motor sera
representado a cada lado de las barras.

Cada vez que el motor esté deshabilitado, una
cruz roja aparecerd encima del comando de
acelerador.

En la esquina inferior izquierda, la velocidad con
respecto al terreno se da en la unidad de
velocidad actual, y en la esquina inferior derecha,
el nivel sobre el terreno (AGL) se da en la unidad
actual de altitud.

' ] ] En caso de que el UAV tenga un tren de aterrizaje
Figura 48: Muestra de toda la simbologia.  retractil, la situacién del mismo serd reportada en

Tenga en cuenta que es una imagen ambas vistas. Mientras se despliega, se empieza a
generada artificialmente. Algunas

indicaciones son excluyentes y no pueden d|bu1§r una representaaé,n esquematica segun su

aparecer al mismo tiempo (p.e. los terminacion. Cuando esta desplegado, en ambas

tridngulos amarillos en las columnas de vistas se dibuja el tren de aterrizaje completo con
velocidad y altitud) ruedas.
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2.11.9.3 Seccion Superficies alternativas

MAMSL A través de Ajustes - Ajustes de U-See se pueden
90 200 2{z14}20 230 2
* (] I 1 1

seleccionar distintas opciones de presentaciéon de
datos. La eleccibn se recordard en arranques
sucesivos del programa. A _menos que el usuario
tenga experiencia previa en indicadores de vuelo
a través de horizonte artificial, no se recomienda
Su uso.

En la representacién alternativa, la imagen principal
es un horizonte artificial (ver figura 49), con una
L:1.0 m/s representacion de la deflexién de las superficies
inmediatamente debajo.

— g En la parte superior del horizonte artificial se muestra
el rumbo de la aeronave.

A la derecha del horizonte artificial, la altitud se

B 2% muestra en un cuadro con una banda deslizante

A ACL:110 debajo. La altitud comandada se representa con una

Figura 49: Presentacion alternativa de linea honzontgl aman!la. Una flecr]a. de color azul
datos muestra la altitud prevista en los proximos segundos,

actuando como un pseudo-variémetro.

El nivel del terreno de acuerdo al DEM actual cargado se representa con un fondo de color
marrén, y los segmentos de colores que aparecen en la parte derecha de la escala de
altitud representan los niveles de aviso del DEM seleccionado.

A la izquierda del horizonte artificial, la velocidad aparece en un cuadro con una banda
deslizante debajo. La velocidad comandada se muestra con una linea horizontal amarilla.
Si la version del autopiloto reporta los limites de velocidad, dos barras rojas se mostraran
a la derecha de la barra de velocidad, mostrando dénde se encuentran estos limites.

Por encima de las columnas deslizantes se puede ver la indicacion de las unidades
utilizadas.

En el horizonte artificial hay barras de ala y una cruz que permiten una indicacién precisa
del dngulo de asiento. Un director de vuelo en verde muestra el comando actual del
autopiloto.

Por debajo del horizonte artificial se ve la parte trasera del vehiculo, mostrando las
deflexiones comandadas de superficies y el comando de motor actual con una barra
amarilla gue aumenta de izquierda a derecha. Se dibujard una cruz roja por encima de la
barra de acelerador en caso de que el motor no esté habilitado. Esto indica que el
autopiloto estd deshabilitando el comando de acelerador (si fuera posible; cortar inyeccién
del motor), no un fallo de motor u otras anomalias (eso se muestra a través de la alarma
ENG en el panel de alarmas).

Debajo de la barra de acelerador, un tridngulo mostrara la posicién actual del mando de
acelerador del joystick y a la derecha de la misma se mostrard el porcentaje del
acelerador. Si la aeronave tiene dos motores, cada uno de los porcentajes de estos
motores sera mostrado a cada lado de las barras de acelerador.

En la esquina inferior izquierda se muestra la velocidad con respecto al terreno en
unidades de velocidad y en la esquina inferior derecha aparece el nivel sobre el suelo
(AGL) en unidades de altitud.
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El limite de actuacidén vertical actual se muestra si esta activo y disponible (caracteristica
opcional del autopiloto) debajo de la escala de altitud.
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Siempre que el modo “Vuelo Econémico” (Economic Flight) esté activo, la palabra ECO
aparecera debajo de la escala de velocidad. En ala rotatoria, si se ha establecido rumbo
manual, la cadena “H:MAN"” se mostrard en su lugar y en ala rotatoria cautivo, la cadena
“H_AUTO” se mostrara si se ha establecido rumbo automatico.

Si el UAV tiene tren de aterrizaje retractil, su estado se mostrara en la vista trasera con un
dibujo esquematico del mismo.

m/s mAMSL,
P F_JO 290 2.2142.0 2::30 2 .

Figura 50: Presentacién alternativa: Muestra
toda la simbologia. Tenga en cuenta que es
una imagen generada artificialmente. Algunas
indicaciones son excluyentes y no pueden
aparecer al mismo tiempo (p.e. los tridngulos
amarillos en las columnas de velocidad y
altitud)

2.11.9.4 Seccion Indicadores de subsistema

En esta seccién se muestra el estado de los subsistemas presentes en el UAV. Los
subsistemas que no estan disponibles, se ocultan automaticamente al conectar el U-Pilot.

Ademas de la funcién de reporte, estos elementos pueden actuar como botones de
comando. Los botones en los que aparece este icono, {F_n) cuando se pone el ratén encima,

se pueden pulsar. Al pulsar el botdn se instruye al autopiloto que cambio al estado opuesto
al reportado (Si estaba encendido, se apaga. Si estaba apagado, se enciende).

Los botones que presentan el icono menu de contexto al pasar por encima ( lis) no tienen
ninguna funcionalidad asociada al botén izquierdo, pero si aparece un menu de contexto
con posibles acciones al pulsar el botén derecho.

AIRBREK 75% MAMN | FLAPS 0% ALTO

Estos botones pueden tener un indicador de
progreso (como en los frenos, flaps y frenos de
rueda) donde se reporta el porcentaje de
= utilizacién o aplicacién del subsistema. Ademas, el

L-STRB VIDED  GIMBAL i Ari
porcentaje se reporta numéricamente al lado del

WHEELBRK 0%  MAN LANDGEAR = L-NAV

Figura 51: Indicadores de subsistema.
Algunos de ellos pueden no aparecer en su
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texto indicando el subsistema. El resto de botones sélo reportan si el sistema estd
encendido o apagado (luces y tren de aterrizaje) por medio de una barra inferior. Los
botones también indican cuando el subsistema puede pasar a modo manual, y el modo en
el que esta (manual o automatico).
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En algunos sistemas, como algun modelo de gimbal retractil, es posible recibir un reporte
de su estado. En estos casos, apareceran dos luces en el lado derecho del indicador. Para
el sistema de gimbal retractil, la luz roja significa que el sistema confirma que ha sido
replegado, y la luz verde significa que ha sido desplegado. Si no aparece ninguna luz, el
sistema estaria en un modo intermedio.

2.11.9.5 Aviso acerca de la indicacion AGL (Above Ground Level)

La informacién de AGL se calcula usando el modelo de elevacién digital
(DEM).

El DEM usado por defecto en U-See tiene cobertura global pero, por el
contrario, puede haber falta de precisién en algunos puntos. Pueden
existir errores de hasta 150 m.

Por ello, aconsejamos tomar los valores de AGL con cuidado, y sélo a
efectos de informacién general. Nunca confie plenamente en estos valores para un plan
de vuelo. Siempre se debe mantener una distancia segura al terreno.

Este aviso también aplica si se carga un DEM muy detallado en lugar del estadndar de U-
See: Normalmente los DEM NO incluyen obstaculos (edificios, antenas...) y el terreno
puede haber cambiado desde la preparacién del DEM debido al desarrollo humano.

2.11.10 Joystick
Para acceder a la ventana del Joystick, ir a Ver— JoyStick.

Esta ventana proporciona en tiempo real informacién sobre la posicién del Joystick de
forma grafica.

El objetivo de esta pantalla es verificar el correcto comportamiento del Joystick, comprobar
que el movimiento de la pantalla es el mismo que el movimiento real de los mandos del
Joystick Futaba. En caso de no ser asi, cambie los ajustes de Futaba.

e Ver -> Joystick X

: .
at [}
= a
& =
o @
(@] o
=L

ALERONES

vl P
=Y -

AUXILIAR 3 EWS AUXILIAR 1

Datos en bruto

Figura 52: Ventana de informacién del
Joystick
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La mitad izquierda representa el acelerador en el eje vertical, y el timén de cola en el eje
horizontal. Para el caso de un ala rotatoria, si el joystick esta configurado para utilizar
acelerador incremental, aparecera “Ace. Inc.” en lugar de “Acelerador”. En ese caso, el
indicador debera estar en el centro del eje mientras que no se estd actuando sobre el
joystick.
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La mitad derecha representa la entrada del elevador en el eje vertical, y la entrada de
alerones en el eje horizontal. Adicionalmente, una escala detallada se muestra para cada
eje para ayudar a ajustar el joystick.

Bajo la informacién del joystick, hay tres indicadores mostrando la posicién de dos
interruptores y la ruleta. La barra en la izquierda representa la posicién del interruptor
Auxl. La barra de la derecha representa el interruptor Aux3. Entre ellas, un dial circular
muestra la posicién de la ruleta, cuyos valores pueden variar desde -100 hasta 100.

La asignacién de ejes es independiente del modo de configuracién (Modo | /Modo Il)
del joystick como tal.

2.11.11 Subsistemas

Bajo el menu Ver— Subsistemas hay varios didlogos que muestran informaciéon de
subsistemas de la aeronave. Dependiendo de la configuracion de la aeronave, se
mostrardn distintos subsistemas. La documentacién para cada subsistema debe ser
gestionada de manera independiente a este documento de forma especifica para cada
proyecto. Si necesita esta informacién, solicitela a Airelectronics.

2.11.11.1 Datos de motor

Se accede a través de Ver— Subsistemas— Motor. Esta herramienta sélo esta disponible
para vehiculos eléctricos y motores monitorizados (motores controlados por ECU). La
apariencia cambiara dependiendo del tipo de gestién del motor instalada en la aeronave.

2.11.11.1.1 Datos de motor eléctrico

wa- Ver -> Datos del motor bS

Motor eléctrico

Datos del motor Datos de la bateria
Acelerad 52¢4
celerador ez Max [mAh] 5000

Canal bateria  Canal 1 <

Voltgje 0.035 Voltios Restante 3692.778 mAh

Amperaje 9.303 Amps Consumo medio 6.9 A

Potencia 0.330 Vatios :
Tiempo restante 25.4 min

ﬂ Porcentaje 73.856 %
_Temp |

| Reset

Mostrar Graficas

Figura 53: Ventana de datos de motor

Este menu se divide en dos secciones:

Los datos de motor muestra, en tiempo real, el throttle comandado al motor, el voltaje de
la bateria principal, el amperaje consumido por el sistema y la potencia eléctrica (vataje).

Los diferentes autopilotos tienen distintos canales de asignacién de bateria principal, por
lo que aparece una ventana desplegable para poder seleccionar el canal adecuado. Esta
seleccién sélo afecta al calculo del vataje y al grafico de curvas del vataje contra la IAS.
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Se puede ver un grafico en tiempo real del IAS (Indicated Air Speed) del aviéon contra el
vataje del motor con el botédn Graphs de esta seccién. El IAS se muestra en el eje
horizontal con sus unidades en la esquina inferior derecha, mientras que la fuerza
instantdnea aparece en el eje vertical en vatios.

U-See User Manual - Menu Ver: Ventanas de informacion en tien
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Figura 54:Ejemplo de IAS vs Wattage
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La seccidn de datos de la bateria expone datos sobre el estado de capacidad de la bateria:
La informacién corresponde a los mAh restantes de la bateria, y al porcentaje de bateria
restante. Para ello, es necesario ajustar el amperaje maximo de la bateria en Max [mAh],
antes de empezar el vuelo. Con este dato, es posible saber la cantidad de bateria
consumida, con un error inferior al 3%.

Ademas de la capacidad restante, también hay una estimacién de tiempo restante. Dicha
estimacién se computa usando el consumo estimado. El tiempo que aparece es el
estimado hasta alcanzar el 15% de la capacidad de la bateria.

Algunas versiones antiguas de autopiloto pueden no tener disponible la estimacién de
tiempo, ya que no transmiten la informacién necesaria para dicha estimacién.

El botdén reset presente en este cuadro reinicia el contador de consumo a bordo del
autopiloto.

Nota: La capacidad maxima debe ser ajustada en mAh.

Nota: Esta opcion sélo esta disponible para U-Pilot con un amperimetro montado en los
cables de la bateria. Para mas informacién, revisar la seccién 3.2 Monitoring engine data
en el manual de U-Pilot.

2.11.11.1.2 Moscat MEO3 motor controlado por inyeccion electronica

Siempre que el sistema detecta un Moscat MEO3 ECU conectado y enviando datos, la
ventana de datos de motor cambiard automaticamente a este display (Ver Figura 55:
Moscat MEO3 Ventana de control de motor). Sélo cuando esté conectado a este tipo de
ECU, U-See mostrara esta ventana.

En la mitad izquierda de la ventana esta disponible la siguiente informacion:

« RPM del motor medidas por dos sensores de efecto hall: ambos sensores deberian
leer RPMs muy parecidas. Ademds, las RPMs comandadas por el autopiloto seran
representadas por un tridngulo amarillo.

+ Temperatura de cabeza del cilindro: temperatura medida por los termopares
instalados en la cabeza del cilindro. Durante el vuelo, las dos indicaciones deberian
ser muy similares. En funcionamiento en tierra, puede haber ligeras diferencias.
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s Ver -> Datos del motor

Moscat MEO3 ECU

RPM

Temperatura

| |
g Cyl. 2

Combustible

b 28.8
e d

elerad
0.67 kg
Consumo 0.96 kg/h

Combustible consumido

Temperatura / presién

Presién manométrica

Temp. manométrica

Figura 55: Moscat MEO3 Ventana de control de
motor

77.1 kPa

10.2 °C

Status
Status: RUNNING

Informacién ECU

Temp 18.0 °C
Voltaje 12.1v
Informacién de control

Velocidad deseada 5120 rpm
Pres. comb. deseada 2.5 bar
Acelerador 28.8 %

Alarmas

Inyeccion Vel. deseada
Ignicién Bateria
[ Servo | Pres. Aire. |
Hall Temperatura Aire.
[Sens. Pres. Fuel, Temp. ECU
Bomba: T.Sens Cill
i
Revision [Sobrecalentamientd|
Flood

Aceptar todas las alarmas
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« Estado de inyeccidon de combustible:

*  Presién de combustible actual

* Valor aproximado de throttle
actual

» Consumo total acumulado en
kg 17

« Consumo instantdneo de
combustible en kg/h

+ Medidas de temperatura y presién del
colector.

Las RPMs, la temperatura y la presién de
combustible tienen valores de precaucién y
criticos (Arcos amarillos y rojos, ver Figura
55: Moscat MEO3 Ventana de control de
motor). Siempre que unos de estos
pardmetros entra en estos rangos, la alarma
ENG salta en el panel de alarmas (Ver
Seccion 2.11.9.1, Seccién alarmas), asi
como cualquier otra alarma en el didlogo
serd disparada si hay algun fallo, hasta que
el usuario haga clic en ella o haga clic en el
botén “Aceptar todas las alarmas”. Es

posible desactivar esto tal y como se explica en la Seccién 2.15.14.1 Alarmas & Avisos.

Los limites son:
« RPM:

e Critico: RPM < 1500 o RPM > 6500
e Aviso: RPM < 1900 o RPM > 6000

* Temperatura:

« Critica: Temperatura > 200°C

* Aviso: Temperatura < 70°C o Temperatura > 180°C

*  Presidon de combustible

 El valor nominal es 2.5 bar

« Critico: Presién <1.5 bar o presiéon > 3.5 bar

e Aviso: Presién < 2.0 bar o presién > 3.0 bar

En la mitad derecha de la ventana, se encuentra la siguiente informacién:

» Estado del motor. Los posibles estados son:

« STOPPED: El motor no funciona. La palabra STOPPED sera de color rojo y este
estado esta unido a una alarma critica de la alarma ENG del panel de

alarmas.

« CRANKING: El motor esta siendo girado externamente. Esta palabra sera de
color negro, y este estado esta unido a un estado de aviso de la alarma ENG
en el panel de alarmas.

17 La versidén actual no dispone del uso de libras para la indicacién de combustible.
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«  WARMING-UP: ElI motor ha arrancado recientemente y esta funcionando en
ciclo de calentamiento automatico. Durante este tiempo, el autopiloto no
tiene control sobre las RPM del motor, y no estad preparado para volar. Este
modo termina cuando ambas indicaciones de temperatura alcancen 80°C. En
este estado, la palabra WARMING-UP sera de color naranja, y este estado
estd unido a un aviso de la alarma ENG en el panel de alarmas.

« RUNNING: ElI motor estd funcionando por si mismo y el autopiloto tiene
control sobre él. En este estado, la palabra RUNNING sera de color verde, y si
no hay otro problema en los parametros de operacién del motor, esta estado
esta unido al estado normal de la alarma ENG en el panel de alarmas.

e Informacién de condicién de funcionamiento ECU: Valor de temperatura y voltaje

principal.

« Informacidén de control: Valores que el control intenta mantener. Estos valores y los
valores medidos deben coincidir.

« Alarmas: Este sub-panel tiene informacion de las alarmas acerca de los subsistemas
del motor. Cualquier situacién anémala se sefalard con la palabra FAIL en color rojo
y saltard una alarma critica de la alarma ENG en el panel de alarmas.

2.11.11.1.3 Moscat eFI motor controlado por inyeccion electronica

sa- Ver -> Datos del motor

x

Moscat eFI ECU

RPM

Temperatura

@
g

Combustible

Combustible consumido

0.03 kg
3.43 kg/h
7926 rpm

Consumo

Velocidad Bomba Comb
Temperatura / presién

Presién manométrica 91.0 kPa
Temp. manométrica 12.6 °C

Presién Ambiente 91.0 kPa

Status
Status: RUNNING

Informacién ECU

24.7 °C
12.0V

Temp
Voltaje

Informacién de control
Velocidad deseada 5933 rpm
21.9%

OFF

Acelerador

Comando PARADA

Alarmas
[ Inyeccién -
Ignididn 1 Ignicin 2
e Servo Ace. - |
Priming Bomba:
NL
Velocidad Motor | | Velocidad Motor 2
Vel. deseada Bat. ECU
Temp. ECU Presién ambiente
Presidn Aire Presién Combustible
T.Sens Cill T.Sens Cil2
[ EG1TSens [ EG2T.Sens |
Tps Temp. Aire
[Sobrecalentamientd| Flood
[ CHT Diff |

Aceptar todas las alarmas

Figura 56: Moscat eFl Ventana de control de
motor

Siempre que el sistema detecta un Moscat eFl
ECU conectado y enviando datos, la ventana
de datos de motor cambiard
automaticamente a este display (Ver Figura
56: Moscat eFl Ventana de control de motor).

Sélo cuando esté conectado a este tipo de
ECU, U-See mostrara esta ventana.

En la mitad izquierda de la ventana esta
disponible la siguiente informacioén:

* RPM del motor medidas por dos
sensores de efecto hall: ambos
sensores deberian leer RPMs muy
parecidas. Ademas, las RPMs
comandadas por el autopiloto seran
representadas por un triangulo
amarillo.

 Temperatura de cabeza del cilindro:
temperatura medida por los
termopares instalados en la cabeza del
cilindro. Durante el vuelo, las dos
indicaciones deberian ser muy

similares. En funcionamiento en tierra,
puede haber ligeras diferencias.

+ Temperatura de gases de escape (EGT):
temperatura medida por el termopar
instalado en la salida de gases.

« Estado de inyeccién de combustible:
« Presion de combustible actual
* Valor aproximado de acelerador actual
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Consumo total acumulado en kg.'®
Consumo instantdneo de combustible en kg/h

Velocidad de la bomba de combustible en RPM.

+ Medidas de temperatura y presién del colector y presién ambiente.

Las RPMs, la temperatura y la presién de combustible tienen valores de precaucién y
criticos (Arcos amarillos y rojos, ver Figura 56: Moscat eFl Ventana de control de motor).
Siempre que unos de estos parametros entra en estos rangos, la alarma ENG salta en el
panel de alarmas (Ver Seccién 2.11.9.1, Seccién alarmas), asi como cualquier otra alarma
en el didlogo serd disparada si hay algun fallo, hasta que el usuario haga clic en ella o
haga clic en el botdén “Aceptar todas las alarmas”. Es posible desactivar esto tal y como se
explica en la Seccién 2.15.14.1 Alarmas & Avisos.

Los limites son:

« RPM:

Critico: RPM < 1500 o RPM > 6500
Aviso: RPM < 1900 o RPM > 6000

 Temperatura de la cabeza del cilindro:

Critica: Temperatura > 200°C
Aviso: Temperatura < 70°C o Temperatura > 180°C

+ Temperatura de gases de escape:

Critica: Temperatura > 650°C
Aviso: Temperatura > 600°C

*  Presidon de combustible

El valor nominal es 2.5 bar
Critico: Presién <1.5 bar o presién > 3.5 bar
Aviso: Presién < 2.0 bar o presién > 3.0 bar

En la mitad derecha de la ventana, se encuentra la siguiente informacién:

+ Estado del motor. Los posibles estados son:

STOPPED: ElI motor no funciona. La palabra STOPPED sera de color rojo y este
estado estd unido a una alarma critica de la alarma ENG del panel de
alarmas.

CRANKING: El motor esta siendo girado externamente. Esta palabra serd de
color negro, y este estado esta unido a un estado de aviso de la alarma ENG
en el panel de alarmas.

WARMING-UP: ElI motor ha arrancado recientemente y esta funcionando en
ciclo de calentamiento automatico. Durante este tiempo, el autopiloto no
tiene control sobre las RPM del motor, y no esta preparado para volar. Este
modo termina cuando ambas indicaciones de temperatura alcancen 80°C. En
este estado, la palabra WARMING-UP serd de color naranja, y este estado
esta unido a un aviso de la alarma ENG en el panel de alarmas.

18 La versidén actual no dispone del uso de libras para la indicacién de combustible.
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« RUNNING: El motor estd funcionando por si mismo y el autopiloto tiene
control sobre él. En este estado, la palabra RUNNING sera de color verde, y si
no hay otro problema en los parametros de operaciéon del motor, esta estado
estd unido al estado normal de la alarma ENG en el panel de alarmas.

U-See User Manual - Menu Ver: Ventanas de informacidn en tien

« Informacién de condicién de funcionamiento ECU: Valor de temperatura y voltaje
principal.

« Informacién de control: Valores que el control intenta mantener. Estos valores y los
valores medidos deben coincidir.

« Alarmas: Este sub-panel tiene informacién de las alarmas acerca de los subsistemas
del motor. Cualquier situacién andémala se sefalard con la palabra FAIL en color rojo
y saltara una alarma critica de la alarma ENG en el panel de alarmas.

2.11.11.1.4 Modulo de monitorizacion del motor RDAC XF
- Cuando el sistema detecta que se ha conectado un mdédulo de
va Ver -> Datos d... X RDAC XF y estd enviando datos, la ventana de datos de motor
cambiard su aspecto (Ver Figura 57: Monitor del mdédulo de

RDAC XF ECU L .
motor RDAC XF). En esta ventana, puedes ver la siguiente
rpm informacion:
L 4734 . .
S RPM: RPMs de motor.

+ Temperaturas: Cabeza del cilindro y aceite.
* Presiones: Combustible y aceite.

Siempre que unos de estos pardmetros entra en estos rangos, la alarma
ENG salta en el panel de alarmas (Ver Seccion 2.11.9.1, Seccién
alarmas), asi como cualquier otra alarma en el didlogo sera disparada si
hay algtn fallo, hasta que el usuario haga clic en ella o haga clic en el
botdn “Aceptar todas las alarmas”. Es posible desactivar esto tal y
como se explica en la Secciéon 2.15.14.1 Alarmas & Avisos.

Los limites son:

| Aceptar todas las alarmas |

« RPM:
Figura 57: Monitor del e
XF « Aviso: RPM < 1400 o RPM > 5500

« CHT:
« Critica: Temperatura < 50°C o Temperatura > 130°C
* Aviso: Temperatura < 75°C o Temperatura > 120°C
+ Temperatura aceite:
« Critica: Temperatura < 45°C o Temperatura > 130°C
* Aviso: Temperatura < 50°C o Temperatura > 110°C

e Presién de combustible

e Critico: Presién <0.15 bar o presién > 0.30 bar
« Presidon de aceite

e Critico: Presién <0.8 bar o presiéon > 7 bar

e Aviso: Presiéon > 5 bar
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2.11.11.1.5 Unidad de control electronica AMT

st Ver -> Datos d... X

Izquierda

Derecha

Si se conecta una ECU AMT, este didlogo cambiard, asi como el
dialogo de Gestidon de motor (ver Seccién...)

En cada columna, se mostraran diferentes sensores para cada
motor. Existen varias etiquetas representando el estado del motor.
En caso de que alguna de ellas indique un valor peligroso, esta se
pondrd en rojo y empezara a parpadear, hasta que el usuario haga
clic en ella o haga clic en el botén “Aceptar todas las alarmas”. Es

% - posible desactivar esto tal y como se explica en la Seccién
” 2.15.14.1 Alarmas & Avisos.
% 5894 La siguiente informacion esta disponibles para cada motor:
— | * Revoluciones del motor.
a a + Temperatura de los gases de escape: temperatura medida a
IE=T [ 3EEE la salida de los gases de escape.
ﬁ » Porcentaje de acelerador comandado a cada motor.
. bomb: . bomb: .
e | (o * Voltaje de la bomba.
[RPM Altas ] [RPM Altas )
Tnterruptor] (nterruptor) 2.11.11.1.6 Otros motores en el subsistema de motor
(Acelerador) ~ (Acelerador] Existen otros dialogos de motores que no pueden ser cubiertos en
EGT EGT este manual de acceso general. Estos son tratados en |la
(“Supply ) (“Supply ] documentacién adicional especifica de cada proyecto.
[Supply ASS] | [Supply ASS)

2.11.11.2 Detector de suelo (opcional)

| Aceptar todas las alarmas |

Figura 58: AMT ECU

El detector de suelo (OGD) es un subsistema que detecta si la
aeronave esta volando o en el suelo. Para aeronaves con esta
opcion activada, la ventana mostrara el estado del detector de suelo. Este estado es una
decision que el autopiloto toma en funcién de una variedad de fuentes. Existen tres
posibles estados para esta ventana:

* Flying: El autopiloto dispone de razones de peso en al menos una de las fuentes
para creer que la aeronave esta en vuelo.

« Suspicious flying: Hay algunos indicadores de que la aeronave podria estar en el
suelo, pero la informacién recibida no permite tomar esta decisién de forma clara.
En este estado, dependiendo de la configuracién, la aeronave podrd tomar la
decisiéon de pasar a estado On Ground o no.

« On Ground: Es el siguiente estado a Suspicious Flying, si el autopiloto pasa un
cierto tiempo en Suspicious Flying, estara seguro de que esta en el suelo y tomara
la decisiéon. Cuando la aeronave esté en modo “Flare”, este estado provocara el
cambio a “Braking On Runway” y por lo tanto la aeronave frenara. Esto solo ocurro
si el U-Pilot tiene la configuracién adecuada.

Ademas, hay multiples posibles fuentes de deteccidn:

« Manual: Cuando cualquiera de los modos es forzado manualmente a través de
este didlogo o a través del subsistema en la ventana de estado.

« WoW: La decisién se basa exclusivamente en la informacién proveniente del sensor
de peso en las ruedas.

« Laser: La decisidén se basa exclusivamente en la informacién de un sensor de
altitud laser o sénar.

« Multiple: Cuando se usan dos o mas fuentes, todas ellas seran listadas unidas por
un “+".
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s Ver -> Subsistema -> Detector de Suelo X
Informacion de Estado Forzar Estado
Estado efectivo: Modo: AUTO
_ | Poner Modo Auto
Estado detectado:

Forzar En Vuelo

Forza En Tierra
Fuente:

_ Forzar Modo Deshabilitado

Figura 59: Ejemplo de la ventana de Deteccién de Suelo

2.11.11.3 Peso en las Ruedas (WoW)

Este es una de las posibles fuentes de decisién del Detector de Suelo (OGD). El didlogo de
Peso en las Ruedas muestra las medidas de estos sensores. Hay hasta 3 sensores, uno
para cada rueda de la aeronave. Dependiendo de la aeronave, el orden sera distinto.

Cuando al menos uno de los sensores llegue al limite por una cierta cantidad de tiempo, el
sensor considerard que estd detectando suelo.

~# Ver -> Subsistemas -> Peso en ruedas X

Peso en ruedas (WoW)
Estado: (ORI

Valores

Valor 1: 0 Limite 1: =i

Valor 2: 900 Limite 2: 1000

Valor 3: 840 | Limite 3: 1000

Figura 60: Ejemplo del didlogo de peso en las ruedas
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2.11.11.4 Laser Altimetro (opcional)

Este subsistema es otra posible fuente de detecién del Detector
de Suelo. El didlogo del laser altimetro mostrara la lectura de un
ldser o sonar altimetro, instalado como un sensor externo. Este
didlogo muestra tanto la lectura filtrada como sin filtrar. La
medida filtrada se representa en color marrén en una barra
vertical, que simula la distancia de la aeronave al suelo.

La banda marcada en amarillo es el valor del limite de altitud
junto con el margen para detectar el suelo. Dentro de esta banda
de limite de altitud, el sensor considerarad que estd en el suelo. Si
el valor estd por debajo de los valores de esta banda limite, la
medida se considera invalida (esto es util cuando, por ejemplo, el
altimetro tiene una cubierta que no se ha quitado).

2.11.11.5 Estado del Safe-T (opcional)

Esta opcién aparece cuando se detecta un vehiculo de ala
rotatoria cautivo. Permite monitorizar una estacién de anclaje
Safe-T de Elistair por una conexién UDP. Para hacer esto, es
necesario configurar algunos pardmetros de red en la pestafna de
configuracién del didlogo. Cuando el puerto UDP y la IP remota
han sido configurados, hacer clic en el botén “Aplicar” provoca
qgue el software comienza a enviar paquetes a la estacién y recibir
feedback.

En ese momento, la pestafia Estado deberia reflejar el estado
actual del dispositivo, reportando el consumo de potencia actual,
la longitud del cable, la temperatura interna y la velocidad de
salida del cable. Adicionalmente, el tiempo de encendido se
mostrard en la pestafia Datos.

s Estado Safe-T X s Estado Safe-T X

Estado Datos Configuracién Estado Datos

Consumo de potencia |890W
Ta 10§
890
].onqn:ud

Temp. Velocidad

Velocidad del cable  |0m/s
REPRODUCIENDO

Flgura 63: Estado de Safe-T Figura 64: Estado de Safe-T

Configuracién

Longitud de cable

Temperatura

26:26

Tiempo encendido

/

wac Laser Altime... X

Laser Altimetro
Valor raw
0.45
Valor filtrado
0.40]
Limite
0.30

Figura 61: Ejemplo de un

didlogo del Laser Altimetro

X

e Estado Safe-T

Estado Datos Configuracidn

AL

Puerto UDP local 7158

192.168.0.7

Puerto UDP remoto  |7158

Longitud de cable (m) _
Potencia maxima (W) |1800 =

Aplicar

IP remota

il

Parar

Figura 62: Ejemplo de
configuracién de Safe-T

Solo para usuarios de Windows

Los usuarios tendran que configurar el firewall de su sistema operativo
para que acepte los paquetes de entrada desde este puerto UDP, de lo
contrario el firewall bloqueard estos paquetes y no se recibird feedback.
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2.11.12 Graficos de frecuencia de vibracion
Accediendo a través de Ver- Gréficos de frecuencia de vibracién, esta funcionalidad Unica

s Ver -> Gréficos de frecuencias de vibracion

Eje X

Eje Y

ez

permite examinar el espectro
* | de vibracion del vehiculo en

Escala tiempo real. Con esta
O x2 herramienta se puede ver
@ x1 claramente la fuente de

O x12 vibracion del sistema vy
O x1/4 comprobar si es nominal, o por

[ e el contrario, hay una nueva
Escela fuente de vibraciéon indicativa
O x2 de un fallo.

® x1

O x1p2 En esta ventana se puede ver
O x1/4 el estado actual del patrén de
] e vibracién en tres ejes, con una
barra que  escanea las
® xo diferentes frecuencias. En la
O x1 parte derecha de cada eje,
O x112 hay opciones de modificacién
O x1/4 de la escala vertical (x2, x1,
L wer x1/2, x1/4) que altera la altura

de la amplitud de vibracién

Escala

Figura 65: Ventana de gréficos de frecuencia de vibracidn dada

También hay un ‘tick’ llamado “LPF"'°: si esta marcado, se vera la media de algunas
muestras y si no estd marcado, dard el resultado inmediato.

2.11.13 Registro de tiempo

v Ver -> Registro de tiempo X

Encendido: 00:16:53.34

Despegue: 00:06:28

Figura 66: Cuadro de registro de tiempo

Esta ventana muestra el tiempo de
funcionamiento actual registrado por el
autopiloto. Este es el tiempo que ha pasado
desde que se conecté el autopiloto. Este
tiempo siempre es positivo, y va
incrementando. Este contador solo se reinicia al
encender el autopiloto, por lo que es una buena
forma de detectar problemas de suministro
eléctrico.

“Despegue” muestra cuanto tiempo ha pasado

desde que U-See detectd la fase de despegue automatico.

Esto significa que este tiempo no serd exacto si:

* El vuelo comienza en modo manual o semi-manual.

« El despegue tiene lugar mientras la instancia actual de U-See no esta funcionando.

+ Ha habido una transferencia de control y se estd monitorizando otro UAV.

19 LPF significa Low Pass Filter
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Las herramientas del menu desplegable pre-vuelo tienen que usarse antes de que
empiece el vuelo, con el UAV en la pista de aterrizaje, con comunicaciones con U-Ground y

con senal de GPS.

Advertencia de seguridad

También es muy recomendable mantener los motores apagados hasta que el UAV esté

listo para volar.

Es muy recomendable poner el modo manual y mantener el throttle del
joystick en el minimo mientras se ajustan los pardmetros pre-vuelo para
minimizar el riesgo de dafnos a personas situadas alrededor del UAV en el
caso de que el operador cometa un error.

2.12.1 Lista de Comprobacion (Checklist)

«” Pre-Vuelo -> CheckList X

x Material Skywalker o
O:/repo_general/CheckLists/check_skywalker_material.txt

x PreFlight Skywalker o
0:/repo_general/CheckLists/check_skywalker_preflight.txt

+ X v

+ X v

n{'r‘.u S& w

Figure 67: VVentana principal de Checklist
notificara si hay algun problema con dicho archivo.

La herramienta lista de
comprobacion (checklist) permite al
usuario llevar a cabo una serie de
comprobaciones  pre-vuelo para
prevenir errores durante la
operacién. El didlogo de checklist
puede guardar en memoria hasta 5
listas de comprobacion
predisefladas. Las listas estan
descritas en archivos de texto y
pueden ser proporcionados por
Airelectronics o hechos a medida por
el cliente.

Cuando se afiade una lista de
comprobacion, el software
preguntard al usuario por la
ubicaciéon del archivo de la lista vy

Los archivos de checklist suelen tener la siguiente estructura.

Primera Linea: Titulo de la lista

Segunda Linea: Fecha de creacién (DD/MM/YYYY)

Tercera Linea: Autor (p.e. Airelectronics)

Cuarta Linea: BEGIN (marca de comienzo de la lista)

Siguientes Lineas: puntos de la lista, un punto por linea

Ultima Linea: END (marca de finalizacién de la lista)
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Material Skywalker
04/12/2013
Airelectronics
BEGIN

Point 1 to check
Point 2 to check

Point N to check
END

Texto 1: Ejemplo de archivo de lista de comprobacion

Si el checklist contiene caracteres no ASCII (é,0,a,8, chino, cirilico, etc.) el
archivo debe ser codificado usando UTF-8.

Cuando una lista esta cargada correctamente, aparecera en la ventana de checklist con el
botédn de funcionamiento habilitado. Al pulsar este botén, empezard el proceso de
comprobacién, preguntando al usuario si es la lista correcta a llevar a cabo.

Durante cada comprobacién de la lista, el software bloguea el botédn “Siguiente” durante
unos segundos, previniendo asi posibles “saltos” de puntos de chequeo.

+” CheckList: Material Skywalker X & Checklist: Material Skywalker X

Ambas semi-alas ( Comprobar f\? iEnhorabuena! Ha completado el /\7

servos fijados ) \ ChekList Material Skywalker \

Anterior 1/23 Siguiente Anterior 23/23 Acabar

Figura 68: Comprobacion checklist Figura 69: Finalizacién checklist

Cuando el checklist se ha completado, aparecen un tick verde con un mensaje de
finalizacién, y el botén “Acabar” para terminar el proceso.

2.12.2 Pista de aterrizaje
Para abrir la ventana de la pista de aterrizaje, ir a Pre-Vuelo — Pista de aterrizaje.

Este cuadro opera en dos modos, modo Display y modo Editar. En modo display, el cuadro
s6lo muestra los valores actuales guardados y reportados por el autopiloto. No es posible
interaccionar, salvo para pulsar el botén “Entrar en el modo edicién”.
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En modo editar, es posible modificar manualmente las coordenadas del lugar de aterrizaje,
ajustar el lugar de aterrizaje a la posicién actual de la aeronave, y también seleccionar las
coordenadas del lugar de aterrizaje por interaccién con el mapa.

U-See User Manual - Menu Pre-Vuelo

Al pulsar en “Seleccionar en el mapa”, desaparecen todos los cuadros dejando sélo la vista

del mapa, y un click con el botén izquierdo en el mapa seleccionard esas coordenadas

como lugar de aterrizaje. Sobre el mapa, el icono de lugar de aterrizaje aparecera en la

posicién marcada para confirmar la seleccién. Si no, pulsando “Fijar” se reenviaran las
coordenadas seleccionadas autopiloto.

% Es importante comprender que los botones “Coord.

actuales” y “Seleccionar en el mapa” soOlo afectan a

S las coordenadas del lugar de aterrizaje, es decir, la
Exit Edit Mode . .. ;

altitud del lugar de aterrizaje no cambia con esos

botones y el usuario debe ajustar elevaciéon vy

v Pre-Vuelo -> Pista de aterrizaje

Lat | 41.20407867 |
cabecera a valores adecuados.
Lon | -3.59496164| ., .
La elevacion se puede ajustar a valores actuales
Coord. actuales| | Seleccionar en el Mapa pulsando el botédn “Actual” en su campo de entrada, o
escribiendo un valor a mano. Este botén sélo afecta
Elevacion[m] | 1160.54 Actual

a la elevacion del lugar de aterrizaje.
Rumbo Escoger 2 puntos La cabecera del lugar de aterrizaje puede ser

[ ] Orbita antihoraria introducida manualmente o medida en el mapa a
través del botdn “Escoger 2 Puntos”. Al pulsar este
Obtener Fijar botén desaparecen todas las ventanas excepto el

mapa, y dos clicks consecutivos con el botén
Figura 70: Cuadro pista de aterrizaje en izquierdo indicaran la orientacion del campo de
modo editar aterrizaje.

En la parte final del cuadro, sobre los botones “Obtener” y “Fijar”, una casilla permite
cambiar la direccién en la que el autopiloto ejecuta la drbita de aterrizaje. Esto sélo afecta
a aeronaves de ala fija.

En la parte de abajo de la ventana, los botones “Obtener” y “Fijar” pondran los valores
actuales del autopiloto en el cuadro (Botén “Obtener”) o enviara los valores actuales al
autopiloto (Botén “Fijar”).

Advertencia de Seguridad

Antes de salir del modo editar, verifique que los valores a bordo del
autopiloto coinciden con los valores mostrados en el cuadro pulsando el
botén “Get” y revisandolos.

Compruebe que todos los parametros necesarios se han editado:
coordenadas, elevacién y cabecera del lugar de aterrizaje.

2.12.3 Plan de vuelo

Para abrir la ventana del plan de vuelo, ir a Pre-Vuelo - Flight Plan. Esta caracteristica no
estd disponible para vehiculo de ala rotatoria cautivo.

En el modo plan de vuelo el UAV se dirige, uno a uno, hacia los puntos de paso. Estos
puntos estan numerados, empezando por el nimero uno. Cuando se alcanza el Ultimo
punto, el UAV comenzara de nuevo el plan de vuelo desde el primer punto.

A través del mend, se consigue el acceso al editor del plan de vuelo.
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Este editor de plan de vuelo muestra y modifica el contenido del
plan de vuelo cargado en la memoria del Autopiloto. El editor no
funcionara si no hay comunicaciones establecidas con un autopiloto
operativo.

U-See User Manual - Menu Pre-Vuelo

Cuando se activa la opcién “Guardar cambios”, el plan de vuelo activo se guarda en la
memoria no volatil del autopiloto, y estara disponible en reinicios sucesivos del autopiloto.

Los planes de vuelo también pueden guardarse en archivos “.fp” usando la opcién guardar
en archivo (“Guardar a archivo”), disponible en el editor del plan de vuelo.

sav U-See 1.3446 (x64) - Airelectronics — O X
Archivo Mapa Ver Pre-Vuelo Comando Post-Vuelo Ajustes Ayuda

HGuardarDatos l Comunicaciones Ei;\ Acercar ‘\e:\ Alejar OEstadD B comando _® Cémara

s

km | U-Ground V: 0 V

= - Ve

Pos. Cursor: 41.196611 -3.587133 | Flevacién del terreno: 11702 m | Cursor-Avion: 0.9 km ‘ Avion-LS: 0.2 km MP-Avion: 4596.8
Figura 71: Mapa durante el modo FLY-TO con plan de vuelo preparado

2.12.3.1 Ventana Editor del Plan de Vuelo. Modo Display

% Pre-Vuelo -> Plan de Vuelo w La ventana del editor del plan de vuelo tiene tres
zonas:
Distancia total =~ 3.445 km
puntos el Plan de Vuelo , + Cabecera de la ventana: Da informacion
Operaciones en bloque
~ general sobre el plan de vuelo actual.
5 Lat 41.205366/ Alt 1231 m ) ) . . .
Lon ~3.614221 Obtener  Bomar| | Editar o Distancia Total: Distancia recorrida por el
: UAV después de haber completado una
5 Lt 41.205749) At 123l m vuelta del plan de vuelo (Desde el punto
Lon =3-604899) [{Ghtener | | Borrar]| | Edfor{ | uno hasta el Gltimo habilitado y vuelta al
g Lat 41.203928 | Alt 1258 m V uno).
Lon -3.599754 | Obtener  Borrar | | Editar
I Lat 41.199064] At 1259 m
Lon -3.607871| Obtener  Borrar || Editar
Nuevo punto Guardar a archivo

Figura 72: Editor de Plan de Vuelo
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o Distancia minima al terreno: Minima altura al terreno durante el plan de vuelo
planificado?.

U-See User Manual - Menu Pre-Vuelo

+ Cuerpo de la ventana: Dos pestanas, la primera contiene las localizaciones de los
puntos del recorrido en coordenadas y altitud. La segunda muestra las opciones de
operaciones en blogue.

+ Pie de la ventana:
o Afadir un nuevo punto al final del plan de vuelo.
o Guardar en archivo el plan de vuelo actual.

Cada fila de la pestafia “Puntos del plan de Vuelo” representa un punto del recorrido.
Ademas de sus coordenadas, hay tres botones més en cada linea:

« Botén “Obtener”: Preguntara al autopiloto los valores actuales del punto.
Normalmente no se utiliza, ya que el autopiloto reporta secuencialmente el estado
actual de los puntos de forma automatica.

« Botdn “Borrar”: Este botdén borra el punto seleccionado y todos los puntos
siguientes del plan de vuelo.

e Botén “Editar”: Pondra la fila en modo editar, cambiando el comportamiento del
click izquierdo en el mapa y permitiendo cambios en los datos del punto.

2.12.3.2 Editor Plan de Vuelo: Modo Editar

s Pre-Vuelo -> Plan de Vuelo X . . .
En el modo editar, la apariencia y el
Distancia total | 3.445 km [ Altura minima: 95 m 7] funcionamiento del editor de vuelo cambian:
Puntos del Plan de Vuelo  Operaciones en blogue Se ve coémo todas las filas, excepto la
Editando punto 3 correspondiente al punto a editar desaparecen

de la ventana (figura 73).

— 2120302780 SRR 125604 [ También se aprecia que los campos de

Lon | 3.50975360] | Obtener | Fijar | Salir coordenadas y altitud en la fila del punto
elegido son editables.

.
2

Figura 73: Editor del plan de vuelo con el punto 3

en modo editar También en el modo editar, todas las ventanas

que se superpongan al mapa, salvo la del
editor del plan de vuelo, desaparecen para permitir la vista del mapa. Un click del botdn
izquierdo cogera las coordenadas del mapa de la posicién del punto que se esta editando.
Este cambio se muestra en el mapa como un cursor en forma de cruz y un cuadro con el
mensaje “Botdn izquierdo para seleccionar el punto ID X".

Para hacer cambios, editar las coordenadas y la altitud con el teclado y pulsar “Fijar”.

Si se usa el ratén para seleccionar coordenadas, el botén “Fijar” se activara
automaticamente después de cada click. Recuerde ajustar la altitud cuando se opera con
el ratén.

El botén 'Obtener' pone en los campos editables los valores actuales del autopiloto para
un punto. El botdn 'Fijar' trata de cargar los datos del punto del recorrido al autopiloto, y
'Salir' sale del modo de edicién.

Después de cada 'Fijar' o click izquierdo en modo editar, el icono que muestra el punto en
el mapa se deberia mover a la posicion deseada. Si no fuera asi, pulsar 'Fijar
repetidamente hasta que el punto esté en posicién.

20 Esta altura minima se basa en un modelo DEM. Podria estar incompleto, no ser exacto, o no tener la
precisién necesaria, por tanto, es una herramienta de ayuda y no sustituye una correcta planificacién
de vuelo.
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Cerrar la ventana del Plan de Vuelo también cierra el modo de edicién.
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2.12.3.3 Carga de un Nuevo Punto

Para afadir un punto al plan de vuelo, pulse “Nuevo punto”. Todas la ventanas, salvo la
vista del mapa, desaparecen y el cursor de convierte en una cruz. Un cuadro con el
mensaje “El botén izquierdo afiade un nuevo punto ID X. La altitud por defecto se
establecera para mantener una distancia al suelo minima. ESC para abortar.” seguira al
cursor para recordar el cambio de funcionamiento en el click del botén izquierdo.

Después de hacer click con el botén izquierdo en la posicién deseada, un nuevo punto, con
un ID sucesivo, se dibujara en el mapa y se reportara en la ventana del plan de vuelo.

La altitud de dicho punto serd la elevacién calculada para esas coordenadas mas la altura
minima al terreno previa. Si no es la altitud deseada, se puede editar usando el botén
“Editar”.

Si se pulsa la tecla ESC del teclado mientras se estd en el modo de nuevo punto, se
cancelard la operacion.

2.12.3.4 Operaciones en bloque

Esta pestafia permite al usuario actuar en todos los puntos del plan de vuelo a la vez. Las
opciones disponibles son:

* Incremento de altitud del plan de vuelo: Fija un incremento de altitud para cada
punto del plan de vuelo. Esta altitud se afiade o se quita (dependiendo del signo del
incremento) a cada punto.

« Desplazamiento del plan de vuelo: Con esta opcién, el usuario puede mover todo el
plan de vuelo una distancia determinada. El primer cuadro numérico desplaza el
plan de vuelo al Norte si el signo es positivo, y al Sur si es negativo. El segundo,
mueve el plan de vuelo al Este si es positivo, o al Oeste si es negativo. La distancia
gue puede moverse el plan de vuelo al mismo tiempo estd limitada a un kilémetro
en cada direccion.

s Pre-Vuelo -> Plan de Vuelo X

Distancia total 3.445 knm| (B2 Altura minima: 95 m =

Puntos del Plan de Vuelo Operaciones en bloque

Incremento de la altitud del Plan de Vuelo

[0.00m =l Fijar

Desplazar Plan de Vuelo

[0.00km N 0.00km s E Fijar

Figura 74: Plan de Vuelo -> Pestafia de Operaciones en
bloque
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2.12.3.5 Procedimiento Plan de Vuelo totalmente Nuevo

Para crear un plan de vuelo totalmente nuevo, hay que sequir estos pasos:
1. Si aparece un plan de vuelo anterior: pulse “Borrar” en el punto ID 1.
2. Pulse “Afadir nuevo punto”.
3. Pulse botén izquierdo en el mapa en la posicién del punto deseada.
4. Sila altitud no es la deseada:

Pulsar Editar

Cambiar altitud

Pulsar Fijar

B w N

Confirmar altitud pulsando Obtener
5. Pulsar Salir
5. Repetir los puntos del 2 al 4 hasta que el plan de vuelo esté preparado.

Hay que tener en cuenta que el editor de plan de vuelo respetara la altura minima al
terreno, asi que para una altitud AGL constante, la operacién se simplifica
considerablemente:

1. Si aparece un plan de vuelo anterior: pulse “Borrar” en el punto ID 1.
2. Pulse “Nuevo punto”.

3. Ajuste altitud para dar la altura minima al terreno deseado del punto 1.
4. Afada los puntos siguientes sin preocuparse por la altitud.

Nota: Los puntos del plan de vuelo son editados de uno en uno. De este modo, es mas
facil subir y bajar informacion sin sobrecargar las comunicaciones.

Nota: Los puntos del plan de vuelo deben empezar desde el nUmero uno. Los siguientes
puntos deben incrementar su numeracién de uno en uno.

Nota: Si el plan de vuelo creado se quiere guardar para vuelos posteriores, los cambios
deben guardarse en Ajustes—» Guardar cambios segun se explica en la Seccidon
2.15.17 Guardar cambios.

2.12.4 BackTrack

Para abrir la ventana de BackTrack ir a Pre-Vuelo—» BackTrack. Esta caracteristica no esta
disponible para vehiculos de ala rotatoria cautivo.

El BackTrack es un plan de vuelo secundario pensado para acercarse de forma controlada
al punto de base (punto de reunién o pista de aterrizaje). Los puntos del BackTrack tienen
una “B” antes del ID del punto y el primer ID comienza en 0.

Cuando se usa o no este plan depende de los ajustes de fallo de comunicacién avanzado
de la unidad de autopiloto que se esté usando. Leer primer seccibn — para mas
informacién sobre cémo usar esta caracteristica.

Los puntos de BackTrack son solo validos si hay menos de una cierta distancia entre ellos y
su predecesor o entre la pista de aterrizaje y el primer punto de BackTrack (ID = 0). Esta
distancia es la Distancia de Cobertura. U-See también comprueba la distancia al suelo de
los puntos y el camino entre ellos.

Un plan de BackTrack definido correctamente tiene su punto con ID mds bajo cerca de la
pista de aterrizaje (ID 0) y los siguientes puntos se utilizan para establecer un camino de
vuelo a la base aceptable (ya sea a la pista de aterrizaje o al punto de reunién).
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En todo momento la aeronave evalud su posicién relativa al BackTrack y mostrara qué
punto de BackTrack se va a utilizar si las comunicaciones fallaran en ese mismo momento
a través de un circulo amarillo dibujado alrededor del punto de BackTrack seleccionado.

U-See User Manual - Menu Pre-Vuelo

La aeronave mirard por el punto de BackTrack mas cerca y lo usard como punto
seleccionado base. AlUn asi, la aeronave podria decidir volar directamente al punto de
BackTrack base o al punto de BackTrack previo si ya estd en medio de esta transiciéon (la
aeronave intentard minimizar las trayectorias de ida y vuelta).

Al contrario que el plan de vuelo, los puntos de BackTrack funcionan en 3D. La aeronave
no procederd al préximo punto de BackTrack a menos que se haya alcanzado su altitud
dentro de unos limites razonables. Si la diferencia de altitud es muy grande, la aeronave
orbitara alrededor del punto activo hasta que la altitud actual y la programada coincidan.

Si, aun asi, no existe un punto de BackTrack legal dentro del rango valido, la aeronave
volara directamente al punto base (pista de aterrizaje o punto de reunién).

El acceso al editor de BackTrack se consigue a través del correspondiente mend.

Este editor de BackTrack muestra y modifica el contenido del BackTrack
cargado en la memoria del Autopiloto. El editor no funcionara si no hay
comunicaciones establecidas con un autopiloto operativo.

s U-See 1.3446 (x64) - Airelectronics - O X
Archivo Mapa Ver Pre-Vuelo Comando Post-Vuelo Ajustes Ayuda
H Guardar Datos l Comunicaciones & Acercar & Alejar O Estado @ Comando | _® Cdmara

[1E

Pos. Cursor: 41.894100 -7.640908 | Elevacién del terreno: 813.0 m | Cursor-Avién: 1779.8 km | Avién-LS: 0.3 km MP-Avién: 4779.2 km | U-Ground V: 12.13 V
Figura 75: Mapa durante un vuelo con un plan de BackTrack establecido y el radio de cobertura activo

Cuando se active la opcién “Guardar cambios” el BackTrack active se guarda en la
memoria no volatil y estara disponible en sucesivos reinicios.

Los planes de BackTrack también pueden ser guardados usando la opcién “Guardar a
archivo” disponible en el editor de BackTrack.
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2.12.4.1 Ventana de edicion de BackTrack. Modo mostrar.

it Preflight -> BackTrack X La ventana de edicion de BackTrack es muy

parecida a la ventana de edicion del plan de
Clearance: 313 m .z .
vuelo. También tiene tres zonas separadas:

Backlrack Points « Cabecera de la ventana: Da informacion

2 Lt 42.645968 At 1402 m general sobre el BackTrack actual.

Lon =2 722671 [Get] | Delete | |Edit o Distancia minima al terreno: Minima
~ , ) altura al terreno durante el plan de
3 Lat 42.631720] Alt 2286 m vuelo pIanificadozl.

Lon —-5.830554 | Get |Delete Edit

) * Cuerpo de la ventana: Contiene Ilas
o 42.613416 At 2286 m localizaciones de los puntos del
recorrido en coordenadas y altitud.

o2

Lon -5.935051 Get Delete Edit
 Pie de la ventana:
o Lat 42.595704 Alt 2286 m . i
= . o Afadir un nuevo punto al final del
Lon -6.043909 | |Get| |Delete Edit B KTt Kk
o ackTrack.
o Guardar en archivo el BackTrack
New Point Save to File Toggle Coverage Display actual
Figura 76: Editor de BackTrack o Ver/ocultar radio de cobertura:

Muestra o esconde el area de
cobertura de cada punto de BackTrack en el mapa como un circulo verde
alrededor del punto.

Cada fila de la pestana “Puntos del BackTrack” representa un punto del recorrido. El color
de fondo de estas filas es turquesa para poder diferenciarlo de los puntos del plan de
vuelo. Ademas de sus coordenadas, hay tres botones mas en cada linea:

« Botén “Obtener”: Preguntara al autopiloto los valores actuales del punto.
Normalmente no se utiliza, ya que el autopiloto reporta secuencialmente el estado
actual de los puntos de forma automatica.

« Botdon “Borrar”: Este botdn borra el punto seleccionado y todos los puntos
siguientes del BackTrack.

e Botén “Editar”: Pondra la fila en modo editar, cambiando el comportamiento del
click izquierdo en el mapa y permitiendo cambios en los datos del punto.

2.12.4.2 Ventana de edicidon de BackTrack. Modo editar.

Este modo ediciéon funciona de la misma
forma que el editor de plan de vuelo. En el
ItEmEEEay = Modo  editar,  la apariencia  y el
funcionamiento del editor de vuelo cambian:

s PreFlight -> BackTrack X

BackTrack Points

- . Se ve cémo todas las filas, excepto la
Editing Backtrack Point 0 v I XCep

correspondiente  al punto a editar
desaparecen de la ventana (figura 77).

=] 7 .

3 Lat 42.64596850 | Al 402.08 'm También se aprecia que los campos de
Lon | -5.72567150| Get | Set| Exit coordenadas y altitud en la fila del punto

elegido son editables.

Figura 77: Editor de BackTrack con el punto ID 0
en modo edicidn

21 Esta altura minima se basa en un modelo DEM. Podria estar incompleto, no ser exacto, o no tener la
precisién necesaria, por tanto, es una herramienta de ayuda y no sustituye una correcta planificacién
de vuelo.
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También en el modo editar, todas las ventanas que se superpongan al mapa, salvo la del
editor del BackTrack, desaparecen para permitir la vista del mapa. Un click del botén
izquierdo cogeré las coordenadas del mapa de la posicidon del punto que se esta editando.
Este cambio se muestra en el mapa como un cursor en forma de cruz y un cuadro con el
mensaje “Botén izquierdo para seleccionar el punto ID X”.
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Para hacer cambios, editar las coordenadas y la altitud con el teclado y pulsar “Fijar”.

Si se usa el ratén para seleccionar coordenadas, el botén “Fijar” se activara
automaticamente después de cada click. Recuerde ajustar la altitud cuando se opera con
el ratén.

El botdén 'Obtener' pone en los campos editables los valores actuales del autopiloto para
un punto. El botdn 'Fijar' trata de cargar los datos del punto del recorrido al autopiloto, y
'Salir' sale del modo de edicién.

Después de cada 'Fijar' o click izquierdo en modo editar, el icono que muestra el punto en
el mapa se deberia mover a la posicion deseada. Si no fuera asi, pulsar 'Fijar'
repetidamente hasta que el punto esté en posiciéon. Cerrar la ventana del BackTrack
también cierra el modo de edicion.

2.12.4.3 Carga de un Nuevo Punto

Para anadir un punto al BackTrack, pulse “Nuevo punto”. Todas la ventanas, salvo la vista
del mapa, desaparecen y el cursor de convierte en una cruz. Un cuadro con el mensaje “El
botdn izquierdo afiade un nuevo punto ID X. La altitud por defecto se establecera para
mantener una distancia al suelo minima. ESC para abortar.” seguira al cursor para
recordar el cambio de funcionamiento en el click del botén izquierdo.

Después de hacer click con el botén izquierdo en la posicién deseada, un nuevo punto, con
un ID sucesivo, se dibujard en el mapa y se reportara en la ventana de BackTrack.

La altitud de dicho punto sera la elevacién calculada para esas coordenadas mas la altura
minima al terreno previa. Si no es la altitud deseada, se puede editar usando el botén
“Editar”. Si se pulsa la tecla ESC del teclado mientras se estd en el modo de nuevo punto,
se cancelard la operacién.

2.12.5 Bingo Time

El tiempo “Bingo”?? es una cantidad de tiempo prefijado que, una vez sobrepasado, origina
una vuelta a casa en el autopiloto. Para definir este tiempo, seleccione Pre-Vuelo— Bingo
Time. En el cuadro, introduzca la cantidad de tiempo deseada y la unidad en la que se va a
expresar (Ver Figura 78: Ventana de tiempo “Bingo”) en el desplegable y pulse 'Fijar'.

Cuando el tiempo

& Pre-Vuelo -> Bingo Time X | bingo estd fijado,
aparece una cuenta

Bingo Time | | minutos  ~ Fijar Deshabilitar Bingo Time | @tras automatica en
la alarma Bingo en la

Figura 78: Ventana de tiempo “Bingo” ventana de alarmas

(See 2.11.9.1 Seccién alarmas) de color verde. Cuando el tiempo bingo llegue a cero, la
alarma bingo cambiara a rojo con la palabra “BINGO” en ella.

El operador puede anular esta vuelta a casa comandando cualquier otro modo. Sin
embargo, tenga en mente que hasta que el contador de tiempo bingo se reinicie, U-Pilot
no intentara otra vuelta a casa automatica una vez ha sido sobrecomandado. Pulsando
Deshabilitar Bingo Time se parara la cuenta atras, desarma la alarma BINGO y desactiva la
vuelta a casa por tiempo.

Esta herramienta no es obligatoria para el vuelo, aungque si recomendable.

22 Bingo es la palabra usada el cédigo estandar de radio de la OTAN para indicar que el nivel de
combustible a bordo ha alcanzado niveles en los que es recomendable volver a la base.
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2.12.6 Punto de reunion

- Punto de reunion X

Entrar en el modo edicidn

Punto de reunidn

Lat 42.648381
Lon -5.699816
Elev 1300.00 m
7 TR

Figure 79: Ventana de punto de
reunién

N/,
\_@r_electronics

Este punto reunién se define como un punto 3D
(altitud/latitud/altitud) que estd pensado para ser usado
como un punto de seguro de espera, especialmente
cuando existe un fallo de comunicaciones.

En el sistema de Airelectronics’ este punto se fuerza a
estar en los alrededores de la pista de aterrizaje para ser
considerado valido*. Ademas, la altitud del punto de
reunién debe estar por debajo de los 10000m (3080 pies)
para ser considerado valido.

Este editor de puntos es muy similar al editor de pista de
aterrizaje en funcionalidad, pero para evitar confundir
entre ambos didlogos, el fondo estd pintado en gris
oscuro. Ademads, en la parte inferior de la ventana hay
una etiqueta verde o roja que indica si el punto de
reunion es valido o invalido.

Ten en cuenta que cambiar la pista de aterrizaje sin reposicionar el punto de reunién
puede provocar que este se invalide.

2.12.7 Generador de Patrones

Figura 80: Generador de patrones abierto con un cmpo declarado para inspeccion.

707675

72676}
N

.

b %

s U-See Ground Software

Ajuste de patrones

Distancia de seguridad ‘0.050 km

Offset 0.100 km

Orientacion

Limpiar mapa

Altitud

(®) Sobre el nivel del mar 1500 m

() Sobre el suelo 500 m

Informacién de Plan de Vuelo
Puntos

Distandia total
Opdiones de archivo

Seleccionar archivo a guardar Seleccionar Archivo  Guardar datos

TR

23Esta distancia se configura en el momento de la adaptacion por el personal de
Airelectronics. Un valor tipico es 5km.
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Esta herramienta estd prevista para el uso en vuelos de observaciéon del terreno que
requieran cubrir alguna parte del terreno de manera exhaustiva. Indicando (con un clic
izquierdo) la linea externa del terreno que se desea inspeccionar, esta herramienta
generara una serie de filas describiendo el patrén del plan de vuelo adecuado para cubrir
el terreno.
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2.12.7.1 Uso previsto

A diferencia de las herramientas habituales incluidas en U-See, esta parte del programa no
requiere un autopiloto conectado. Recomendamos usar esta herramienta antes de
utilizarla en campo, dejando preparadas las filas para cargar una vez estén listas para la
operacién.

2.12.7.2 Uso del generador de patrones

Para acceder al generador de patrones, seleccionar Pre-Vuelo—» Generador de patrones. Se
abrird la ventana del generador de patrones y el clic del botéon izquierdo en el mapa
cambiara su funcionalidad.

La base de la generaciéon de patrones es el marcado del campo de observaciéon deseado.

Esto se consigue mediante clics del botén izquierdo del ratén. Cada vez que se hace un
clic con el botén izquierdo, se aflade un vértice al poligono de observacién. Se pueden
afnadir al poligono tantos vértices como sean necesarios, aunque es importante afadirlos
en orden para evitar poligonos que se cruzan. Estos vértices pueden mover a una nueva
posicion arrastrandolos con el clic izquierdo.

El poligono se dibuja cuando hay mas de tres puntos marcados y se actualiza cuando se
van afadiendo puntos. El poligono de inspeccidon deseado se dibuja en color verde intenso
translldcido. Los tramos de navegaciéon proyectados se dibujan como lineas negras.

Si se comete un error, el botén Limpiar mapa borrard los puntos definidos hasta el
momento, y restablecerd el drea para empezar de nuevo.

2.12.7.3 Parametros disponibles.

Una vez indicado el campo de inspeccién deseado, se pueden ajustar una serie de
parametros para “afinar” el plan de vuelo generado.

» Distancia de seguridad: El UAV necesita un espacio suficiente para hacer giros, esto
significa que el final y el inicio de cada tramo de navegacién podria recibir mala
cobertura por las camaras a bordo mientras que el UAV intenta maniobrar para
entrar en posicién. Este parametro controla el crecimiento del area de inspeccién
para asegurar que el UAV esta bien establecido en el tramo de navegaciéon cuando
alcance el drea de interés.

« Offset: Este pardmetro controla la separacidn lateral de los tramos de navegacion.

« Orientacién: Controla la orientacién geografica que serd usada para volar sobre la
zona de inspeccién designada.

e Altitud: A qué altitud se hara el sobrevuelo. Hay dos modos para generar las
altitudes del punto del plan de vuelo:

o Sobre el nivel del mar.
o Sobre el terreno.

El cuadro que informa del “Plan de Vuelo” muestra cuantos puntos del plan de vuelo seran
necesarios para cubrir el campo deseado, cuantas filas generard la herramienta y la
separacion lateral en metros entre los tramos de navegacion.

El nivel de zoom del mapa afectard a la separacidon entre cada pata de navegacién
generada. Esto es debido a que la herramienta utiliza en coordenadas de pantalla y
generada coordenadas geograficas cuando se escribe el archivo.
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2.12.7.4 Guardar Resultados

Una vez gue se han ajustado los parametros, es necesario guardar los resultados en el
disco para usarlos posteriormente. Pulsando el boton “Seleccionar archivo”, se abre un
cuadro en el gue se debe dar un nombre y una ubicacién a los archivos del plan de vuelo.

La informaciéon AGL se calcula usando un Modelo de Elevacién Digital
(DEM) incorporado en U-See.

El DEM usado por defecto en U-See tiene cobertura global pero, por el
contrario, podria haber falta de precisién en algunos puntos. Pueden
existir errores de hasta 150 m.

Por ello, aconsejamos revisar con cuidado el plan de vuelo generado una
vez que esta cargado en el autopiloto para disponer de un espacio libre de obstaculos
adecuado.

Este aviso también aplica si se carga un DEM muy detallado en lugar del estandar de U-
See: Normalmente los DEM NO incluyen obstaculos (edificios, antenas...) y el terreno
puede haber cambiado desde la preparacién del DEM debido al desarrollo humano.

Al nombre dado al archivo se le afadird un sufijo con un nimero de orden, y la extension
de archivo “.fp”.

Por ejemplo, si un area definida necesita 67 puntos de plan de vuelo, y el nombre que se le
ha dado al archivo es “ejemplo”, el programa guardara en el directorio seleccionado los
siguientes archivos:

+ ejemplo-01.fp (Contiene los puntos 1 al 32 del plan de vuelo)
+ ejemplo-02.fp (Contiene los puntos 33 al 64 del plan de vuelo)
+ ejemplo-03.fp (Contiene los puntos 65 al 67 del plan de vuelo)

Estos archivos deberian ser cargados en el autopiloto usando Plan de Vuelo desde Archivo
(“Plan de Vuelo desde archivo”) del menu pre-vuelo. (Ver siguiente seccién)

2.12.8 Plan de Vuelo desde archivo

s#- Pre-Vuelo -> Cargar Plan de Vuelo desde ... X

Seleccione Archivo
Iniciar
Figura 81: Ventana de carga de plan de vuelo desde archivo

Este cuadro permite la selecciéon de un archivo de plan de vuelo “.fp” y su carga a un
autopiloto U-Pilot conectado.

Una vez pulsado el botén “Iniciar”, el programa comprueba la sintaxis del archivo, y
empieza cargar la informacién de los puntos del plan de vuelo uno a uno.

Si surge algun problema durante la carga de datos, aparecera un cuadro informando de la
naturaleza del fallo y la accién correctiva adecuada a tomar.
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2.12.9 BackTrack desde archivos

De forma muy similar a los planes de vuelo, el BackTrack puede ser cargado desde un
archivo. El funcionamiento de esta ventana es exactamente igual al de la ventana de Plan
de Vuelo desde archivo, con la excepcidn de que estos archivos deberian tener una
extension .bt y una estructura interna ligeramente distinta (Ver Anexo D Formato de
Archivo de BackTrack para mas detalles del formato del archivo).

2.13 Menu de Comandos

2.13.1 Ventana de comandos

=
Para abrir la ventana de comandos, hay que pulsar el icono rad o ir a Comando -
Comando.

El software reconocera automaticamente si el vehiculo es de ala fija o ala rotatoria, y
presentard la ventana de comandos adecuada.

En la pantalla principal del mapa, toda la informacién relativa al modo actual se mostrara
en verde y toda la informacién que el modo actual no estd utilizando aparecera en azul.
Por ejemplo, si el UAV esta en modo despegue, el recorrido del plan de vuelo aparecera
azul, pero cuando el operador pulse el botén del plan de vuelo, el recorrido del plan de
vuelo se volvera verde.

Esta es la ventana principal durante una misién de vuelo real.
2.13.1.1 Ventana de comandos en ala fija
La ventana de comandos en ala fija se divide en dos grupos

— EI grupo de modos de comando, donde aparecen los botones de comando,
agrupados en tres categorias de modo de vuelo:

— Modos de vuelo: Modos de vuelo normales

— Modos especiales: Modos usados en vehiculos o circunstancias especiales,
gue requieren capacidades particulares, o usados sélo en momentos muy
especificos.

— Modos No-Vuelo: Modos que pueden poner en peligro la aeronave si se
comandan cuando esta en vuelo.

— Si estd disponible (caracteristica opcional del Autopiloto), aparecerd una fila
adicional de botones, mostrando “NORMAL’ y “ECO”. Ver 2.13.1.2 lLeyes de vuelo
Normal y ECO.

— Menl de ajustes de Altitud, Velocidad y radio de Orbita. El operador puede
seleccionar la altitud, la velocidad y el radio de érbita en cada modo de vuelo. Para
hacer esto, el operador debe poner los nuevos valores en la casilla correspondiente
y pulsar el botén Set. Orbitar sélo esta disponible para UAVs de ala fija, y no estd
disponible para UAVs de ala rotatoria.

— Si estd disponible (caracteristica opcional del AP) aparecera una seccién adicional:
“Actuacion vertical”. Ver 2.13.1.3 Limite de actuacién vertical.
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M Comando -> Comando X

Vuelo Espedial No-Vuelo
Default Take-Off HightPlan Default Landing

Fly To Orbiting Roulette

Normal ECO

Altitud Actuacion vertical Velodidad Orbiting

Acual 1100 m P {limitado. Actual 11 km/h Actual 0

Tlimitado |
Comandado 1102 m Comandado |129.2 km/h Comandado | 0.770 km

Fijar 10.0m/s¥
Fijar Nuevo [9959 m i+ Auto Fijar Nuevo | Okm/h s Fijar Nuevo 0.150 km [+

Figura 82: Ventana de Comandos para una aeronave de ala fija

- Nota: Cada UAV tiene una envolvente de vuelo que restringe los comandos de
velocidad en valores minimos y maximos. Los valores fuera de esta restriccion no son
aceptados por el U-Pilot. Las envolventes de vuelo pueden cambiar en cada modo de vuelo
y estan pre-configuradas por Airelectronics, el usuario no tiene que preocuparse de ello.

2.13.1.2 Leyes de vuelo Normal y ECO

Disponible opcionalmente sélo para vehiculos de ala fija, es posible cambiar la estrategia
de control de velocidad y altitud. Este ajuste es independiente del modo de vuelo, pero no
todos los modos permiten el comando de la ley de vuelo econédmica. Cada vez que el
usuario cambia el modo, la ley de vuelo volvera a modo normal. La ley de vuelo actual se
indica con un fondo azul en el botén de norma de vuelo activo. Los modos que no aceptan
un cambio de norma tienen los dos botones deshabilitados.

La norma de vuelo econdmico introduce una estrategia en la que la velocidad esta
controlada por el angulo de asiento, y la altitud se controla con el comando de acelerador.
Esto reduce la precisién del control de altitud pero, por el contrario, el comando de
acelerador se ejecutara mucho mas lento.

Ademas, el autopiloto no corregira errores de altitud en positivo, p.e. si el autopiloto estd
por encima de lo comandado, se cortara el acelerador para reducir el consumo, pero no
habra mas acciones.

El vuelo econédmico también permite el vuelo planeado y vuelos a térmica a través del
modo orbitar combinado con la norma de vuelo econémico.

Sin embargo, al no ser el control de altitud tan preciso, no debe ser activado cuando esté
cerca del suelo o volando en un espacio aéreo que requiera estrictos niveles de separacién
vertical.

2.13.1.3 Limite de actuacion vertical

Caracteristica del autopiloto disponible opcionalmente. Puede no aplicar a su conjunto
software/autopiloto. A través de este ajuste, la transicién vertical de ascenso y descenso
puede ser limitada. El limite actual se muestra en las unidades seleccionadas de ascenso
vertical, o aparece “llimitado”.

Cuando se opera “sin limite” o con un limite muy alto, las limitaciones de la envolvente de
vuelo del autopiloto siguen aplicando y las transiciones se ejecutaran en valores de
seguridad maximos preconfigurados.

Versién de documento 1.53-ESP 81



\r1/

\ /

~ : .
_fa\/r_electron/cs

U-See User Manual - Ment de Comandos

Los modos disponibles de actuacién vertical son:

« llimitado: Todos los cambios de altitud vertical seran ejecutados con el maximo
esfuerzo para alcanzar la altitud comandada lo mas rapido posible.

e Manual: Ninguna actuaciéon vertical sobrepasara el limite comandado. Aungue
algunos modos tiene autoridad para revocar esta limitacién: procedimientos de
emergencia especiales para recuperar una altitud segura cuando se inicia una
secuencia automatica de retorno a casa.

« Auto: El autopiloto calculard el valor adecuado para alcanzar un destino con la
altitud comandada. Esto implica que los modos que no son recorrido punto a punto
(p.e. orbitar) procederan como no limitados. En caso de que el cambio requerido de
altitud sea muy agresivo, el autopiloto limitard la tasa de ascenso/descenso
ciféndose a los valores de proteccién de envolvente y se comportara como no
limitado.

Hay que tener en cuenta que los modos de aproximacién para aterrizaje ignorardn estos
limites para poder cumplir con la ruta de aterrizaje pre-programada.

2.13.1.4 Descripcion de Modos de Ala Fija disponibles

2.13.1.4.1 Modo Manual
En este modo de vuelo, U-Pilot le da todo el control al piloto externo.

Este modo debe ser seleccionado antes de empezar la misién para hacer los ajustes pre-
vuelo. Se debe prestar especial atencién al mando de acelerador cuando, especialmente
en motores eléctricos.

2.13.1.4.2 Modo Semi-Manual

En este modo los comandos de entrada del piloto manual serdn interpretados como
demanda de angulo de actitud en vez de deflexién de superficie. El autopiloto sdélo
controlara los angulos de actitud cuando esté en este modo, por lo que es

responsabilidad el piloto mantener una altitud y velocidad de vuelo seguras y una
navegacién adecuada.

2.13.1.4.3 Modo Fly To

En este modo de vuelo, el UAV se dirige a un punto de destino seleccionado por el
operador del ordenador. El punto de destino puede cambiarse en tiempo real simplemente
pulsando en el mapa.

Tenga en mente que si la ventana del editor de plan de vuelo (“Flight plan editor”) esta
abierta, el click izquierdo estd asociado al ajuste del punto de recorrido del plan de vuelo,
y no cambiara el punto de “Fly To” (indicado en el mapa con un circulo con las letras “DP”
dentro).

Cuando se alcanza el punto de destino, el UAV va a modo orbitar automaticamente,
usando el punto de destino como punto de 6rbita.

En este modo, el operador del ordenador puede ajustar el radio comandado de 6rbita, la
velocidad comandada y la altitud comandada. Para definir los nuevos valores de altitud,
velocidad y radio, hay que escribir el nuevo valor en la casilla correspondiente y pulsar el
botdn Set.

2.13.1.4.4 Modo Orbiting

En este modo de vuelo, el UAV orbita en la posicién actual, es decir, usara el punto actual
como punto de érbita.
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En este modo, el operador del ordenador puede ajustar el radio comandado de 6rbita, la
velocidad comandada y la altitud comandada. Para definir los nuevos valores de altitud,
velocidad y radio, hay que escribir el nuevo valor en la casilla correspondiente y pulsar el
botdn Set.

Si el operador pulsa el botdn izquierdo en el mapa, el UAV orbitard alrededor del punto que
ha pulsado. Si resulta que este nuevo punto estd demasiado lejos, el sistema cambiard a
modo “Fly to”, y de nuevo, vuelve a modo orbitar cuando esta suficientemente cerca.
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2.13.1.4.5 Modo Landing
El UAV cambia a modo aterrizaje en tres casos:

— El operador pulsa el botén de aterrizaje.
— Se ha alcanzado el tiempo “Bingo” del pre-vuelo.
— Hay un fallo de comunicaciones entre U-Ground y U-Pilot.

Es obligatorio ajustar adecuadamente la pista de aterrizaje, comprobando su altitud y
cabecera antes del despegue. En caso de fallo de comunicaciones, el UAV ird
automaticamente a este punto.

La ruta de aterrizaje se recalcula de forma automatica con todos los pardmetros ajustados
a los requisitos del UAV, el usuario no tiene que preocuparse por ello.

La ruta de aterrizaje tiene 4 etapas. El UAV llevara esta secuencia automaticamente:

— Return. El UAV vuela hacia el punto de espera, designado “L” en el mapa. Relativo
a la pista de aterrizaje, este punto se coloca a su derecha.

— Hold. El UAV empieza un modo de 6rbita donde adapta su velocidad y altitud para
comenzar la parte final del aterrizaje. El UAV volvera a este recorrido tantas veces
como sean necesarias hasta que esté preparado para empezar el recorrido final.
Esta vuelta se efectla en el sentido de la agujas del reloj por defecto, pero se
puede ajustar la direccién a través del menu de pista de aterrizaje (ver 2.12.2 Pista

de aterrizaje ).

— Final. Cuando la trayectoria del UAV alcanza una direccién tangente a la pista de
aterrizaje, el UAV comprueba la velocidad y altitud, y si son correctas, empezara la
parte final del aterrizaje. Comenzara a disminuir su altitud hasta que esté sobre el
umbral de la pista.

— Flare. Una vez alcanzado el umbral de la pista, el UAV levantard el morro
cuidadosamente y cortard el acelerador, y en esta posicién controlada, tocara el
suelo.

2.13.1.4.6 Modo Roulette
En el modo ruleta, el balance del UAV esta controlado por el piloto externo con una ruleta
en el Joystick Futaba.

El U-Pilot sigue controlando la altitud y la velocidad. El operador del ordenador puede
comandar una nueva altitud o velocidad.

2.13.1.4.7 Modo Flight Plan

En este modo el UAV se dirige uno a uno a los diferentes puntos definidos. Estos puntos
estdn numerados empezando por el nUmero uno, cuando se alcanza el ultimo punto, el
UAV empieza de nuevo el plan de vuelo desde el primer punto.

Cada punto estd definido por sus coordenadas y su altitud.

Es mejor establecer el plan de vuelo antes de empezar la misién, pero es posible editarlo
durante el vuelo.
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Para cambiar estos puntos, siga el mismo procedimiento descrito en la seccién 2.12.3 Plan
de vuelo.
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2.13.1.4.8 Modo Take-Off

En el modo despegue, el UAV comienza la maniobra de despegue con la aceleracion al
maximo e incrementa la altitud.

El operador fija el rumbo de despegue en la direcciéon de la pista.

Una vez que el UAV alcance una altitud segura, el operador puede cambiar el modo de
vuelo.

La versién por defecto del autopiloto no finalizara la fase de
despegue hasta que se lo diga el operador con un cambio
de modo.

La finalizacién automatica del despegue es wuna
caracteristica opcional que tiene que ser habilitada por
Airelectronics bajo peticién. Contacte con nosotros para madés
informacion.

Hasta que una ubicaciéon GPS vaélida no haya sido verificada, no es recomendable empezar
el vuelo.

2.13.1.4.9 Modo Catapulta

Este modo prepara la aeronave para el despegue desde una catapulta. La aeronave
tratara de mantener el nivel de las alas y el angulo de asiento pre-configurados durante el
lanzamiento. Este modo no comandarda el motor hasta que haya pasado un cierta cantidad
de tiempo en movimiento. Esto permite el lanzamiento de UAVs eléctricos con gomas sin
dafar la hélice o la persona lanzada el avién.

2.13.1.4.10 Modo Aterrizaje en red

Este modo comanda al autopiloto para que aterrice usando el modo recepcién en red en
base mdvil. La aeronave pasara por las mismas etapas que en un aterrizaje convencional:
Return, holding y final, pero el objetivo final serd la posiciéon de la red segun indica la
antena de la base mdvil. La compensacién vertical del objetivo se tiene que establecer a
través de ajustes, en la entrada “Ajuste de ganancias” (Ver 2.15.2 Configuracién

(opcional)).
En caso de que se haya cruzado el umbral de la red y el vehiculo no haya parado, el
autopiloto ejecutara la maniobra ABORT automaticamente.

Este modo podria no estar disponible en su versién de software.

2.13.1.4.11 Modo Abort

Ejecuta la maniobra pre-programada de aproximacién de aterrizaje en red. Los paradmetros
de la maniobra se ajustan en la entrada “Ajuste de ganancias” (Ver 2.15.2 Configuracién
opcional)). Podria no estar disponible en su version.

2.13.1.4.12 Modo S-FlyTo

Equivalente al fly-to convencional, pero el punto de destino sera continuamente
actualizado de forma automatica para mantener la geometria relativa a la base moévil. Este
modo podria no estar disponible en su versién de software.
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2.13.1.4.13 Modo L-TAKEOFF (Learning Take-Off)

Sélo disponible para aeronaves de lanzamiento manual. Equivalente al despegue normal,
pero este modo ajusta la posicién del lugar de aterrizaje, elevacién y cabecera al punto y
direccién en la que el operador lanza la aeronave inicialmente. Este modo podria no estar
disponible en su version de software.

2.13.1.4.14 Modo Come Above

Comanda un regreso a la vertical del lugar de aterrizaje y orbita en ese punto. Si la altitud
comandada es mas baja que la altitud inicial de aproximacién, el autopiloto ascenderd al
menos hasta esta altitud. Este modo podria no estar disponible en su versién de software.

2.13.1.4.15 Modo Servos Adjustment

Este modo se usa para ajustar la posicién mecdnica maxima, minima y neutral de los
servos. (Detallado en Servos). Este modo no debe ser comandado en vuelo ya que los
servos estan desconectados del control del autopiloto.

2.13.1.4.16 Modo Internal Loops

Este modo se usa para comprobar la reaccién del autopiloto a un cambio de actitud y
funcionamiento adecuado de la superficie. U-Pilot deflectard las superficies intentando
mantener el dngulo de asiento en 02 y dngulo de balance en 0°. Este modo no hace
funcionar el motor (a menos que reciba una orden desde el Joystick Futaba en modo
manual) y puede usarse como comprobacién pre-vuelo de la aeronave. Este modo no debe
ser comandado en vuelo, ya que no tiene control de navegacién, velocidad y altitud.

2.13.1.4.17 Modo Brake on Runway

Sélo disponible en aeronaves con frenos de rueda instalados. Este modo comanda al motor
a su minimo, activa los frenos, y disminuye la velocidad de la aeronave mientras mantiene
la linea central de la pista de aterrizaje designada.

2.13.1.4.18 Modo Camera Guided
Sélo disponible en aeronaves equipadas con camara orientable.

En este modo, el control de vuelo es esclavo de las coordenadas apuntadas de la cdmara.
El UAV volara hacia el objetivo designado por la cdmara y orbitard alrededor del apuntado
de la cdmara cuando llegue a la distancia de radio comandada para observar el objetivo.
Cambiando hacia dénde apunta la camara, se altera la navegacién del UAV y este
navegara para alcanzar las coordenadas apuntadas de la cdmara, por tanto, se aconseja
tomar precaucién extrema cuando se use este modo para no perder el control de la
situacion.

Por favor, tenga en cuenta que el guiado por cdmara es un modo de vuelo de UAV que
origina un modo asociado de control de camara, pero no funciona al revés. No es posible
hacer gue un cambio del modo de la cdmara origine un modo asociado de navegacion.

Cuando el modo de vuelo activo es el guiado por cdAmara, no es posible cambiar el modo
camara.

2.13.1.5 Ventana de comandos de Ala Rotatoria

>
Para abrir la ventana de comandos, pulsar el icono rad o ir a Comando -» Comando.
La ventana de comandos de ala rotatoria se divide en dos grupos:

— El grupo de comandos de modo, donde se muestran los botones de comando, y el
usuario puede poner el modo de vuelo actual. Estos modos se agrupan en
categorias:

— Modos de vuelo: Modos normales de vuelo.
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— Modos especiales: modos usados en vehiculos especiales o circunstancias que
requieran capacidades especificas, o usados en momentos muy concretos.
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— Modos no-vuelo: modos que pueden poner en peligro la aeronave si se
comandan en vuelo, estan destinados a comprobar y diagnosticar en suelo.

— Cuando estd disponible (es una caracteristica opcional), se mostrara una fila
adicional de botones, que indicaran “Rumbo: Auto” y “Rumbo: Man”. Ver 2.13.1.6
Rumbo automatico y manual.

— Grupos de ajuste de altitud y velocidad. Aqui se muestran los valores actuales y
comandados. Ademas, aparece un cuadro donde comandar nuevos valores. Para
hacer esto, escriba un nuevo valor y pulse Fijar. El valor que se ha escrito deberia
aparecer en el cuadro “comandado”. Véase es posible establecer un radio de érbita
para vehiculos de ala rotatoria también. Esto les permite mantener la posicion de
una forma mas eficiente. Establecer este radio a un valor menor de 20 metros
deshabilita este comportamiento y hace que el vehiculo se mantenga en el punto
comandado verticalmente, sin realizar ninguna drbita.

— Cuando esté disponible (caracteristica AP opcional), un elemento adicional se
mostrard: Actuacion vertical. Ver 2.13.1.3 Limite de actuacién vertical.

M Comando -> Comando X
Vuelo Especial No-Vuelo
Take-Off Nav FlightPlan
Landing Semi-Manual
Rumba: Auto | Rumbo: Man
Altitud Actuacion vertical Velocidad Orbiting
Actual 768 m Limite actual Ilimitado. Actual 0 km/h ppe. 0
Tlimitado |
Comandado 749 m = Comandado (5.4 km/h Comandado | 0.001 km
Fijar 10.0m/s v
Fijar Nuevo [9999 m i+ Auto Fijar Nuevo | Okm/h = Fijar Nuevo 0.150km =

Figura 83: Ventana de comandos de control en ala rotatoria

Nota: Cada UAV tiene una envolvente de vuelo que restringe los comandos de velocidad
de vuelo a estar entre un valor minimo y maximo. Los valores fuera de esta restriccién no
son aceptados por el autopiloto U-Pilot. Las envolventes de vuelo pueden cambiar en cada
modo y estan pre-configuradas por Airelectronics, el usuario no tiene que preocuparse por
ello.

2.13.1.6 Rumbo automatico y manual

Disponible de manera opcional para vehiculos de ala rotatoria, es posible cambiar la
estrategia para mantener el rumbo. Este ajuste es independiente del modo de vuelo.

La estrategia de rumbo estard indicada mediante un fondo azul en el botén activo
actualmente.

El rumbo automatico permite al autopiloto tomar la decision de cambiar o no el rumbo
para determinadas maniobras dependiendo de un nimero de parametros y variables. El
rumbo manual significa que el autopiloto siempre intentard realizar la maniobra sin
cambiar el rumbo del vehiculo. En ambos modos, el rumbo puede ser cambiado por el
piloto desde el joystick.
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2.13.1.7 Limites de actuacion vertical

Caracteristica del autopiloto disponible opcionalmente. Puede no aplicar a su conjunto
software/autopiloto. A través de este ajuste, la transicion vertical de ascenso y descenso puede ser
limitada. El limite actual se muestra en las unidades seleccionadas de ascenso vertical, o aparece
“Ilimitado”.

Cuando se opera “sin limite” o con un limite muy alto, las limitaciones de la envolvente de
vuelo del autopiloto siguen aplicando y las transiciones se ejecutaran en valores de
seguridad maximos preconfigurados.

Los modos disponibles de actuacidn vertical son:

« llimitado: Todos los cambios de altitud vertical serdn ejecutados con el maximo
esfuerzo para alcanzar la altitud comandada lo mas rapido posible.

* Manual: Ninguna actuaciéon vertical sobrepasara el limite comandado. Aungue
algunos modos tiene autoridad para revocar esta limitacién: procedimientos de
emergencia especiales para recuperar una altitud segura cuando se inicia una
secuencia automatica de retorno a casa.

Hay que tener en cuenta que los modos de aproximacién para aterrizaje ignoraran estos
limites para poder cumplir con la ruta de aterrizaje pre-programada.

2.13.1.8 Modos disponibles para UAVs de ala rotatoria

2.13.1.8.1 Modo Manual

En este modo de vuelo, el autopiloto U-Pilot da el control a un piloto externo, pero a su
vez, le asiste, especialmente con el rumbo del UAV, actuando como un giroscopio
avanzado, haciendo el sistema mas controlable para un operador humano.

Se debe seleccionar este modo antes de comenzar la misién para hacer los ajustes pre-
vuelo. Hay que tener cuidado con el mando de aceleracién, especialmente en motores
eléctricos.

2.13.1.8.2  Modo Take-Off

En el modo despegue, el UAV empezard a ascender e incrementara la altitud a una
velocidad vertical especifica prefijada.

El operador fija el rumbo de despegue en la direcciéon de la pista.

Una vez que el UAV alcanza una altitud segura, cambia automdaticamente a modo
Navegacién.

Hasta que una ubicacién GPS valida no haya sido establecida, no es recomendable
empezar el vuelo.

Justo antes de comandar el modo despegue, el piloto externo debe mover el mando de
aceleracién del Joystick Futaba hacia arriba hasta que el UAV esté casi volando, después el
operador del ordenador pulsard el botén de despegue. (Dejar el mando de aceleracién en
esa posicion hasta que termine el aterrizaje).

Cuando se utiliza un joystick Futaba con acelerador incremental, la operacién es
automatica y el piloto externo no necesita realizar esta accién.

Ademas, cuando el Detector de Suelo (OGD) estd habilitado, la informacion de este
subsistema ayudard a la operaciéon de despegue, y permitird que se lleve a cabo de forma
mas precisa.
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2.13.1.8.3 Modo Navigation

En este modo, el UAV mantiene su posicion y altitud en un punto de destino. El punto de
destino se puede cambiar en tiempo real simplemente pulsando con el botén derecho
sobre el mapa. Cuando se alcanza el punto de destino, el UAV mantiene esta posicion.

Si el radio de 6rbita es menor de 20 metros, el UAV se mantendra justo encima del punto,
de lo contrario realizard una 6rbita alrededor del punto con el radio indicado.

Es este modo, el operador del ordenador puede ajustar la velocidad y la altitud
comandada. Para definir nuevos valores de altitud o velocidad, hay que escribirlos en el
cuadro correspondiente y pulsar el botén Fijar.

Tenga en cuenta que si la velocidad comandada es igual a 0, el UAV no cambiara su
posicién.

2.13.1.8.4 Modo Flight Plan

En este modo, el UAV se dirige uno a uno a los diferentes puntos definidos. Estos puntos
estdn numerados, empezando por el numero uno. Cuando se alcanza el ultimo punto, el
UAV empezara de nuevo el plan de vuelo desde el primer punto.

Cada punto esta definido por sus coordenadas y su altitud.

Es mejor establecer un plan de vuelo antes de comenzar la misién, pero es posible fijarlo
durante el vuelo, e incluso editar, borrar o afadir puntos.

Para cambiar estos puntos, siga el procedimiento descrito en la seccién 7.3.6 Flight Plan.

2.13.1.8.5 Modo Landing
El UAV cambia su modo a aterrizaje en tres casos:

— El operador del ordenador pulsa el botén de aterrizaje.
— Se alcanza el tiempo “Bingo”.
— Hay un fallo de comunicacién entre U-Ground y el autopiloto U-Pilot.

Es obligatorio ajustar adecuadamente la pista de aterrizaje, comprobando su altitud vy
cabecera antes del despegue. En caso de fallo de comunicaciones, el UAV ira
automaticamente a este punto.

La ruta de aterrizaje se recalcula automaticamente con todos los pardmetros ajustados a
los requerimientos del UAV, el usuario no tiene que preocuparse por ello.

El UAV volverd al punto de aterrizaje a una altitud segura, una vez alcanzado este punto,
ordenard un dngulo de guinada igual a la direcciéon de despegue y comenzard a descender
a un ritmo controlado.

Una vez se ha alcanzado el suelo y el UAV ha aterrizado, el piloto externo debe cortar el
motor y mover el interruptor B a la posicién “abajo”, tomando de esta forma el control
manual, y después desconectar la alimentacién.

Cuando se utiliza un joystick Futaba con acelerador incremental, esta operacién es
automatica y el piloto externo no necesita hacer nada. El UAV cortard automaticamente el
acelerador en cuanto llegue al suelo.

Si el subsistema de deteccién de suelo (OGD) esta habilitado, la informacién proveida por
el mismo ayudard al ajuste del comando de acelerador durante el aterrizaje para hacerlo
mas preciso y rapido, como en el caso del despegue.

2.13.1.8.6 Modo Camera Guided
Sélo disponible en aeronaves equipadas con camara orientable.

Versién de documento 1.53-ESP 88



RIS
\_@r_electronics

En este modo, el control de vuelo es controlado por las coordenadas a las que apunta la
camara. El UAV volard hacia el objetivo designado de la camara, y mantendra el vuelo
estacionario con la distancia adecuada para ver el objetivo a una elevacién de -30°. Asi,
esta distancia cambiard en funcién de la altura al terreno. Cambiando hacia dénde apunta
la cdmara, la navegacién del UAV se altera, y navega hasta alcanzar las coordenadas a las
gue apunta la camara. Por tanto, se aconseja mucha precauciéon usando este modo para
no perder el control de la situacién y evitar colisiones contra el suelo y objetos elevados.
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Por favor, tenga en cuenta que el guiado por camara es un modo de vuelo de UAV que
origina un modo asociado de control de camara, pero no funciona al revés. No es posible
hacer gue un cambio del modo de la camara origine un modo asociado de navegacion.

Cuando el modo de vuelo activo es el guiado por camara, no es posible cambiar el modo
cdmara.

2.13.1.8.7 Modo Spool-up

Este modo estd pensado para ser usado antes del modo Take-off, permitiendo que los
motores establezcan un régimen de funcionamiento estable. Incrementard la rotacién del
motor hasta un valor estable.

2.13.1.8.8 Modo Warming-up

Este modo debe ser comandado en el suelo como un modo seguro cuando la aeronave
estd equipada con un motor de combustion interna que puede generar vibraciones y que
necesita tiempo para calentarse hasta la temperatura de funcionamiento.

2.13.1.8.9 Modo Ground Standby

Este modo debe ser comandado cuando la aeronave estd en el suelo como un modo
seguro, dado que deshabilita el comando de acelerador y la estabilizacién giroscépica.
Este ha sido desarrollado para ser utilizado con un joystick incremental, pero también es
atil con un joystick normal.

2.13.1.8.10 Modo Ajuste de Servos
Este modo se usa para ajustar la posicién mecanica maxima, minima y neutral de los
servos. Se detalla en la seccién 2.15.11 Servos.

Este modo nunca debe ser comandado en vuelo, ya que desconecta los servos del control
del autopiloto.

2.13.1.8.11 Modo Internal Loops

Este modo se utiliza para probar la reaccién del autopiloto a cambios de actitud y que las
superficies funcionan correctamente. El U-Pilot deflectara las superficies para mantener un
angulo de cabeceo y alabeo 0. Este modo no hace que el motor se ponga en
funcionamiento (a no ser que se comande desde el joystick Futaba) y puede ser usado
para comprobacién de la aeronave durante el prevuelo. Este modo no debe ser
comandada durante el vuelo ya que carece de control de navegacion, velocidad y altitud.

2.13.1.9 Ventana de comandos de Ala Rotatoria Cautivo

Para abrir la ventana de comandos, pulsar el icono 0 ira Comando - Comando.
La ventana de comandos de ala rotatoria se divide en dos grupos:

— El grupo de comandos de modo, donde se muestran los botones de comando, y el
usuario puede poner el modo de vuelo actual. Estos modos se agrupan en
categorias:

— Modos de vuelo: Modos normales de vuelo.
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— Modos no-vuelo: modos que pueden poner en peligro la aeronave si se
comandan en vuelo, estan destinados a comprobar y diagnosticar en suelo.
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— Cuando estd disponible (es una caracteristica opcional), se mostrard una fila
adicional de botones, que indicaran “Rumbo: Auto”, “Rumbo: Man” y “Rumbo: CAM".
Ver 2.13.1.6 Rumbo automatico y manual.

— Grupos de ajuste de altitud y velocidad. Aqui se muestran los valores actuales y
comandados. Ademas, aparece un cuadro donde comandar nuevos valores. Para
hacer esto, escriba un nuevo valor y pulse Fijar. El valor que se ha escrito deberia
aparecer en el cuadro “comandado”. Véase que falta el comando del radio de
Orbita, ya que no es usado en aeronaves de ala rotatoria cautivo.

— Cuando esté disponible (caracteristica AP opcional), un elemento adicional se
mostrara: Actuacion vertical. Ver 2.13.1.3 Limite de actuacion vertical.

M Comando -> Comando X
Vuelo Especial No-Vuelo
Take-Off Hold Position Landing
Rumbo: Auto Rumbo: Man Rumbo: CAM
Altitud Actuacidn vertical Velocidad
Actual 672 m Limite actual Ilimitado. Actual 0 km/h
Comandado 20 m Tlimitado | Comandado 5.4 km/h

Fijar Nuevo [9999 m |+ Fijar 10.0 m/s = Fijar Nuevo | 0km/h/2

Figura 84: Ventana de comandos de control en ala rotatoria cautivo

Nota: Cada UAV tiene una envolvente de vuelo que restringe los comandos de velocidad
de vuelo a estar entre un valor minimo y maximo. Los valores fuera de esta restriccién no
son aceptados por el autopiloto U-Pilot. Las envolventes de vuelo pueden cambiar en cada
modo y estan pre-configuradas por Airelectronics, el usuario no tiene que preocuparse por
ello.

2.13.1.10 Modos de rumbo

Disponible de manera opcional para vehiculos de ala rotatoria cautivos, es posible cambiar
la estrategia para mantener el rumbo. Este ajuste es independiente del modo de vuelo.

La estrategia de rumbo estard indicada mediante un fondo azul en el botén activo
actualmente.

El rumbo automdtico permite al autopiloto tomar la decisién de cambiar o no el rumbo
para determinadas maniobras dependiendo de un nimero de parametros y variables. El
rumbo manual significa que el autopiloto siempre intentard realizar la maniobra sin
cambiar el rumbo del vehiculo. En ambos modos, el rumbo puede ser cambiado por el
piloto desde el joystick. Con el modo rumbo CAM, el UAV seguird los movimientos de la
cdmara y mirara a donde la cdmara esta mirando, intentando hacer que el paneo de la
camara sea 0. Estd pensado para ser utilizado con modos de camara distintos del manual.
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2.13.1.11 Limites de actuacion vertical

Caracteristica del autopiloto disponible opcionalmente. Puede no aplicar a su conjunto
software/autopiloto. A través de este ajuste, la transicion vertical de ascenso y descenso
puede ser limitada. El limite actual se muestra en las unidades seleccionadas de ascenso
vertical, o aparece “llimitado”.

Cuando se opera “sin limite” o con un limite muy alto, las limitaciones de la envolvente de
vuelo del autopiloto siguen aplicando y las transiciones se ejecutaran en valores de
seguridad méximos preconfigurados.

Los modos disponibles de actuacidn vertical son:

e llimitado: Todos los cambios de altitud vertical serdn ejecutados con el maximo
esfuerzo para alcanzar la altitud comandada lo mas rapido posible.

« Manual: Ninguna actuacién vertical sobrepasard el limite comandado. Aunque
algunos modos tiene autoridad para revocar esta limitacién: procedimientos de
emergencia especiales para recuperar una altitud segura cuando se inicia una
secuencia automatica de retorno a casa.

Hay que tener en cuenta que los modos de aproximacién para aterrizaje ignoraran estos
limites para poder cumplir con la ruta de aterrizaje pre-programada.

2.13.1.12 Modos disponibles para UAVs de ala rotatoria cautivos

2.13.1.12.1 Modo Manual

En este modo de vuelo, el autopiloto U-Pilot da el control a un piloto externo, pero a su
vez, le asiste, especialmente con el rumbo del UAV, actuando como un giroscopio
avanzado, haciendo el sistema mas controlable para un operador humano.

Se debe seleccionar este modo antes de comenzar la misién para hacer los ajustes pre-
vuelo. Hay que tener cuidado con el mando de aceleracién, especialmente en motores
eléctricos.

2.13.1.12.2 Modo Take-Off

En el modo despegue, el UAV empezard a ascender e incrementard la altitud a una
velocidad vertical especifica prefijada.

Cuando se comanda modo take-off, el autopiloto reposiciona la pista de
aterrizaje para coincidir con la posicion actual, altitud y orientacion.

Una vez en el aire, si se comanda de nuevo el modo take-off, la altitud de la
pista de aterrizaje sera ajustada.

Una vez que el UAV alcanza una altitud segura, cambia automaticamente a modo
Navegacién.

Hasta que una ubicacién GPS valida no haya sido establecida, no es recomendable
empezar el vuelo.

Justo antes de comandar el modo despegue, el piloto externo debe mover el mando de
aceleracién del Joystick Futaba hacia arriba hasta que el UAV esté casi volando, después el
operador del ordenador pulsard el botén de despegue. (Dejar el mando de aceleracién en
esa posiciéon hasta que termine el aterrizaje).

Cuando se utiliza un joystick Futaba con acelerador incremental, la operacién es
automatica y el piloto externo no necesita realizar esta accién.

Ademads, cuando el Detector de Suelo (OGD) estd habilitado, la informacién de este
subsistema ayudard a la operacion de despegue, y permitira que se lleve a cabo de forma
mas precisa.
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2.13.1.12.3 Modo Hold Position

En este modo de vuelo, el UAV mantendra la posicién y altitud encima de la pista de
aterrizaje. En este modo, es posible para el operador del ordenador fijar la altura
comandada. Para definir nuevos valores del altura, se requiere escribir un nuevo valor en
la caja correspondiente y después hacer clic en el botdn Fijar.

Tenga en cuenta que si la velocidad comandada es igual a 0, el UAV no cambiard su
posicién.

2.13.1.12.4 Modo Landing
El UAV cambia su modo a aterrizaje en tres casos:

— El operador del ordenador pulsa el botén de aterrizaje.
— Se alcanza el tiempo “Bingo”.
— Hay un fallo de comunicacién entre U-Ground y el autopiloto U-Pilot.

Es obligatorio ajustar adecuadamente la pista de aterrizaje, comprobando su altitud vy
cabecera antes del despegue. En caso de fallo de comunicaciones, el UAV ira
automaticamente a este punto.

La ruta de aterrizaje se recalcula automaticamente con todos los parametros ajustados a
los requerimientos del UAV, el usuario no tiene que preocuparse por ello.

El UAV volverd al punto de aterrizaje a una altitud segura, una vez alcanzado este punto,
ordenard un dngulo de guifiada igual a la direccion de despegue y comenzara a descender
a un ritmo controlado.

Una vez se ha alcanzado el suelo y el UAV ha aterrizado, el piloto externo debe cortar el
motor y mover el interruptor B a la posicién “abajo”, tomando de esta forma el control
manual, y después desconectar la alimentacién.

Cuando se utiliza un joystick Futaba con acelerador incremental, esta operacién es
automatica y el piloto externo no necesita hacer nada. El UAV cortard automaticamente el
acelerador en cuanto llegue al suelo.

Si el subsistema de detecciéon de suelo (OGD) esta habilitado, la informacién proveida por
el mismo ayudard al ajuste del comando de acelerador durante el aterrizaje para hacerlo
mds preciso y rapido, como en el caso del despegue.

2.13.1.12.5 Modo Spool-up

Este modo estd pensado para ser usado antes del modo Take-off, permitiendo que los
motores establezcan un régimen de funcionamiento estable. Incrementara la rotacién del
motor hasta un valor estable.

2.13.1.12.6 Modo Ground Standby
Este modo debe ser comandado cuando la aeronave estd en el suelo como un modo
seguro, dado que deshabilita el comando de acelerador y la estabilizacién giroscépica.
Este ha sido desarrollado para ser utilizado con un joystick incremental, pero también es
atil con un joystick normal.

2.13.1.12.7 Modo Servo Adjustment

Este modo se usa para ajustar la posicién mecdnica maxima, minima y neutral de los
servos. Se detalla en la seccién 2.15.11 Servos.

Este modo nunca debe ser comandado en vuelo, ya que desconecta los servos del control
del autopiloto.
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2.13.1.12.8 Modo Internal Loops

Este modo se utiliza para probar la reaccién del autopiloto a cambios de actitud y que las
superficies funcionan correctamente. El U-Pilot deflectara las superficies para mantener un
angulo de cabeceo y alabeo 0. Este modo no hace que el motor se ponga en
funcionamiento (a no ser que se comande desde el joystick Futaba) y puede ser usado
para comprobacién de la aeronave durante el prevuelo. Este modo no debe ser
comandada durante el vuelo ya que carece de control de navegacion, velocidad y altitud.

2.13.1.13 Activando modos de no-vuelo

Cuando se activa cualquier modo de no-vuelo, el software advertird y pedira confirmacién
antes de realizar el cambio de modo, dado el riesgo que podria provocar un clic accidental.
En algunos casos, esto no es deseable ya que algunas acciones deben ser realizadas de
forma réapida por el operador y la confirmacién podria retrasar el tiempo de reacciéon. En
estos casos, existe una opcién disponible en el didlogo de Ajustes de U-See, por favor

mirar la seccién Seccién 2.15.14 Ajustes de U-See.

2.13.2 Ventana de comandos de camara

En esta ventana se pueden comandar las
7 Comando -> Mados de camara X capacidades de orientacion disponibles de la
camara a bordo de U-See.

Comando cémara

Forward — Los (IJIistintos modos disponibles de orientacion
de camara son:

Stabilised Geo-Referenced
« Forward (Hacia adelante): La cdmara
apunta directamente hacia adelante. No
Paneo estdn  permitidos cambios en la
orientacion.

Neutral Lateral

0.000

e Manual: La cdmara apunta hacia los
Indlinacién angulos especificados sin importar la
0.000 orientaciéon del vehiculo. En este modo,
se puede cambiar la orientacién de la
on cdmara con un joystick conectado al
ordenador o poniendo directamente los
valores deseados de paneo e inclinacién
en los cuadros. Estos cuadros solo

apareceran si este modo esta activo.

Zoom . 0

Vista cémara

+ Stabilised (Estabilizado): La cémara

} ) —hiEm mantiene su paneo e inclinacién

actuales. Si el vehiculo aumenta el

S [ R EE angulo de asiento, la cdmara corrige el

movimiento para seguir mirando en la

Figura 85: Cuadro de modos de la camara misma direccion espacial, aunque no

sigue un punto en particular por debajo

del vehiculo. La orientaciéon de la camara se puede cambiar en este modo con un
joystick conectado al ordenador.

 Rates: Igual que estabilizado. Sin embargo, es la carga de pago la que tiene la
responsabilidad de mantener la orientacién espacial. Este modo sélo esta disponible
con cargas de pago giroestabilizadas avanzadas, que son capaces de realizar esta
accién por si mismas (p.e. cargas de pago de Airelectronics, gimbals DST OTUS,
etc.). La orientacién de la cdmara se puede cambiar en este modo con un joystick
conectado al ordenador.
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Algunas camaras tienen

una deriva que puede ser  Paneo

corregido a través de unas

opciones especificas de 106.578 Compensacion | - 0.00 °/min| +| R
compensacion que

aparecen cuando este o

modo estd seleccionado. La  [ndinaddn

compensacidon se reporta

en °/min para cada eje, —-22.347 Compensacién | - 0.00 °/min| |+ |R
haciendo clic en el botén
“-" se afade correccién
negativa para ese eje y
haciendo clic en “+” se suma correccién positiva. El boton “R” permite restablecer
la correccién a 0 °/min.

Fiaura 86: Compensacion de rates

+ Geo-Referenced (Geo-Referenciado): En este modo, la cdmara del vehiculo
apunta hacia el punto designado en el mapa con click del botén izquierdo. La
cadmara corrige cambios de comportamiento y posiciéon en el vehiculo para apuntar
siempre hacia las coordenadas seleccionadas. El hardware usa el Modelo de
elevacion Digital (DEM) para mantener el rastro del suelo cuando asciende o
desciende. La orientacidon de la cdmara se puede cambiar en este modo con un
joystick conectado al ordenador.

« Neutral: Los actuadores de la cdmara adoptan su posicién neutral. En cdmaras que
lo soportan, este modo esconde la dptica para evitar dafios.

« Lateral: Modo especial para cadmaras montadas en roll de un eje. Este modo
mantiene un angulo fijo con el horizonte y permite una observacién estable de un
punto del terreno cuando esta en o6rbita, con una configuracién de camara mas
simple y ligera.

« Camera Guided (Guiado por camara): Este modo no puede activarse a través
del cuadro de comandos de la cdmara y cuando estd activo, no se puede cambiar el
modo de camara. En este modo, el UAV navega para aproximarse a las coordenadas
apuntadas de la camara y mantener el objetivo dentro del alcance visual. Este
modo afecta tanto al comportamiento de la camara como al de navegacion, por lo
gue tiene que ser comandado desde la ventana de comandos principales (seccién
2.13.1: Ventana de comandos).

Ademas, se puede comandar el nivel de zoom de la cdmara a través del deslizador de
control de zoom.

Las opciones de esta ventana cambian dependiendo del tipo de carga de pago definida en
2.15.9 Ventana de ajustes de la Carga de Pago dando, en alguno sistemas, la opcién de
encender o apagar diferentes cdmaras o intercambiarse entre ellas.

Si el disparador esta habilitado, y la cdmara es compatible con esta funcién, aparecen un
grupo de botones en la parte de abajo de la ventana que reportan el estado del disparador
y el numero de fotos sacadas. Ademas, si hay instalada y configurada una Raspberry Pi,
ésta puede ser comandada desde este menu. En esta parte del mend, el disparador puede
ser conectado, y se reportard con una luz amarilla al fondo del botén “Iniciar”. Las luces a

Disparador de camara
Fotos tomadas 0 Especifico IR
= En control - | Paleta: |Calor blanco < Fijar Obtener

Raspberry Pi

[ micar 8|

Apagar R-Pi Operacion normal Realizar NUC Hacer FCC Guardar FCC

Figura 87: Disparador de cdmara con Raspberry Figura 88: Opciones de la cdmara IR de Airelectronics
Pi instalada
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la derecha del botén muestran si el PWM estd llevando a cabo un disparo de cadmara
(verde) o no (rojo). Debajo del nimero de fotos tomadas, una etiqueta indica si el
disparador estd en manual (en rojo) o no (verde, operaciéon normal). Esta etiqueta también
indica si se esta llevando a cabo un NUC (en color naranja).
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2.13.2.1 Opciones de Airelectronics U-Camera IR

Cuando se conecta la versiéon IR de U-Camera al sistema, aparece un grupo de opciones
adicional (“Especifico IR"). Esta seccién permite al usuario cambiar la paleta de color de la
imagen de IR y llevar a cabo la calibracién térmica del sensor.

El botén “Obtener” actualiza la seleccién de la paleta para combinar los datos en U-Pilot,
mientras que el botén “Fijar” comanda el U-Pilot para usar la paleta seleccionada.

El botén “Hacer FFC" comanda la calibracién térmica de la imagen. El proceso de
calibracién rota el sensor hacia arriba, realizando la calibracién mirando hacia una
superficie plana. Cuando se ha completado la calibracién, U-Camera comienza a estabilizar
normalmente.

Tenga en cuenta que, una vez que la calibracién estd hecha, no se almacena en la
memoria no volatil de la camara. Esto significa que la informacion de calibraciéon se
perderd hasta comenzar de nuevo. Para guardar los datos en la memoria no volatil, el
usuario debe pulsar el botén “Guardar FFC".

Pasar los datos a la memoria no volatil puede llevar hasta 10 segundos.

IMPORTANTE: Una pérdida de energia en medio del proceso del volcado de datos podria
dar como resultado una imagen no calibrada o incluso dafiar el médulo de video.

2.13.2.2 Opciones de gimbals NextVision

Fuente de video  Grabacidn de video Este gimbal tiene dos video
® Dia ' - camaras, dia y térmica. Cuando se
o PARADO Tomar instanténea detecta este tipo de carga de pago,
(O Térmico \ ) aparecen dos botones que

permiten seleccionar la fuente de
video. Cuando se selecciona la
cdmara térmica, aparecen opciones adicionales en la parte inferior del didlogo para
seleccionar el color IR.

Figura 89: Opciones de cdmaras NextVision

Este tipo de carga de pago también tiene la capacidad de grabar con una tarjeta microSD
abordo. Hay opciones de video adicionales disponibles: unos botones de “Grabar” y
“Tomar instantanea”.

Cuando se presiona el botén “Grabar”, se enciende un indicador amarillo, indicando que el
autopiloto esta comandado a la cdmara que grabe. Hay dos indicadores a la derecha de
este botdn: el indicador rojo significa que la camara no esta grabando y el verde significa
gue si estd grabando. El posible reporte de texto es: “Parado”, “Grabando”, “Error” (error
desconocido) y “Mem Llena” (la tarjeta SD estd llena).

Cuando se presiona el botdén “Tomar instantanea”, la camara realiza una captura de lo que
estd viendo en ese momento en la tarjeta SD, pero no existe ningun reporte de esta accién
mas alld del que la camara muestra en su informaciéon de video original (no en la
informacién de video generada en U-See).

2.13.2.3 Opciones de Epsilon 140Z

La Epsilon 140Z permite utilizar dos
camaras distintas: dia y térmica.
Dos botones permiten seleccionar la
fuente de video cuando se detecta
este tipo de carga de pago.

Fuente de video  Interruptores de camara

(® Dia g o |
. LASER Realizar calibracion gyro
() Térmico J

Figura 90: Opciones de cdmara Epsilon 140Z
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El gimbal tiene un puntero laser clase 3B, que se enciende presionando el botén “Léser”.
Cuando este botdn se presiona por primera vez, se muestra un aviso sobre el riesgo y
posible dafio a los ejes que puede provocar este sistema. Si se confirma el didlogo, el
autopiloto comandara a la cdmara para que se encienda el laser, y el indicador amarillo se
encenderda. Hay dos indicadores a la derecha de este botén: el indicador rojo significa que
el gimbal reporta que el laser estd apagado y el verde que el laser esta encendido.
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Ademas, si las Emisiones Peligrosas
estdn bloqueadas, se mostrard una
cruz roja encima del botén del
Léser, y el Laser no sera
comandado. Ver mas sobre esta
Inclinacion caracteristica en la Seccién_2.13.8
Emisiones peligrosas (opcional).

Paneo

0.000 Compensacion | << <| | > >

0.000 Compensacion | << < | | = > L u . . y "
El botén “Realizar calibraciéon gyro

permite realizar los sensores
Figura 91: Opciones de compensacién de Epsilon 140Z inerciales de la cdmara, corrigiendo
cualquier posible deriva del gimbal. Esto solo es posible mientras la cdmara no estd en
movimiento. En caso de que la cdmara esté en medio de una misién, es posible corregir la
deriva mediante las opciones de compensaciéon de la cdmara, que se muestran en modo
Rates. Estas opciones de compensacién son distintas del resto de las cargas de pago, ya
gue la correccién se lleva a cabo de forma nativa por la cdmara, y no muestra ningun tipo
de reporte. Presionar el botdén “<<" realiza una correcciéon de 8 pasos negativos y el botén
“<"” realiza una correcciéon de un paso negativo. Lo mismo aplica para los botones “>>"y
“>" pero con pasos positivos.

Ademads, se pueden aplicar falsos
colores a cualquiera de las cdmaras
Paleta: Por defecto | [_] Invertir Fijar presentes en el gimbal. Estas
opciones se muestran en la parte
inferior del didlogo. Seleccionar la
opcion “Por defecto” reiniciara este

Falso color

Figura 92: Opciones de cdmara Epsilon 140Z

parametro.
2.13.2.4 Opciones de ASIO 155
La ASIO 155 permite utilizar dos

Fuente de video Interruptores de camara R , .. ,
R , \ tipos de camara distintos: dia vy
(®) Dia s ° 7 .
. LASER ) Realizar calibracion gyro t.ermlca' Cuando se detecta este
(O Térmico \ , tipo de carga de pago, aparecen dos
botones que permiten seleccionar la
Figura 93: Opciones de cdmara ASIO 155 fuente de video. Cuando se

selecciona la cadmara térmica,
aparecen opciones adicionales en la parte inferior del didlogo para seleccionar el color IR.

Este gimbal tiene un puntero ldser que puede ser encendido desde el botén “Laser”.
Cuando este botdn se presiona, el autopiloto comandara a la cdmara para que se encienda
el laser, y el indicador amarillo se encenderd. Hay dos indicadores a la derecha de este
botén: el indicador rojo significa que el gimbal reporta que el laser estd apagado y el verde
que el laser esta encendido. El botdén “Realizar calibracién gyro” permite realizar los
sensores inerciales de la camara, corrigiendo cualquier posible deriva del gimbal. Esto solo
es posible mientras la cdmara no estd en movimiento.
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2.13.3 Ventana de Control de Aterrizaje (Opcional)

s Comando -> Control de aterrizaje X
Comandar modo
Landing

Abort

L

Forzar Flare

Brake On Runway

Flaps Aerofreno Tren de aterrizaje  Frenos ruedas
Auto Auto Auto
0% 0% Replegar
Freno OFF
Despegue 25%, 50% |75% Desplegar
100% 100% Freno ON

Figura 94: Ventana de Control de Aterrizaje

Disefiado para operaciones de aterrizaje con UAVs de ala fija, esta ventana no estd
disponible si se opera una aeronave de ala rotatoria.

La ventana estd disefiada para hacer mas sencilla la interfaz en la fase de aterrizaje,
mostrando sélo los comandos y la informacién relativa al aterrizaje.

Esta ventana se compone de una vista del perfil de la maniobra de aterrizaje. Muestra la
posicién y altitud actual de la aeronave, la altitud comandada actual (linea horizontal
amarilla) y la altitud a la que comienza la fase “Hold” de la maniobra de aterrizaje, ademas
de la elevacién del campo de aterrizaje.

Debajo del display del perfil, aparece una versién embebida de la tabla de sistemas de
vuelo desde el cuadro de subsistemas del vehiculo. Esto permite el manejo manual de los
flaps y los frenos neumaticos de la aeronave. También se pueden comandar desde aqui el
tren de aterrizaje y los frenos de rueda.

El comando modo también estd disponible, sélo con los modos relevantes de aterrizaje,
con los botones situados en la esquina inferior derecha.

Al lado de la vista de perfil aparecerd un variometro cuando la aeronave esté en las fases
de aterrizaje HOLD, FINAL o FLARE para un mejor control de la altitud.

Ademas, dentro del dibujo de la pista de perfil aparecerdn barras con la desviacion
horizontal y vertical que muestra la desviaciéon de la ruta de aterrizaje en metros. Las
barras solo se mostraran en las fases de aterrizaje FINAL o FLARE.

En el modo aproximacién final, una barra de progreso muestra cuantos metros quedan
para la fase de “Flare” y aparece un botdn extra para forzar el modo “Flare”.

Sélo en UAVs con frenos de rueda, en modo final o flare, aparece el botén “Brake on
Runway”. Este botén comanda un cambio del modo de vuelo a “Brake on Runway”. El
botén aparece deshabilitado en la aproximacién final, y se habilita cuando la aeronave
entra en modo “Flare”. Este modo sélo debe ser activado después de que el avién

haya tocado suelo.
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s Comando -> Control de aterrizaje XK
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Comandar modo
Landing

Abort

[

Forzar Flare

Brake On Runway

Flaps Aerofreno Tren de aterrizaje  Frenos ruedas
Auto Auto Auto
0% 0% Replegar
Freno OFF
Despegue 25% 50% 75% Desplegar
100% 100% Freno ON

Figura 95: Control de aterrizaje escalado

Para aeronaves cuya ruta de aproximacién es demasiado larga comparada con la altitud
de “Hold”, el dibujo podria pintarse de forma inadecuada para ser monitorizado. En estos
casos, es posible hacer clic secundario en el dibujo para representar un modo escalado
gue no mantiene las proporciones de la ruta de aproximacién en comparacién con la
altitud de “Hold”, pero en su lugar permite que el dibujo ocupe la altura completa del
cuadro para obtener mayor detalle. Cuando este modo esta activo, se representa una “S”
en la esquina superior izquierda del dibujo.

2.13.4 Ventana de Control de Despegue (Opcional)

De la misma forma que ocurria con el dialogo anterior, esta disefiado para aeronaves de
ala fija con soporte para despegue rodado. La ventana no estard disponible para
aeronaves gque no soporte este tipo de despegue, aeronaves de ala rotatoria o cautivas.

La ventana esta disefiada para reducir la congestidon de informacién en pantalla durante el
despegue. Solamente muestra informacién relacionada con el despegue y los comandos
relacionados.

Se compone de un grafico en el que se muestra en tiempo real la IAS asi como la
velocidad de rotacién por defecto. El objetivo de este gréfico es proporcionar al operador
la informacién necesaria para juzgar si la aeronave llegara a la velocidad de rotacién
observando la evolucién de la IAS a lo largo de la carrera de despegue.

En la parte inferior del grafico se encuentra integrado una serie de sistemas de vuelo,
como ocurria en la ventana de control de aterrizaje. A la derechas del grafico se
encuentran botones relacionados con los modos de despegue. Estos modos son Despegue
en Pista, Despegue en Pista (Motor Manual), Frenar en Pista y Taxi. Para prevenir comandos
no intencionados, el didlogo activard los botones asociados al despegue solamente cuando
la aeronave reporte un modo compatible con despegue rodado en pista o taxi. El botén de
Taxi siempre estara activo, pero pedird confirmacién para entrar en Modo Taxi si el modo
no estd asociado a despegue en pista rodado. El modo Taxi no debe comandarse con la
aeronave en vuelo.
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Despegue en pista |

Despegue en pista (manual) |

Frenan en pista |

IAS m/s.
Rotation velocity m/s

[~ Flaps fr Tren de aterrizaje | [ Frenos ruedas
Auto I Auto |
Auto
0% | 0% | Replegar |
Despegus | 2585 I 5084 | F5% | Desplegar | Freno OFF |
1006 | 100% | Freno ON |

Figura 96: Ventana de Control de Despegue

Cuando se comanda un Despegue En Pista rodado o con Despegue en Pista rodado
(control Manual) aparecera una barra en la parte inferior del grafico mostrando la
desviacién de la aeronave con respecto al eje de la pista.

El rombo indica la posicion relativa de la aeronave con respecto al centro de la pista
configurada.

2.13.5 Subsistemas del Vehiculo

La ventana de subsistemas del vehiculo contiene todos los subsistemas instalados en el
UAV. No todos los subsistemas estan disponibles en cada UAV, por lo que es probable que
alguno de los sistemas mencionados mas abajo no aparezcan en su software.

Esta ventana se subdivide en los pestafias, “Sistemas de vuelo” contiene los subsistemas
involucrados en el vuelo de la aeronave y el control de aterrizaje, tales como flaps, frenos
neumadticos, tren de aterrizaje y frenos de rueda. “Sistemas secundarios” contiene los
subsistemas no criticos para el vuelo, como luces, sistema retractil del “gimbal” y video.
Las pestafas solo estan disponibles si la aeronave presenta subsistemas en ellas.

2.13.5.1 Sistemas de vuelo

U-Pilot tiene sus propios algoritmos para controlar los flaps y alerones durante el despegue
y el aterrizaje. Hay también una configuracién de U-Pilot disponible en la que los flaps son
controlados manualmente por el operador, en esa caso, los flaps deben controlarse usando
la ventana en Comando-Subsistemas del vehiculo. En dicha ventana, hay tres posiciones
de flap posibles que pueden ser elegidas por el operador en cualquier momento.

Desde esta ventana, el usuario también puede manejar los frenos neumaticos ajustando
su posiciéon, o dejandolos en automatico para que los controle el autopiloto.

Seleccionando cualquier otra posiciéon distinta de “Auto”, se forzard a los frenos a
permanecer en esa posicion, y el autopiloto no la cambiara bajo ninguna circunstancia.
Bajo condiciones normales de operacién, los frenos deberian permanecer en posicidn
automatica.
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Esta ventana también permite controlar el sistema del tren de aterrizaje, que puede ser
recogido o desplegado desde aqui. Ademas, se pueden manejar los frenos de rueda del
tren de aterrizaje.
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sa- Comando -> Subsistemas del vehiculo X

Sistemas de vuelo Sistemas secundarios Botones auxiliares

Flaps Aerofreno Tren de aterrizaje  Frenos ruedas
0% 0% Replegar
Freno OFF
Despegue 25% |50% |75% Desplegar
100% 100% Freno ON

Figura 97: Ventana de Subsistemas del vehiculo. Pestaria Flight Sys

2.13.5.2 Sistemas secundarios

Esta pestafa permite comandar sistemas secundarios presentes en la aeronave. Desde
aqui, la navegacién y las luces estroboscépicas se pueden encender o apagar. Esta
ventana también controla el sistema retractil del gimbal y el video a bordo.

2.13.5.3 Botones auxiliares

Esta pestafa aparece cuando el usuario establece algin texto en las opciones en
cualquiera de los botones auxiliares disponibles en el didlogo Ajustes— Configuracion,
pestafa de Botones Auxiliares (ver seccién 2.15.2.6 Botones auxiliares).

Cuando estan configurados, permiten activar o desactivar un sistema auxiliar del UAV.
2.13.6 Administracion del motor

La ventana de administracion del motor ofrece la posibilidad de inhibir el motor del UAV. Si
estd activa, esta opcién asegura que el autopiloto (que esta constantemente controlando
el motor) no pone en marcha el motor.

vs- Comando -> Gestion del motor X | “¢ Comando -> Gestién del motor X
Motor DESHABILITADO Motor HABILITADO
DESHABILITAR DESHABILITAR
HABILITAR HABILITAR

Figura 98: Ventana de administraciéon del motor

Esta opcién de inhibir estd destinada a usarse cuando el UAV esta en el suelo, en la fase
pre-vuelo, al comprobar que esta todo correcto. Este opcién debe desactivarse antes de
que comience el vuelo.

Activar o desactivar la opcién “inhibir” es peligroso cuando
se estd en la fase de vuelo, por tanto esta opcién NO debe
usarse cuando el UAV esta volando.

Se debe prestar especial atencién cuando se operen
aeronaves que necesiten asistencia externa para arrancar el motor.

Si desea saber si su versién de autopiloto admite esta caracteristica adicional, por favor,
compruebe su autopiloto o pdngase en contacto con nosotros.
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2.13.6.1 Unidad de control electréonica AMT
Si hay una ECU AMT conectada, se mostrara este didlogo.

#- Command -> Engine Management >

Engine EMERGENCY STOP

EMERGENCY STOP
STOP

EMABLE

Figura 99: Vista especifica de la ventana de administracién del motor para la ECU AMT

La documentacién adicional sobre esta vista estd almacenado con la documentaciéon
especifica del proyecto, contacto con Airelectronics para obtenerla.

2.13.6.2 Otras interfaces

Existen otras ventanas especificas de cada proyecto que no estdn cubiertas en este
manual de propdsito general.

2.13.7 Transpondedor (opcional)

El transpondedor es un dispositivo que identifica a la aeronave que lo lleva con un cédigo
octal de 4 digitos respondiendo a sefiales de radar.

Esta ventana solo se mostrara en U-See si la aeronave estd equipada con un
transpondedor y ha sido configurado correctamente por el personal de Airelectronics.

Este didlogo permite al usuario controlar el transpondedor de la aeronave. El
transpondedor reportard la altitud medida, el cédigo y el modo que se ha fijado en ese
momento cuando el usuario presiona Obtener.

s Comando -> Transpondedor X
Altitud Modo Cddigo ;
Edit
787 m Modo normal 1234 e
Fijar Obtener

Figura 100: Ventana de transpondedor
Haciendo clic en el botén “Editar”, el usuario puede cambiar el modo del transpondedor y
el cédigo de respuesta. En esta seccién de edicién, es posible establecer un cédigo de
respuesta distinto. En modo edicidn, es posible establecer estos modos:

Dialogo del software Significado
Off El transpondedor no transmitird informacién
Modo Normal | El transpondedor solo responderd a informacién primaria del radar

(Transpondedor Modo A)

Modo Altura|Ademds de responder al ping del radar, el transpondedor afadira
(Transpondedor Modo C) informacién sobre la presién de altura actual
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El transpondedor deberia ser operado de forma coordinada con la dependencia que
controla el espacio aéreo en el que estd operando la aeronave. Algunas legislaciones
podrian asignar un cédigo genérico para UAVs operando en espacio aéreo no controlado.
Por favor, contacta con tu agencia de aviacién local.
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Existen algunos cddigos de transpondedor reservados asignados internacionalmente para
emergencias abordo de una aeronave. Habitualmente, estos cdédigos no aplican a UAVs y
no deberian ser usados.

El software los reconocera y advertird al usuario antes de subir estos cddigos a la
aeronave:

Codigo Reservado para

7500 Avidon secuestrado

7600 Comunicacién perdida

7700 Emergencia general

Mientras el cédigo 7600 podria parecer una buena idea para una pérdida de
comunicaciones de un UAV, su aplicabilidad varia de una legislacién a otra, por lo que el
autopiloto no cambiara el cédigo de transpondedor en un escenario de pérdida de
comunicaciones. Si necesita este comportamiento, pongase en contacto con Airelectronics
para llevar a cabo estos cambios.

En muchos paises le uso inapropiado de cédigo de transpondedor
(especialmente el 7500) esta considerado una falta muy grave y puede
dar como resultado multas muy serias (miles de délares) o incluso tener
consecuencias penales. Por favor, asegurate de que realmente entiendes
cdmo se opera un transpondedor antes de usarlo.

2.13.8 Emisiones peligrosas (opcional)

Si tu aeronave estd equipada con cualquier equipo que
pudiera emitir sefales que podrian suponer un peligro
para seres humanos o animales (como por ejemplo un
gimbal con un laser clase 3B), se muestra este menu. El

& Comando -> Emisiones... X

Gestion de emisiones peligrosos

Estado Forzar estado sistema de bloqueo de emisiones peligrosas se usa para
AUTO bloquear el funcionamiento de este e_quipo en momento
' gue no sea completamente seguro. Existen tres modos de

Modo BLOQUEAR funcionamiento:

e Auto: El autopiloto decide cuadndo es seguro o no
encender estos sistemas. Habitualmente, Ilas
emisiones son bloqueadas en fases de aterrizaje y

Figura 101: Dialogo de emisiones despegue, mientras que son permitidas en modos

peligrosas de vuelo normales.

PERMITIR

« Bloquear: Las emisiones son blogueadas forzosamente y no es posible encender
ningun sistema categorizado como emisién peligrosa hasta que el usuario cambie el
modo de forma manual.

+ Permitir: Las emisiones son siempre permitidas, y por lo tanto, cualquier sistema
categorizado como emisién peligrosa podrad ser encendido hasta que el usuario
cambie el modo manualmente.
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2.13.9 Procesador de Video (opcional)
El didlogo del Procesador de Video permite al usuario controlar algunas caracteristicas que

requieren una placa de

procesamiento de video. Este procesador de video puede ser

independiente o estar incluido en un gimbal o cdmara. Algunas de estas opciones también
estaran disponibles en el didlogo de captura de video (Ver Seccién 2.11.6.4 Opciones de

Procesador de Video (Opcional)).

2.13.9.1 Epsilon 140Z
s# Comando -> Vide... X
Control de estabilizacion

EST. ® |

Tracking
Ancho de caja .
Figura 102: Dialogo del

procesador de video para la
ASIO 155

El gimbal Epsilon 140Z estd equipado con un procesador de
video de Sightline con capacidad para hacer tracking vy
estabilizaciéon. En este didlogo existen opciones para control la
estabilizaciéon de video, el modo de tracking y el tamafio de la
caja de tracking.

 Hacer clic en el botén “EST.” activa o desactiva la
estabilizacion digital de video. Cuando esta caracteristica
esta activa, la estabilizacién en el objetivo esta siempre
activa, lo que significa que la caja de tracking siempre
estara en el centro de la imagen.

» Hacer clic en los iconos de modo de tracking cambia el
modo de tracking que utiliza el procesador de video. El

primer icono corresponde al modo “Estatico”, usando para hacer seguimiento de
objectos estaticos, y el segundo botén corresponde al modo “vehiculo”, usado para
sequir objectos en movimiento.

* El ancho de la caja de tracking se cambia con el deslizante de “Ancho de caja”.

2.13.9.2 ASIO 155

s#- Comando -> Vide... X

El gimbal ASIO 155 estd equipado con un procesador de video
PixBoard con capacidad para hacer estabilizaciéon y tracking. En

Control de estabilizacidon

este didlogo hay opciones para controlar la estabilizacién de EST. 2]
video y el tamafio de tracking. :
+ Hacer clic en el botén “EST.” activa o desactiva la Tracking
estabilizacion digital de video. Ancho de caja [}

wa- Comando -> Vide... X

Placa Sightline
Temperatura

48.9 °C

Control de estabilizacién

EST. e ]

[ ®
EST.ENROLL &

Tracking

o [25] |
Ancho de caja .

Figura 104: Diélogo del
procesador de video para la
Sightline

* El ancho de la caja de tracking : -
se cambia con el control  Figura 103: Dialogo del

: M cn procesador de video para la
deslizante de “Ancho de caja”. ASIO 155

2.13.9.3 Sightline

El SLA 1500 de Sightline es un procesador de video
independiente que puede ser usado con un amplio nimero de
cadmaras, aunque actualmente se soporte el uso del mismo con
el gimbal U-Camera (la versién de dia o térmica). Puede realizar
tracking y estabilizacién. Las opciones disponibles son:

» Temperatura: Monitoriza la temperatura de la placa.

« Control de estabilizacién: El boton “EST.” permite activar
o desactivar la estabilizacién digital de video, mientras el
botéon “EST. EN ROLL' permite activar una estabilizacién
digital de video especial aplicada al eje de alabeo.
Cuando esta caracteristica esta activa, la estabilizaciéon
en el objetivo esta siempre activa, lo que significa que la
caja de tracking siempre estara en el centro de la
imagen.
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» Hacer clic en los iconos de modo de tracking cambia el modo de tracking que utiliza
el procesador de video. El primer icono corresponde al modo “Estatico”, usando
para hacer seguimiento de objectos estdticos, y el sequndo botén corresponde al
modo “vehiculo”, usado para seguir objectos en movimiento.
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* El ancho de la caja de tracking se cambia con el deslizante de “Ancho de caja”.

2.14 Menu Post-Vuelo

Este menu contiene opciones para analizar los datos obtenidos de un vuelo actual. Las
operaciones que contiene esta seccidn no requieren comunicacién con U-Pilot.

2.14.1 Datos grabados — .txt

Este ventana se usa para transformar los archivos binarios de telemetria grabados en el
cuadro Datos de Grabacion a diferentes formatos de texto.

La ventana muestra un botén para

s Post-Vuelo -> Datos grabados -> .txt X | seleccionar un archivo binario de
telemetria y un selector de formato
de salida.

Seleccionar Archivo

Una vez pulsado el botén “Start”,

Formato de salida Telemetria aeronave < . =, .
empieza la conversiéon del archivo al
Inicio formato seleccionado. El archivo de
texto se quardard en el mismo
Figura 105: Ventana Datos grabados->.txt directorio que el del archivo binario,

Por lo que es necesario que el archivo se localice en un directorio con permisos de
escritura.

2.14.1.1 Formatos actuales disponibles:

2.14.1.1.1 Telemetria Aeronave TXT

Este formato expone las principales variables del vuelo en un archivo de texto adecuado
para andalisis con Microsoft Excel, LibreOffice/OpenOffice Calc, Matlab y similar.

El nombre del archivo seréa el del archivo binario de telemetria mas “.txt".

La informacién de este archivo estd estructurada en 29 columnas, separadas por el
caracter tabulador, y el final de la linea se marca usando los caracteres especiales \r\n, de
acuerdo a esta tabla:
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Datos Unidades

Pitch [Grados]
Roll [Grados]
Yaw [Grados]
Pitch Comandado [Grados]
Roll Comandado [Grados]
Yaw Comandado [Grados]
ADC Channel 1 [Voltios]
ADC Channel 2 [Voltios]
ADC Channel 3 [Voltios]
ADC Channel 4 [Voltios]
Altitud [Metros]
Latitud [Grados]
Longitud [Grados]
IAS [Km/h]
Velocidad respecto al suelo [Km/h]
IAS Comandado [Km/h]
Altitud Comandada [Metros]
Speed North [Km/h]
Speed East [Km/h]
Speed Down [Km/h]
Tiempo encendido horas [horas]
Tiempo encendido minutos [minutos]
Tiempo encendido segundos |[segundos]
Hora UTC horas® [horas]
Hora UTC minutos [minutos]
Hora UTC segundos [segundos]
Fecha UTC afos [afios]
Fecha UTC mes [mes]
Fecha UTC dia [dia]

Tabla 6: Datos exportados para andlisis disponible para el usuario

2.14.1.1.2  Archivo Posicion Disparos de Camara TXT

Este formato esta destinado al post-procesado en vuelos de estudio para agricultura y
topografia. Exportard la informacién principal referente a las coordenadas de disparo de la
camara, comportamiento del avion y hora del disparo.

El nombre del archivo del
“ Pointing_coordinates.txt”

serd el archivo binario de telemetria maéas

Cada linea del archivo es la posiciéon de un disparo de la cdmara.

La informacién contenida en este archivo estd estructurada en 18 columnas, separadas
por el caracter tabulador segun la tabla 7. El final de la linea se marca con los caracteres
especiales \r\n.

24 La fecha y hora UTC se reportan desde el GPS. Este dato no sera fiable is el GPS del sistema no ha
tenido fijo en ningun momento desde que se encendid el sistema.
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Datos Unidades

Pitch de la aeronave [Grados]

Roll de la aeronave [Grados]

Yaw de la aeronave [Grados]

Latitud de la aeronave |[Grados]

Longitud de la|[Grados]
aeronave

Altitud de la aeronave |[Metros]

Pan de la cdmara [Grados]

Tilt de la cdmara [Grados]

Camera normalized |[0-1]
pointing vector in
horizontal frame.
North component.

Camera normalized [[0-1]
pointing  vector in
horizontal frame.
East component.

Camera normalized | [0-1]
pointing vector in
horizontal frame.
Down component.

Camera Pointing | [Grados]
target Latitude

Camera Pointing |[Grados]
target Longitude

Camera pointing | [Metros]
target elevation.

UTC_hora [Horas]
UTC_minutos [Minutos]
UTC_segundos [Segundos]

Tabla 7: Datos exportados para andlisis disponible para el usuario

2.14.1.1.3 NMEA

El archivo de telemetria se convertird en lineas de mensaje NMEA 0803 estandar. Debido a
limitaciones en el protocolo NMEA para aplicaciones de UAV, sélo se escribird la
informacién de posicién a través de mensajes $GPGLL y $GPGGA.

El nombre del archivo sera el del archivo binario de telemetria mas “_NMEA.txt”

Para mas informacién sobre la estructura de este mensaje, compruebe las especificaciones
de NMEA 0183.

2.15 Menu Ajustes

En el menu de ajustes estan disponibles las opciones referentes a las preferencias de U-
See, personalizacién y configuracién de hardware.

2.15.1 Importador/exportador de configuraciones (Opcional)

Esta caracteristica es opcional, por lo que esta seccidn puede no ser aplicable a su versién
de U-See.
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w#- Ajustes -> Cargador/extractor de configura...

Extraer Cargar Verificar

Abrir Archivo

C:/Users/grodriguez/Desktor |Seleccionar archivo

Opciones
Extraer
Extraer

Extraer

Extraer
Extraer

Extraer

Ganancias
Configuracion
Calibracién

Opciones Avanzadas
Servos
Sensores externos

Fallo avanzado de comunicaciones

Extraer Joystick

Extraer

Extraer

Extraer

Ganancias extendidas
SATCOM

Botones auxiliares

BExtraer

o

- Leyendo calibraciones

X

BO8SN207

completada

18:34:14 >> -

—————— Operacion empezada ---—----
18:34:15 >> NOmero de sere de U-Pilot obtenido:

18:34:15 »> Extraccion de configuraciones del U-pilot

Figura 106: Importador/exportador de

configuraciones
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Esta caracteristica permite al usuario extraer
los ajustes del autopiloto y guardarlos en un
archivo binario en el ordenador en el que se
ejecuta U-See. Esta ventana también permite
cargar al autopiloto una configuracién
proporcionada por Airelectronics o verificar
que los datos almacenados han sido
correctamente cargados.

Las pestanas “Extraer”, “Cargar” y “Verificar”
presentan una estructura similar para
seleccionar un archivo y seleccionar
diferentes opciones.

Después de seleccionar un archivo para
guardar o cargar, el usuario puede
seleccionar qué ajustes seran cargados o
extraidos.

2.15.1.1 Extraer

Las opciones seleccionadas seran obtenidas
de los datos del autopiloto y seran guardadas
al archivo elegido. Actualmente, todas las
opciones estdn marcadas y no se permite al
usuario cambiarlas. Esto es normal, ya que el
usuario solo puede extraer un bloque
completo de opciones del U-Pilot.

2.15.1.2 Cargar

Después de cargar un archivo, sera
escaneado y el usuario podra cargar solo los
ajustes disponibles en el archivo. Antes de
cargar los datos, el programa comprobard
que el archivo de configuracién es compatible
con el U-Pilot, abortando la operacién si hay
algun error.

2.15.1.3 Verificar

De forma similar a la opcién de carga, solo los
ajustes disponibles en el archivo podrd ser
seleccionados. El proceso comprobarad que la
configuracion del autopiloto es idéntica a la
que existe en el fichero.

Nota: cuando se verifican los datos, en caso de que existe un error de validacién, la
informacién sobre este error serd mostrada en la interfaz de mensajes. Sin embargo, el
nivel de detalle de esta informacién puede variar de una seccién a otra.

Por ejemplo: si existe alguna diferencia en la seccién de configuracién, se mostraran los
valores hexadecimales de las configuraciones discordantes, mientras que en la seccién de
servos, solo se mostrara el ID de los servos discordantes.

2.15.2 Configuracion (opcional)

Habitualmente, el personal de Airelectronics gestiona la configuracion del autopiloto para
nuestros clientes y cada dispositivo proporcionado a clientes es una copia de esta
configuracion de referencia. Por razones de simplicidad, en muchos UAVs la configuracion
no puede ser cambiada excepto por el personal de Airelectronics.
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Aun asi, hay determinados tipos de operaciones y/o UAVs que requieren acceso a estas
configuraciones disponibles en este mendu.
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Dependiendo del tipo de nivel de soporte de estas opciones y el propdsito del sistema,
algunas de las opciones y/o disposiciones descritos en este manual podrian no aplicar
completamente a tus sistemas.

El didlogo de configuracién estd dividido en pestafias. Cada una de ellas aplican a un tipo
de configuracidén distinta. En este manual, cada pestafa de configuracion es descrita de
forma independiente.

PO P1 P2 P3 P4 Sensores Ext Fallo de comunicaciones avanzado Botones Joy Botones auxiliares SATCOM

Figura 107 Pestarias de configuracidn disponibles en una versién de U-See con todas las caracteristicas
Cada pestaina tiene sus propios botones de Fijar/Obtener y son independientes de otros en
cuanto a obtener o fijar las opciones de configuracién.

2.15.2.1 Pestafias de desarrollo puro (P0-P4)

Estas son las opciones internas mas basicas del autopiloto y habitualmente no son
expuestas.

2.15.2.2 PO expuesta a clientes

En la version mas basica de la PO, la Unica configuracién que puede ser activada o
desactivada es si el autopiloto debe reaccionar a un fallo de comunicaciones o ignorarlo.

El uso de esta opcidn no estd recomendado y podria incluso ser ilegal en algunas
legislaciones. Si tu copia de U-See y tu aeronave lo soportan, es preferible el uso de un
tiempo de fallo de comunicaciones mas prolongado en lugar de simplemente ignorar el
fallo.

2.15.2.3 Fallo de comunicaciones avanzado

El autopiloto tiene una accién programada en su configuracién en caso de fallo de
comunicaciones. En aeronaves simples, esta accién esta puesta por defecto en volver a la
pista de aterrizaje y aterrizar.

AuUn asi, las aeronaves con mayor complejidad operacional podrian necesitar un poco mas
de flexibilidad, y aqui es donde entra en juego el fallo de comunicaciones avanzado.

En aviones donde el fallo de comunicaciones avanzado estd activado, esta pestafa se
activara. La distribucion de la misma se divide en dos mitades.

La mitad superior configura el fallo de comunicaciones de forma general (tiene sus propios
botones de Fijar/Obtener) y la mitad inferior configura una serie de acciones gque ejecutar
cuando la aeronave entra en fallo de comunicaciones. Esta secuencia de acciones tiene un
temporizador asociado.

La mitad superior permite modificar las siguientes opciones:

« Tipo de aterrizaje en fallo de comunicaciones: el tipo de aterrizaje que llevara a
cabo la aeronave cuando se le ordene aterrizar en la secuencia del fallo de
comunicaciones. Las opciones son: “Usar el configurado por defecto”, “Pista” o
“Paracaidas”.

« Tiempo fallo de comunicaciones: Cuanto tiempo (en segundos) debe pasar sin
recibir datos desde el suelo para que el autopiloto considere que han fallado las
comunicaciones. Comunicaciones de muy mala calidad no se consideraran fallo de
comunicaciones (Valor recomendado: 4 segundos).
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« Tiempo de desarmado del temporizador de fallo de comunicaciones: Cudnto tiempo
debe pasar desde que se restauraron las comunicaciones para que el autopiloto
detenga la secuencia de acciones programadas. 0 es un valor especial que significa
gue sera desactivado tan pronto como se reciba un paquete (Valor recomendado: 4
segundos).

U-See User Manual - Ment Ajustes

« Ascenso/descenso ilimitado. Si el autopiloto debe desactivar el limite de
ascenso/descenso en caso de un fallo de comunicaciones para tener actuacion
vertical completa.

« Restear ley de vuelo: Si esta activado, el autopiloto desactivard la ley de vuelo ECO
(o cualquier otra ley alternativa activa en ese momento) y volverd a volver en

Normal (ver seccién 2.13.1.2 Leyes de vuelo Normal y ECO).

Por favor, ten en cuenta que el autopiloto rechazara algunas configuraciones en caso de
gue sean consideradas inseguras (por ejemplo, un programa de aterrizaje con paracaidas
en un avién sin paracaidas), por lo que se recomienda hacer un ciclo de Fijar-Obtener
para comprobar que los ajustes han sido aceptados.

La mitad inferior controla la secuencia de acciones programadas para ser ejecutadas en
caso de fallo de comunicaciones.

Esta secuencia estd asociada a un temporizador que comienza a funcionar tan pronto
como se detecta el fallo de comunicaciones. Cada paso de la secuencia tiene un limite que
esta ascoidado con esa fase. Este limite de tiempo se introduce en minutos y 0 es un
valor especial que indica que ese paso no debe avanzar al siguiente ya que no hay ningun
limite de tiempo.

Las acciones disponibles para esta secuencia son:
« BackTrack después aterrizar
+ BackTrack después punto de reunién
» Aterrizar
« Iral punto de reunién
« Abrir paracaidas inmediatamente

Notese cOmo al elegir cualquier accién con el modo BackTrack, después se selecciona el
siguiente paso de forma automatica. Esto es debido a que el BackTrack puede tener como
destino final la pista de aterrizaje o el punto de reunién. Cuando el BackTrack llega al final,
ejecuta el siguiente paso (aterrizar o ir al punto de reunién).
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s Ajustes -> Configuracion X
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PO Fallo de comunicaciones avanzado Botones auxiliares SATCOM

Opciones
Tipo de aterrizaje en fallo de

S Usar configuracion por defecto
comunicaciones

[ ] Ascenso/descenso ilimitado

D Resetear ley de vuelo

Tiempo fallo de

" N 5 s " s "
comunicaciones[s] | v| D Desactivar emisiones peligrosas

Tiempo desarmado del
temporizador de fallo de |5 4
comunicaciones[s]

Obtener Fijar

Configuracion de secuencia

1 Tipo de accion: | Backtrack después punto de reunion ~ Tiempo:
2 Tipo de accion: |Ir al punto de reunion Tiempo: 5 min =
3 Tipo de accion: | Aterrizar ¥ Tiempo:
4 Tipo de accién: | Abrir paracaidas inmediatamente v Tiempo:
5 Tipo de accién: | Abrir paracaidas inmediatamente

Obtener Fijar

Figura 108 Ventana de fallo de comunicaciones avanzado
Puntos de especial atencién:

 La fase de BackTrack terminard antes que el limite temporal establecido si se
alcanza el final del BackTrack (BO).

e La accién de Ir al punto de reunién se ejecutard indefinidamente si no se especifica
limite de tiempo.

e La accién Abrir paracaidas inmediatamente abre el paracaidas y termina el vuelo
parando el motor.

« La secuencia serd interrumpida si el operador solicita un cambio de modo,
independientemente de la configuracién establecida en “Tiempo de desarmado del
temporizador de fallo de comunicaciones”.

* El autopiloto puede rechazar una secuencia si incluye un paso mal configurado o no
soportado (por ejemplo, Abrir paracaidas en un avién sin paracaidas equipado), por
lo que es recomendable hacer clic en Obtener para comprobar que la configuracién
ha sido aplicada correctamente.
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e Si la configuracién del punto de reunién es invalida, el autopiloto usara la pista de
aterrizaje como punto de reunién.

2.15.2.3.1 Reglas especiales que aplican cuando se activa el fallo de comunicaciones avanzado en medio de operaciones

« La secuencia del fallo de comunicaciones avanzado no interrumpird una operacion

de aterrizaje en marcha.

« Si el fallo de comunicaciones ocurre durante el modo Taxi, el autopiloto pasard a
modo Taxi Break (parar el motor y frenar).

« Si el fallo de comunicaciones ocurre durante el modo Rolling on Runway, el
autopiloto abortard el despegue y entrara en modo Brake on Runway.

« Si el fallo de comunicaciones ocurre durante el trepado inicial después de despegar,
el autopiloto retrasara el inicio de la secuencia del fallo de comunicaciones
avanzado hasta alcanzar una altitud de seguridad.

2.15.2.3.2  Ejemplo

Configuracién de secuencia

L N T B L

Tipo de accién:
Tipo de accidn:
Tipo de accién:
Tipo de accién:

Tipo de accién:

Obtener

Backtrack después punto de reunién ~ Tiempo:
Ir al punto de reunidn Tiempo:

Aterrizar ¥ | Tiempo:

Abrir paracaidas inmediatamente

Abrir paracaidas inmediatamente

Fijar

Figure 109 Advanced comm Failure window

¥ | Tiempo:

En caso de fallo de comunicaciones ejecutara el BackTrack con un limite de tiempo de 18

minutos.

Si se alcanza el limite de tiempo, ignorara el resto del BackTrack y volara directamente al

punto de reunion.

Si se alcanza el final del BackTrack (BO) antes de llegar a los 18 minutos, la aeronave se
dirigira al punto de reunion.

Cuando se esté ejecutando la accién del punto de reunién, la aeronave se dirigira o, si lo

ha alcanzado ya, orbitara en el punto de reunién durante 5 minutos.

Después volara hacia el punto de aproximacién inicial para aterrizar. Si no ha entrado en la
maniobra de aterrizaje en 10 minutos (ver siguiente seccién sobre las reglas que aplican a
maniobras en progreso), abrird el paracaidas.
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Esta herramienta introduce una gran flexibilidad en el sistema
pero también abre una puerta a configuraciones que para
algunos usuarios son seguras (por ejemplo, estrellar controlado
de la aeronave) mientras que para otros podrian ser
catastroficas.

U-See User Manual - Menu Ajustes

Se recomienda a los usuarios estudiar detenidamente esta
documentacién y probar el comportamiento del sistema
mientras estd en el suelo para familiarizarse con esta
caracteristica antes de usarla

2.15.2.4 Satcom (distribucion reservada)
Esta seccién estd en blanco a propdsito
2.15.2.5 Botones de Joystick

Esta ventana permite configurar hasta 14 funciones a los botones montados en el joystick
manual para que los utilice el piloto externo. Ten en cuenta que el soporte de esta funcién
se habilita a peticién en el joystick manual que suministramos.

La accién del botén depende de la configuracién de cada autopiloto.
2.15.2.6 Botones auxiliares

Hasta 8 botones de apagado/encendido de subsistemas arbitrarios que se dejan libres
para que los utilice el usuario. Se pueden introducir hasta 8 caracteres para describir un
subsistema conectado a cada botén.

Los interruptores de apagado/encendido se mostraran en el dialogo de “Subsistemas del
vehiculo” (Ver 2.13.5.3 Botones auxiliares) usando las etiguetas configuradas.

Si la etiqueta de un botdn se deja vacia, no se mostrara.

2.15.3 Ajuste de Ganancias (Opcional)

@ Adjustable Parameters @
6 Met Vertical Offset
4 First Value Current Relationship
Intro a ) a
q Mew Value Sign: Pos & neg
— Get Set
Take-Off

How many meters above or below the autopilot should aim with respect to the Antenna. >0
is Above the GPS antenna

Met Abort Roll
First Value Current Relationship
4] 1] 4]
Mew Value Sign: Pos & neg
T Set

Autopilot will command this roll while in ABORT mode to generate separation from a ship. The
units are radians. Positive numbers is right wing down (turn right)

Figura 110: Ajuste de Pardmetros
Esta caracteristica es opcional, por lo que esta seccién puede no ser aplicable a su versién
de U-See.
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Algunas versiones de U-See exponen una cantidad limitada de parametros para que los
ajuste el usuario. El ajuste de estos parametros se hace a través de esta seccion del
software.
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Un cambio erréneo de estos parametros pueden causar que el autopiloto no sea
capaz de controlar el vehiculo, por lo que es necesario mucho cuidado y maxima
atencion cuando se hagan cambios.

Pulsando en los iconos de la izquierda, se pueden ajustar un grupo de parametros relativos

a una caracteristica. Los pardmetros relevantes de la caracteristica seleccionada se
muestran en la hoja derecha del cuadro.

Cada parametro muestra su nombre, su valor la primera vez que se recibié a través de
get, el valor actual, y la relacién entre esos dos valores. Hay que tener en cuenta que “el
valor de la primera vez” es el valor del pardmetro la primera vez que se ha recibido en la
sesion actual de U-See. Considere el siguiente escenario:

* Se ejecuta “get” y el pardmetro tiene valor 1.0

« Actula “set” y establece el pardmetro como 2.0

« La relaciéon se mostrarda como 200%

* Se cierra U-See

* Se ejecuta “get” y ahora el primer valor recibido que aparece es 2.0

El primer valor no representa ni un valor por defecto, ni necesariamente seguro

El cambio del pardmetro puede hacerse por ajuste directo del valor, o por cambios
relativos.

« Valor absoluto: Valores que, siendo positivos o negativos, necesitan ser escritos
directamente.

« Relativo: Valores gque no necesitan cambiar el signo, serdn ajustados como un
porcentaje para aumentar o disminuir el valor actual.

Amount of Altitude to gain Net Vertical Offset
First Value Current Relationship
0 0

First Value Current Relationship

4] 4]
Proposed +5% +10%
——— New Value Sign: Pos & neg
| Get ‘ set I: -
How many meters the autopilot needs to gain to consider take-off has finished | Get | Set
. . . How many meters above or below the autopilot should aim with respect to the Antenna. =0
Figura 111: Cambio en Modo Relativo is Above the GPS antenna

Figura 112: Cambio en Modo Absoluto

Debajo de cada pardmetro se muestra una breve descripcién del efecto del pardmetro y su
unidad.

Para hacer permanentes los cambios de pardmetros, se tiene que ir a Settings —» save
settings. Si se comete un error, se puede reiniciar el autopiloto para deshacerlo.

El acceso a los pardmetros a través de este cuadro
fundamentalmente pueden cambiar el comportamiento del
autopiloto. Pueden provocar una falta de control de vuelo, por lo que
es necesario un entrenamiento y conocimientos adecuados para
utilizar esta caracteristica.

Si tiene cualquier duda, por favor, contacte con Airelectronics para
obtener ayuda antes de poner en riesgo su aeronave.
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2.15.4 Configurar Hardware GCS (Opcional)

Esta caracteristica es opcional, por lo que esta seccién puede no ser aplicable a su versién
de U-See.

Consulte la documentacion especifica de U-Ground para el uso de esta caracteristica.

2.15.5 Calibracion de Amperimetro (Opcional)
sa Ajustes -> Calibracion de amperimetro X

Amperimetro calibrado = Escala * (Datos Amperimetro en bruto +
Compensacion)

Datos Amperimetro en bruto 0| Amperimetro calibrado 6.7 A

Escalar I:l Compensacion I:l Obtener Fijar

Figura 113: Calibracién de Amperimetro

Esta ventana sélo esta disponible en sistemas con un amperimetro configurado. Desde
aqui, el usuario puede calibrar el amperimetro de U-Pilot. En “Datos amperimetro en
bruto” el sistema reporta el valor leido por el amperimetro, “Amperimetro calibrado”
muestra el valor después de aplicar la escala y compensacion del valor en bruto.

La férmula usada para calcular el valor calibrado es:
Valor Calibrado = Escala*(Valor Bruto+Compensacion)

2.15.6 Administracion de Cifrado

Los sistemas equipados con seguridad criptografica mostraran esta ventana. Aqui el
usuario puede comprobar el estado del cifrado tanto en la U-Ground y en el U-Pilot; puede
establecer las claves para el canal de subida y de bajada, y activar y desactivar el modo
de cifrado.
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s Ajustes -> Administracién de Cifrado <
U-Ground U-Pilot
Encendidd Encendidg
Clave

Canal de subida: 262D6242977EA2F797F2D
Fijar Claves
Canal de bajada: D3718133AAD0OF69CA891B

Claves Aleatoria

Generar Enlace de subida Enlace de bajada

Espacio de nonces usadas
Canal de bajada:

Canal de subida: 0%

Habilitar || Deshabilitar

Figura 114: Didlogo de administracion del cifrado cuando este
estd funcionando correctamente
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Antes de comenzar la operacién y activar el modo cifrado, es importante establecer un
nuevo par de claves aleatorias (que pueden ser generadas usando la secciéon de Claves
Aleatorias) y haciendo clic en el botén “Fijar Claves”. Una vez que las claves estd fijadas
en el U-Pilot, se puede activar el modo cifrado. Cuando el modo cifrado esta activo en la U-
Ground y U-Pilot, el estado de ambos es “Encendido”. En caso de que haya ocurrido un
error durante la activaciéon del modo cifrado, el mensaje de error se reporta al lado del
estado.

Es imprescindible conocer la importancia de establecer un par de claves nuevos cada vez
que se reinicia el sistema para que su funcionamiento sea seguro.

En la siguiente tabla hay una lista de los errores mas comunes que se pueden dar cuando
se activa o se desactiva el modo cifrado y como resolverlos:

Descripcion Estado U-Ground Estado U-Pilot Solucion
No hay comunicaciones|Apagado Desconocido Hacer clic de nuevo en
tras  hacer clic en “Habilitar”, el paquete de
“Deshabilitar” deshabilitar se podria haber

perdido

No hay comunicaciones|Apagado Desconocido Fijar un nuevo par de claves y
tras un reinicio de la U- hacer clic en “Habilitar”.
Ground
No hay comunicaciones|Encendido Desconocido Hacer clic en “Deshabilitar”, esto
tras hacer clic en deberia recuperar las
“Habilitar” comunicaciones.

Tabla 8: Resolucién de problemas del modo cifrado.
En la seccién llamada “Espacio de nonces usadas”, se reporta el espacio total de nonces
criptograficas. Esto es equivalente al tiempo total disponible en modo cifrado, de forma
gue cuando se alcanza el 100%, las comunicaciones se perderdn. Renueve el par de claves
antes de que se alcance el 100% en cualquier canal (los espacios de los canales son
asimétricos ya que el nUmero de paquetes enviado es distinto). Esto solo es importante
para operaciones de larga duracién (el tiempo disponible es algo mas de una semana), por
lo que los usuarios convencionales no deben preocuparse por esto.

2.15.7 Compensacion Manual

El cuadro de compensacién manual

Manual Trim Auto Trim permite al wusuario cambiar Ila
compensaciéon de las superficies del
vehiculo: esto permite deflectar las
superficies una cantidad constante a
través de toda la envolvente de
0.290 1err,  vuelo, eliminando asi tendencias de
movimiento adquiridas por cambio

Timén | Izquierda | | 0.170 LEFT| | Derecha 0-058 MIET - del centro de gravedad, dafio a las
superficies aerodinamicas por

desgaste, etc

Figura 115: Ventana de Compensaciéon Manual Para cada .C.Omando’ hay dos botones
que modifican el estado de Ia

compensacion y cargan
automaticamente los nuevos valores al vehiculo, mientras que el boton “Obtener”
descarga los valores actuales de compensaciéon. Manteniendo el botén presionado
continuara la compensacién en esa direccion, acelerando el valor de compensacién con el
tiempo.

Gas Abajo 0.000 Dowl Arriba 0.030 DOWN
Elevador | Morro abajo | | 0.210 DOWN| | Morro arriba 0.083 UP

Aleron Izquierda 0.000 LEFT Derecha
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Se muestra también una columna con los valores de compensacién automaticos que el
autopiloto esta aplicando. Estos valores pueden usarse como asistencia para compensar la
aeronave. Tenga en cuenta que diferentes regimenes de vuelo requieren distintos valores
de compensacion asi que es normal que los valores de compensacién automatica sean
distintos de cero cuando se opera fuera de los regimenes de referencia. La compensacién
manual se debe fijar para vuelo recto y nivelado a velocidad media en plataformas de ala
fija y en vuelo estacionario a punto fijo en plataformas de ala rotatoria.

U-See User Manual - Menu Ajustes

A no ser que se esté operando una aeronave de ala rotatoria con gas completamente
automatico el valor de compensacién del gas se debe dejar en 0.

2.15.8 Joystick de camara

s Ajustes -> Joystick de cdmara X

4n comun Configuracidn de ejes y botones | 4

Roll
c
o
E """""""""""" @ K\
5
: Direccional
r— Modificaden r Modos 1

Desp. Rapido Man Frwd Stab Geo MNeut Lat Rate

EREdaEggS FR 0000

Editando eje de zoom X

Zona muerta .
Eje de zoom 5 =

D Invertir eje

Figura 116: Ventana de ajustes del Joystick

Este cuadro permite la configuracién y operacién de un joystick compatible con USB-HID
(Human Interface Device), para controlar y operar la cdmara.

El joystick usado para el control se selecciona y se abre?, ademds de la configuracién del
eje y los botones funcionales.

La primera pestafia muestra la configuracién general del joystick, incluyendo el joystick
actual, la sensibilidad de los controles deslizantes para los modos normal, lento y répido, y
la opcién de ajustar el zoom en modo relativo o absoluto. El modo relativo ajusta el zoom
dependiendo del tiempo que ha estado el eje designado en posicién arriba o abajo. El
modo absoluto ajusta la posicién directa del eje como zoom.

La segunda pestafia muestra el estado actual del joystick, dibujado en esquemas. La fila
de estados al final del cuadro reporta el estado de cada eje y botén del joystick. Los ejes
de tilt, pan, roll y zoom muestran la posicién actual de estos ejes. Por debajo, hay una fila
de botones que reportan si uno de ellos es asignado y pulsado en el joystick.

Los ejes disponibles son los siguientes:

25El software abrira el ultimo joystick usado al inicio.
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« Eje Paneo: Eje en el joystick que controla el paneo de la cdmara.

* Eje Inclinacién: Eje en el joystick que controla la inclinacién de la cdmara.

« Eje Roll: Eje en el joystick que mueve la cdmara en roll.

« Eje Zoom: Eje en el joystick que acerca o aleja el zoom de la camara.

Para cada eje, las opciones configurables son:

+ Zona muerta: un control deslizante que determina la zona descartada en el centro

del eje.

« Asignar eje: menu desplegable en el que el usuario puede elegir el nimero de ejes

para esa funcién.

» Invertir eje: cuadro que permite invertir el sentido natural del eje.

Ademas de los ejes, hay botones configurables disponibles:

« Boton Desp: Botdén que, al mantenerlo presionado, reduce la sensibilidad del

joystick del ajustado de precisiéon de la cdmara.

« Botén Rapido: Botdn que, al mantenerlo presionado, aumenta la sensibilidad del
joystick para movimientos rapidos de la camara.

« Man: Comanda el modo “MANUAL’ de la cdmara.

*  Frwd: Comanda el modo “FORWARD” de la cadmara.
« Stab: Comanda el modo “STABILIZED” de la cadmara.
« Geo: Comanda el modo “GEOREFERENCED” de la cadmara.

« Neut: Comanda el modo “NEUTRAL’ de la cdmara.
+ Lat: Comanda el modo “LATERAL’ de la cadmara.
+ Rate: Comanda el modo “RATES” de la cdmara.

Los botones del joystick no pueden ser asignados a mas de un modo o modificadores.
Tenga en cuenta que si la cdmara instalada en la aeronave no es compatible con algun
modo comandado, al pulsar el botén asignado del joystick no se efectuara ninguna accién.

Los modificadores y botones de modo sélo permiten configurar el botén fisico del joystick

asignados a cada uno.

Estando todavia en tierra, debe hacerse una comprobaciéon para asegurarse de que estos
ajustes encajan con su aplicacién o preferencias relativas al movimiento de la cdmara.

2.15.9 Ventana de ajustes de la Carga de Pago

Este didlogo se utiliza para configurar todas las opciones relacionadas con la carga de pago. Las
pestanas se habilitan o deshabilitan en funcion del tipo de carga de pago configurada.

s Ajustes -> Carga de pago

Configuracién general Ajuste de dngulos Configuradidn montaje

Tipo de carga de pago

(O) Camara en bude abierto

(©) Comandada por Paneo + Inclinacién
() Airelectronics' Surveillance Pod

() 3 Cams+Off Positions

(O Gimbal brushless en bude abierto con transmisor de video

Controlador serie

VISCA

Obtener

Figura 117: Configuracidn de la carga de pago

Two Cam Pod Setup

2.15.9.1 Configuracion general

X El tipo de instalacion de la

»

cdmara se puede ajustar desde
este cuadro. Dependiendo de la
cdmara que se vaya a utilizar en
la aeronave, se tiene que
seleccionar un tipo u otro. Por
favor, contacta con
Airelectronics para realizar esta
configuracion.
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La secciéon del controlador serie permite seleccionar el tipo de comando RS-232 que sera
generados a través del puerto serie de la carga de pago. Los protocolos actuales admitidos
son: Sony VISCA protocol, Controp protocol, TASE protocol, DST Gimbals, Antrica Encoder,
NextVision Single Mavlink protocol, Epsilon 140Z protocol, ASIO V3 protocol.. Se pueden
anadir otras opciones de interfaz de camara bajo peticidn.

Las opciones de servo Pan-Tilt y Roll-Tilt necesitan informaciéon extra: Los &ngulos
obtenidos por la deflexién del servo tienen que ser introducidos en el sistema para saber
cuanta variacion PWM es necesaria para comandar el control de la camara. Se tienen que
dar deflexion total y deflexiéon neutral para un funcionamiento adecuado de la cdmara.

U-See User Manual - Menu Ajustes

2.15.9.2 Ajuste de angulos
Ja Ajustes -> Carga de pago X

Configuracion general Ajuste de dngulos Configuracién montaje Two Cam Pod Setup L2

Paneo

Min [-179 | Neutral [0 | Max [179

Inclinacidn

Min -89 | Neutral [0 | Max [89

Obtener Fijar

Figura 118: Configuracién de dngulos
Esta pestafia permite declarar un angulo maximo, minimo y neutral para cada eje de
cdmara. Las cdmaras comandadas por paneo e inclinacién necesitan esta configuracién,
ya que el autopiloto nunca excedera estos limites declarados.
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2.15.9.3 Configuracion montaje
7 Ajustes -> Carga de pago X

Configuracion general ~ Ajuste de dngulos  Configuracién montaje  Two Cam Pod Setup 4

D Primer eje invertido

D Segundo eje invertido

Calado eje 1 ‘O |

Calado eje 2 ‘O |

Obtener Fijar

Figura 119: Configuracién de montaje
La pestafia “Configuracion montaje” permite cambiar la direccién de cada eje, marcando
las casillas “Primer eje invertido” “Segundo eje invertido”, los movimientos y el reporte de
los ejes de paneo o inclinacién cambiaran su sentido, respectivamente.

Esta configuracién permite también arreglar pequefias desviaciones que afectan al
montaje del gimbal en la aeronave. Por ejemplo, si el eje de paneo de la camara no esta
completamente alineado con el eje de guifiada de la aeronave, esta opcidn permite
corregirlo. Estas correcciones no se aplican al modo de camara geolocalizado.

2.15.9.4 Configuracion disparo camara

La ultima pestafia de este cuadro permite

7 Ajustes -> Carga de pago X . . > -

gestionar la configuracién del disparador

Configuracién montaje ~ Two Cam Pod Setup ~ 4PosCam Configuracion disparo camara | 4 b de Ia Cé mara En el men |:| se puede
Moo Tnterelo de empo * deshabilitar o ajustar un intervalo de
"] Para comunicacién mientras se dispara t|emp0 o un d |spa ro. Desde aq u |' ta mblén
"] Después de que cambie el plan de vuelo, ejecutar el comando NUC se co ntro I a el t|e m po q ue Ia S
L] Habiltar fa operacidn con Joystick comunicaciones se silencian por cada
2] Raspbenny Pinstlaca disparo. El tiempo que las
fntervelo de dsparador cémare L0 * comunicaciones se desconectan antes
Las comms se desconectan antes de disparar 0.00 = del d ispa ro, y el t| em po poste rio r no

Las comms se desconectan después de disparar 0.00

puede ser mayor que un tercio del
intervalo de disparo de la camara. La
Obtener Fijar suma de los tiempos antes y después del
disparo no puede ser mayor que la mitad

Figura 120: Configuracion del Disparador de la Cdmara del intervalo de disparo de la camara.

También esta disponible el control NUC (Non Uniform Compensantion) de la camara.
Algunas camaras requieren la ejecucién de este comando para contrarrestar la
degradacién de calidad de imagen con el tiempo (Un ejemplo son las camaras térmicas).
Cuando se ejecuta este comando, la cdmara lleva a cabo un bucle de calibracién que
deshabilita la toma de imagenes de la camara. El autopiloto, si esta configurado para ello,
hara funcionar este comando al final de cada tramo del plan de vuelo para evitar interferir
con el proceso de captaciéon de imagenes. Cuando el comando NUC es necesario, el
periodo de tiempo en el que la cdmara estd deshabilitada para captar imagenes debe ser

4 4

Tiempo entre disparos tres el NUC 0.00
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configurado en esta seccién (cuadro de configuracién de carga de pago). Si hay algun fallo
al hacerlo, puede dar lugar a problemas en la recuperacién de posiciones de disparo
después del vuelo, ya que el autopiloto pedird una imagen y la cdmara no podra darsela.
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2.15.9.5 Configuracion especifica camara (opcional)

La configuracion dentro de esta pestana cambia dependiendo de la carga de pago seleccionada.

2.15.9.5.1 Configuracion especifica de Epsilon 140Z

Esta configuracion afecta al tipo de carga de pago Epsilon 140Z, y permite establecer una
compensacién para cada eje.

s Settings -> Payload X
General Config Specific Config
Specific Config Camera Specific Config Two Cam Pod Setup 4PosCam
Camera Shooter
Video Processor Epsilon
Geo Pan Offset ‘U ‘
GeoTitOffset [0 |

Video Qutput Mode | Analog ~

Analog Video Mode  PAL ~

Get Set

Figura 121: Configuracidon especifica Epsilon 140Z

2.15.9.5.2  Configuracion especifica de ASIO 155

Esta configuracién afecta al tipo de carga de pago ASIO 155, y permite establecer la
direccién IP y el puerto de la retransmision del video por red.

s Settings -» Payload X

General Config Specific Config

Specific Config Camera Specific Config Two Cam Pod Setup 4PosCam
Camera Shooter
Video Processor Asio V3

Video broadcast P [192.168.1 .40 |

Video broadcast port ‘15004 =

Get Set

Figura 122: Configuracion espeficica ASIO 155
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2.15.10 Ajuste del Sistema de Datos de Viento
A través de esta ventana se ajusta la obtencién de datos de viento.

v Ajustes -> Ajuste del Sistema d... X

Altimetro

Sincronizar altimetro barométrico & GPS

Pitot principal

e -20% | 20%
Valor actual: 0
Obtener Fijar

Pitot externo 2

o -20% | 20%
Valor actual: 0
Obtener Fijar

Pitot externo 3

e -20% | 20%
Valor actual: 0
Obtener Fijar

Figura 123: Ventana de ajustes del sistema
de datos de viento

Con el botdn 'Sincronizar altimetro barométrico y GPS' de la seccién 'Altimetro’, la altitud del
sistema se ajusta para reflejar con precision la altitud GPS instantdnea en ese momento.

El sistema corrige su altitud barométrica usando la informacién de ubicacién de
navegacién como una entrada, aunque, si la ubicaciéon de navegacién inicial del GPS es de
poca calidad, podria introducirse en el sistema una correcciéon de altitud barométrica
erronea. Este botdn fuerza el recalculo de esta correccién barométrica, solventando asi el
problema.

En la seccién Pitot Principal, los errores procedentes de la instalaciéon del pitot pueden ser
compensados. Este cuadro permite aumentar o disminuir la indicacién de pitot linealmente
desde -20% hasta 20% comparado con el sensor de calibracién estandar del pitot. El punto
de color a la izquierda del control deslizante representa el color de cada pitot en el grafico
Ground Speed vs IAS en la ventana Graficos en vivo (Live Graphs).

En sistemas con sensores de presion dinamica externa instalados, apareceran “Pitot
Externo 2" y “Pitot Externo 3”. Estas secciones funcional igual que la de “Pitot Principal”.

Cada widget de ajuste de pitot muestra un punto de color que coincide con el color usado
en el display Graficos en vivo (Secciéon 2.11.1 Gréaficos en vivo ).

Para que sean permanentes, los cambios en la instalaciéon del pitot tienen que guardarse
en la memoria no volatil del autopiloto, a través de la entrada “Guardar cambios” en el
menu de k.
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Las acciones comandadas desde esta ventana de ajustes nunca deben comandarse

cuando la aeronave esta en vuelo. Si surgiera alguna duda acerca del uso de este
cuadro, por favor, pdngase en contacto con Airelectronics antes de usarlo.
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Una operaciéon adecuada del sistema de datos de viento es de maxima importancia
para una operacion segura del sistema.

2.15.11 Servos

Aunque el personal de Airelectronics ajustara los servos de su UAV como parte de la
adaptacién, usted puede necesitar cambiar un servo o mover el autopiloto entre distintas
unidades del mismo modelo de aeronave. Con el modo ajuste de servos, podra ajustar el
recorrido mecanico de los servos particulares que usted use.

s Ajustes -> Servos X s Ajustes -> Servos X
Servo: | Acelerador - Servo: |Acelerador -
Configuracién simple Configuracion avanzada
Minimo 1311 us Minimo 1311 us 7 Invertid
Invertido  [_] Digital e
50 Hz = 1500us -
Neutral 1501 us = Obtener Fijar Neutral 1501 us =
Obtener Fijar
Ira A d .
Maximo 1651 us = g Avanzaco Maximo 1651 us = Ir a Simple
Figura 125: Ventana de ajustes de servo Figura 124: Ventana de ajustes de servo
mostrando configuracién simple mostrando configuracion avanzada

Esto se obtiene usando la ventana de servos, a la que se accede mediante la entrada
Ajustes - Servos.

La ventana de ajustes de servo tiene un desplegable en la parte superior donde se
selecciona el servo que se va a configurar. En todo momento, se muestran los canales
adecuados para la aeronave actual conectada.

Debajo del desplegable de seleccién de servo, la ventana se divide en dos zonas. La zona
izquierda permite la configuracion de la posicién de los puntos finales y neutro (si ese
canal tiene neutro) y permite mantener la posicién del servo durante el modo de ajuste (a
través de los botones “Minimo”, "Neutral” y “Maximo”). La seccién derecha permite
opciones extra, y los ajustes disponibles dependen de si el canal esta configurado en modo
simple o avanzado:

« En modo Simple: El modo simple expone una casilla para invertir el movimiento del
servo (“Invertido”) y otra casilla para cambiar el servo a modo “digital” (el pulso
PWM esta configurado a 333Hz y 1500us de pulso neutral en un modo facil).
Ademas de la casilla, aparecen los botones “Obtener” y “Fijar”. Cuando se pulsa, el
botéon “Obtener” le pide al autopiloto los valores actuales de la memoria y los
muestra en la interfaz de U-See. Por otro lado, el botdén “Fijar” coge los valores de
U-See y los copia en la memoria del autopiloto.

« En modo Avanzado: En el modo avanzado aparece la misma casilla “Invertido” para
revertir la direccién de movimiento del servo, pero también permite la seleccién de
frecuencia de sefial PWM y el ancho de pulso. Los botones “Obtener” y “Fijar”
funcionan de la misma manera que en el modo simple.

Las frecuencias disponibles para el modo avanzado son:

Versién de documento 1.53-ESP 123



\r1/

\ /
~ : .
_fa\/r_electron/cs

e 50 Hz (La més seqgura, frecuencia de servo mas habitual)
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+ 333 Hz (normalmente, los servos digitales aceptan esta frecuencia)
e 200 Hz
+ 300 Hz
+ 560 Hz (Usada muy a menudo para servo de cola en helicépteros).
Los tiempos de pulso neutral disponibles son:
e 1500 us (Neutro normal en la mayoria de servos)

* 760 us (Utilizda normalmente con servos de 560 Hz: esta frecuencia deja ~1786 us
disponibles para el ancho PWM, de ahi, el ancho de pulso reducido)

El modo avanzado de configuracién de servos permite cualquier combinacién de
frecuencia y ancho de pulso (hay disponibles mas frecuencias y anchos de pulso bajo
pedido).

Los servos se pueden dafiar por un tipo de sefal incorrecta de PWM. Antes de
hacer cambios y/o conectarlos al sistema, se debe revisar la documentacién
del fabricante de los servos para asegurarse de que se estan aplicando los
ajustes adecuados.

El procedimiento para ajustar el recorrido mecanico de los servos de sistema seria:
1. Iniciar el modo de ajustes de servo en la ventana Modo de Comando.
2. Abrir la ventana “servos” en Ajustes - Servos.
3. Pulsar el botén “Obtener” para recibir los datos del servo desde el Autopiloto.
4

En caso de usar un servo digital (sefal de 300 Hz) marcar la casilla Digital y pulsar
el botdn Fijar.

5. Pulsar 'Minimo' para mover el servo a su posicién minima predefinida y cambiar el
valor de la casilla para mover el servo a una nueva posicién.

6. En caso de que el servo no se mueva en la direccién deseada, marque la casilla
Invertido y pulse el botén Fijar.

7. Repetir el paso 5, para las posiciones Neutral y Mdximo.

8. Pulsar el botdn Fijar para grabar los tres valores.

9. Abrir Guardar Cambios en el menu Ajustes

10.Pulsar Si para grabar los nuevos valores en el Autopiloto.

Los valores minimo, neutro y maximo se reportan en us. Internamente, el

autopiloto usa una representacion diferente de ajuste de servos, por lo que es

posible que algunas veces se reporte un nimero diferente al de la entrada. P.e.
se reporta en entrada 1500us y 1499us. Es un comportamiento normal y
esperado.

Hay que tener en cuenta que el modo ajuste de servos comanda cada servo

independientemente, por lo que en sistemas que deben respetar algunas

restricciones mecdanicas entre servos (p.e. un helicéptero de plato ciclico con
configuracion de 4 servos) es muy recomendable desconetar los brazos de
servo mientras se ajusta para evitar dafios
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El servo de acelerador sélo acepta valores de maximo y minimo.

La configuracién avanzada de los parametros de servo ha sido compatible con
el autopiloto desde marzo de 2014. Los autopilotos con firmware producido
antes de esta fecha no responderan al botén Obtener del modo avanzado. En
este caso, limitese a usar la versién simple de la configuracion

2.15.11.1 Ajuste de camara controlada por servos

Si su sistema tiene instalada una camara controlada por servo PWM, se deben seqguir estos
pasos para ajustarla adecuadamente:

1.

10.

11.
12.

13.
14.

15.

Configure el recorrido mecanico de los servos correspondientes en maximo, neutro
y minimo segun se indica en la seccién 2.15.11 Servos. Para determinar el ajuste
correcto de la casilla “Invertido” tenga en cuenta:

a. El servo de Paneo podria apuntar la camara hacia la derecha en posicién
maxima, y hacia la izquierda en posicién minima.

b. El servo de Inclinacién podria apuntar la cdmara hacia abajo en posicién minima
y hacia arriba en posicién maxima.

c. El servo de Roll podria rotar el marco de imagen de la cdmara en direccién de
las agujas del reloj en posicibn maxima y en sentido contrario a las agujas del
reloj en posicién minima.

Poner en neutro los servos de paneo, inclinacién y roll (la cdmara debe mirar hacia
el frente).

Comandar posicién minima en el servo de paneo (la cdmara debe mirar hacia la
izquierda del vehiculo).

Medir el angulo entre la linea de visidn de la camara y la orientacién hacia adelante.

Comandar posicion maxima en el servo de paneo (la camara debe mirar hacia la
derecha).

Medir el angulo entre la linea de visidn de la cdmara y la orientacion hacia adelante.
Comandar posicién neutral en el servo de paneo.

Comandar posicién minima en el servo de inclinaciéon (la cdmara debe mirar hacia
abajo).

Medir el dngulo entre la linea de vision de la camara y la orientacidén hacia adelante.

Comandar posicién maxima en el servo de inclinacién (la cdmara debe mirar hacia
arriba).

Comandar posicién neutral en el servo de inclinacion.

Comandar posicién minima en el servo de roll (la cdmara deberia compensar hacia
la izquierda o, al mirar a la imagen que produce la cdmara, rotar en sentido
contrario a las agujas del reloj).

Medir el dngulo entre el marco de la cdmara y la horizontal.

Comandar posicién maxima en el servo de roll (la cdmara deberia compensar hacia
la derecha o, al mirar a la imagen que produce la camara, rotar en el sentido de las
agujas del reloj).

Medir el dngulo entre el marco de la cdmara y la horizontal.
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16. Introducir la informacién de las medidas en el cuadro de ajustes de la carga de pago
“Ventana de Ajustes de carga de pago”. Los angulos Paneo-Inclinacién-Roll deben
introducirse de acuerdo a la siguiente convencién de dngulos:

U-See User Manual - Ment Ajustes

a. El angulo de Inclinacién es positivo hacia arriba.
b. El 4ngulo de Paneo es positivo hacia la derecha.

c. El angulo de Roll es positivo cuando la imagen de la cdmara rota en el sentido
de las agujas del relo;j.

17.Guardar todos los cambios seleccionando Ajustes—» Guardar cambios.

2.15.12 Curvas aceleracion/paso

Para ajustar las curvas de paso y aceleracién, es necesario ir a Ajustes— Curvas
aceleracion/paso. En esa ventana es posible obtener los valores grabados en el autopiloto
0 ajustar nuevos valores. Es recomendable usar los valores definidos por el fabricante del
motor.

Esta ventana estéd dirigida principalmente a UAVs de ala rotatoria y no estara disponible si
no comunica con un autopiloto configurado para ala rotatoria.

s Ajustes -> Curvas aceleracion/paso K

Stick Paso Acelerador

0% |20 |0 |
25% |30 | |40 |
50% |50 | [80 |
75% |75 | |90 |
100% [100 | 100 |
- Obtener Fijar

Figura 126: Ventana de ajuste de curvas de paso y aceleracién
2.15.13 Calibracion de Magnetometro

El rendimiento del magnetoémetro dependera en gran medida de la ubicacién de la
instalacién. Un magnetdmetro depende del campo magnético de la Tierra para
proporcionar un rumbo. Cualquier distorsiéon del campo magnético de la Tierra por otras
causas, como componentes de hierro macizo en un UAV, deben ser corregidos subsanados
determinar un rumbo preciso. Las causas de campos magnéticos en cualquier UAV
incluyen imanes permanentes, generalmente en sus motores, corrientes eléctricas del
cableado - tanto CC como CA, y metales ferro-magnéticos como acero o hierro.

La influencia de estas fuentes de interferencia en la precisién de un magnetémetro se
puede reducir enormemente alejando el magnetémetro de estas fuentes de interferencia
ya que los campos magnéticos caen rapidamente con la distancia.
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Hay que recordar también que la mayoria de antenas GPS vienen equipadas con imanes
para fijar a estructuras metalicas. Si este es el caso, mantenga la antena GPS alejada del
magnetdémetro o quite los imanes de la antena.
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av Ajustes -> Calibracion del magnetémetro X
Magnetémetro
Mx 216.879 My -138.062| Mz 375.754 Mdédulo 455.290 Guifiada 12.756

Campo magnético local

Norte 255.363 Este -10.912 Abajo 360.812 Mddulo 442.170

Distorsion provocada por el chasis

X Y| |z | Obtener Fijar

Nueva correcion de la distorsidn provocada por el chésis

Inicio
Figura 127: Ventana de Calibracién de Magnetémetro

El magnetémetro es muy importante en un UAV de ala rotatoria, no vuele un UAV de ala
rotatoria si ha saltado la alarma del magnetémetro (alarma de color rojo).

El magnetémetro no es necesario en UAVs de ala fija.

Los efectos del campo se pueden compensar calibrando el magnetémetro para una
localizaciéon definida, en términos de interferencia magnética. Para calibrar el
magnetémetro, el operador de U-See debe seguir estos pasos:

1.- Encender todas las partes electrénicas del UAV.

2.- Esperar a que se estabilice la temperatura y la ubicacién de navegaciéon de GPS sea
vélida (alarma GPS en color verde).

3.- Colocar el UAV sobre una superficie plana.

4.- Abrir la ventana de calibracién del magnetémetro en el software de U-See.
(Ajustes— Calibracién del magnetdmetro).

5.- Pulsar el botén Iniciar y girar manualmente el UAV mas de 360 grados. Hacer este giro
con el UAV nivelado. No girar muy rapido, finalizar mas de dos vueltas al mismo tiempo
que la barra de progreso alcanza el 100%.

6.- Pulsar el botdn Fijar.

7.- Comprobar que la alarma del magnetémetro sigue verde al orientar el UAV hacia el
norte, este, oeste y sur. Si no es asi, volver al paso 5.

8.- Ir a Ajustes— Guardar cambios y pulsar el botédn Yes para guardar la nueva calibracién
en la memoria no volatil de U-Pilot.

2.15.14 Ajustes de U-See

Todas las opciones que afectan al comportamiento del software U-See y que no estan
directamente relacionadas con el UAV estan agrupadas bajo este mendu.

Los ajustes disponibles se agrupan en cuatro categorias principales. A continuacién se
describen una a una.
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2.15.14.1 Alarmas & Avisos

& Ajustes -> Ajustes de U-See X
IL Alarmas y avisos
- Configuracién de alarma nivel de bateria
Alarmas y avisos
Y Nivel alarma baterfa 1 ‘0 ‘ ["] Habilitado
. Nivel alarma bateria 2 \0 ‘ ["] Habilitado
Presentacion de datos Nivel alarma bateria 3 \0 ‘ ["] Habilitado
\ Nivel alarma bateria 4 ‘0 ‘ ["] Habilitado
@ e : "
Porcentaje bateria restante con amperimetro |20 ‘ Habilitado
Mapas y DEM .
Configuracién general de alarmas
H Las alarmas suenan cuando se disparan
Guardado automético El botén de alarma parpadea hasta que el usuario lo presione
. I Configuracién de advertencias del software
D No mostrar advertencia para modos de no-vuelo en la ventana de comando
Idioma
Nivel de alerta GPWS
Altitud critica ala fija [AGL] Altitud critica ala rotatoria[ AGL]
Altitud de advertencia ala fija [AGL] Altitud de advertencia ala rotatoria [AGL]
Altitud baja ala fija [AGL] Altitud baja ala rotatoria [AGL]

Figura 128: Alarmas y Avisos

La seccién alarmas y avisos permite cambiar y ajustar el funcionamiento del sistema de
alarmas de U-See.

Este seccién se divide en tres subsecciones principales:

Alarmas en suelo relativas a la bateria: Es posible definir valores en los que U-See
emite una alarma, independientemente de los limites de las alarmas del autopiloto
a bordo. Este seccién permite definir una alarma de voltaje de bateria por cada
canal disponible. Si en cualquier punto el voltaje del canal cae por debajo del
voltaje configurado, saltara la alarma del canal ADC correspondiente. También es
posible definir un umbral en porcentaje de bateria por debajo del cual la alarma
ENG saltaria. Para que esta alarma funcione segun su disefo, en importante
introducir la capacidad correcta disponible de la bateria en los datos de motor (Ver
2.11.11.1.1 Datos de motor eléctrico).

Configuracién general de alarmas: en esta seccién se pueden configurar las alarmas
para gue emitan un sonido siempre gue su estado cambie a una condicién anormal,
y también es posible hacer que la alarma que ha saltado “parpadee” hasta que el
usuario la reconozca pulsando sobre ella. Asi se previene que problemas
intermitentes pasen desapercibidos, por lo que recomendamos activar ambas
opciones. Cuando estd configurado para parpadear, las alarmas siguen
parpadeando incluso si vuelven a su estado nominal.

Configuracién de advertencias del software: esta seccién se utiliza para
advertencias general del software. La opcién “No mostrar avisos para modos de no-
vuelo en el didlogo de Comando” esta explicada en la Seccién 2.13.1.13 Activando
modos de no-vuelo. Esta opcién no se guarda tras reinicios del software y tiene que
activarse explicitamente por razones de seguridad.

Niveles de alerta GPWS: La ultima seccién de la ventana permite configurar los
niveles del sistema de aviso GPWS. Las aeronaves de ala rotatoria y de ala fija
pueden tener niveles de aviso distintos. Las altitudes introducidas en esta seccién
son indicaciones AGL (Above Ground Level) y el cuadro forzard que el valor critico
sea mas bajo que el valor de aviso, y esos dos, mas bajos que el nivel bajo de
altitud. Para mas informacién, ver 2.8.3 Ventana de informacién de GPWS
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2.15.14.2 Presentacion de Datos

A través de este cuadro, es posible personalizar la presentacién de datos en la ventana de
estado. Un desplegable permite la seleccién del modo de presentacién de datos mostrados
en la ventana (ver Seccién 2.11.9 Estado).

También en esta seccidn se pueden seleccionar las unidades preferidas para cada
magnitud. Ver 2.5 Unidades y localizacién para tener una definicién precisa de las
unidades disponibles.

Los usuarios del sistema de medida imperial deben comprobar antes de operar el sistema
gue la definicién de unidades coincide con sus valores esperados, especialmente si se
usan millas como distancia de medida, ya que no hay una “milla estandar” y su definicién
varia segun los paises.

2.15.14.3 Mapas y Configuracion DEM

Esta seccion permite ajustar la simbologia presentada en el mapa. Marcando una casilla,
se puede activar/desactivar:

« El objetivo de apuntado calculado de la cdmara.

« El 4rea de visién calculada en el mapa (Seccién 2.8.6.1 Area de apuntado de la
camara).

* Un indicador en la derecha inferior de la esquina del mapa (Seccion 2.8.6.2 Paneo e
inclinacién de la cdmara sobre el mapa).

e El rastro del UAV: Un histérico de la posicién de la aeronave. Ascenso a 5 m/s o mas,
se pintard totalmente rojo, descenso de 5 m/s o0 mas serd completamente azul.

e Mostrar informacién GPS relativo (Opcional): Puede no aplicar a su versién de U-
See. Este control muestra/esconde toda la simbologia del GPS relativo desplegada
en el mapa. Esto incluye la posiciéon de la base mdvil reportada por el subsistema
del GPS relativo, su ventana de informacién y el rastro de la base.

« Overlay on Map: Muestra/esconde en el mapa la ventana de Informacién basica.

« GPWS Overlay: Muestra/esconde el patrén GPWS coloreado en el mapa. Esto no
afecta a la alarma TERRAIN o al diagrama de barra de GPWS en la barra de
deslizamiento de altitud.

« Direcciéon de la linea de visién: Muestra/esconde la linea amarilla que une la
posicién de la aeronave y la posicién “en casa”. Si la posicién “en casa” no estd
reportada, la linea une la posicién de la aeronave y el lugar de aterrizaje.

& Ajustes -> Aj |
‘1' L Mapas y DEM
¥ Mastrar centro del apuntado de la cdmara en el mapa
Alarmas y avisos
¥ Mostrar el drea de apuntado de la cdmara sobre el mapa
- ™ Mostrar el paneo e indinacion de la cdmara en el mapa

Presentacién de datos ¥ Habilidar Informacion Trafico

@ ¥ Mostrar rastro

™ Mostrar informacién relativa al GRS
Mapas y DEM

I Mostrar informacién superpuesta en el mapa
H I™ Superposicién sistema de alerta de proximidad al suelo (GPWS)
Grabacidn I Direccién de linea de visidn
. I ™ Mostrar coordenadas UTM en mend contextual del mapa
Tema del mapa IGnngIe Maps - A global roadmap.... LI
1dioma
Informacidn de Tréfico
®

Sintetizador de Voz

Configuracion cache del mapa I Configuracién DEM
Figura 129: Configuraciéon de mapas y DEM
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« Coordenadas UTM en el menu contextual del mapa: muestra las coordenadas UTM
en el punto que el usuario hizo clic derecho.
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El tema de mapa usado para mostrar dicho mapa se puede cambiar eligiendo entre las
opciones instaladas en el sistema. Se pueden afadir mapas personalizados usando la
herramienta MapManager distribuida junto con U-See.

2.15.14.3.1 Configuracion de caché de mapa

Para cambiar opciones relacionadas con el caché del mapa, es posible abrir un didlogo
haciendo clic en “Configuracién caché del mapa”.

El caché del mapa permite al software almacenar parte de los mapas en memoria, de
forma que no sea necesario descargar cada vez esa parte del mapa que es representada.

En este didlogo hay dos tamafos de caché distintos. Uno es el cache volatil, almacenado
en la memoria RAM y que es borrar cada vez que el usuario cierra el software. El otro es el
caché persistente, almacenado en el disco duro, y es preservado entre reinicios del
software.

v Configuracion de cache del mapa X

Tamafio de cache

Cache volatile (RAM) 20 || mB
Cache persistente (HDD) 4048 3| MB

Restaurar los valores predeterminados Aceptar Cancelar Aplicar

Figure 130 Maps Cache configuration dialog

Ambos tamafios de caché puedes ser modificados desde este didlogo, seleccionando un
tamano en MB. Es posible quitar el limite poniendo un 0 en el tamafio, aungue esto no es
recomendable. Para reiniciar las opciones por defecto, simplemente haga clic en
“Restaurar los valores por defecto”.

Cualquiera de los cachés puede ser borrado haciendo clic en el botén “Borrar”. Ten en
cuenta que, en el caso del caché persistente, esto borrara también cualquier parte del
mapa descarga por la navegacidon del usuario o por la herramienta de Descarga de
regiones del mapa (ver detalles en la Seccién 2.10.1 Descargar regién del mapa).

No es posible hacer cambios en estos ajustes o borrar el caché persistente mientras hay
una descarga de una regién del mapa en progreso en el didlogo Descargar regiones del
mapa.

2.15.14.3.2 Configuracion DEM

A la configuraciéon del Modelo de Elevacién Digital (DEM) se accede a través del botén
“Configuracién DEM", ubicado en la esquina inferior derecha de la ventana.

En este cuadro se puede establecer la fuente para la elevacién del terreno en el software.
Esto afectard a todos los displays del software relativos al terreno.

Para afiadir una fuente, pulsar el botén “Nueva capa”.
Las fuentes validas para datos de elevacién son:

e Archivos IGN-ASC: Versién especifica espafiola de formato ASC ampliamente
disponible, segln publica el Instituto Geografico Nacional.

* Fuente GeoTiff: Archivos Tiff Geo-referenciados.
*  Fuente DTED: Formato de elevacion estandar.
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Ademas de las fuentes de elevacidn, también es importante definir la prioridad de dichas
fuentes. Cada fuente tiene una orden adjunta que se dirige moviendo las fuentes arriba y
abajo en el listado de fuentes.
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Cuando se necesita una elevacién del terreno, el software solicita dicha elevacion de la
primera fuente de la lista (la secuencia de consulta se puede confirmar a través de la
columna ID del listado). Si se puede obtener la elevacién de esta fuente no consultara
ninguna mas; si no, pedira la siguiente fuente disponible de la lista. En caso de no haber
disponible ninguna fuente idénea, la elevacién se obtendra del modelo DEM por defecto.

Si se carga un modelo DEM muy grande (> 100 Mib) puede haber un par de segundos de
retraso entre la carga del archivo y su salida al resto del software.

Este modelo DEM estandar es un modelo de cobertura global (entre 60°S y 60°N) con un
espacio entre puntos de aproximadamente 1 km.

A cada fuente se le tiene que asignar un nombre, un nombre de archivo asociado, su tipo,
y para cada fuente, una referencia de elevacién que tiene que establecerse manualmente.
Normalmente, los datos de elevaciéon se dan desde la referencia geoide asociada con el
sistema de coordenadas, aunque a veces algunos archivos estan codificados usando la
elevacion desde la referencia elipsoide. El usuario debe introducir esta informacién. Las
opciones disponibles de “Referencia de altitud” son:

« Referencia Geoide: El archivo contiene datos de elevacién medidos desde la
referencia geoide (aproximadamente equivalente a sobre el nivel del mar)

« Referencia Elipsoide: El archivo contiene datos de elevacién medidos desde la
referencia elipsoide (algunas veces nos referimos a esto como altitud GPS).

También es posible cargar multiples archivos DEM | i configuracion DEM %
desde una carpeta. Para hacerlo, cuando se

selecciona la opcién “Nueva capa”, seleccionar la | | ip  Estado Nombre Driver A
opcion “Usar carpeta completa” y se seleccionala ' |v 1 &  pirespan GDAL FOLDER
carpeta que contiene los arch|vo_s DEM. Es p95|ble /dted/w001/n37.dt1

filtrar los archivos por extenS|on_ introduciendo o Jdted/w001/n38.dt1

texto en la linea entre esta opcion y el botdn o Jdted/w001/n39.dt1

“Seleccionar carpeta”. Por ejemplo, si se escribe o /dted/w001/nd0.dt1 o
“dtl” solo se cargaran los archivos con extensién

“ dt1”. | Arriba | Abajo
Cuando se carga una carpeta completa, aparece | [prTE spain | GeoTiff/DTED ~
en la lista como una unica entrada en la lista de Usar carpeta completa Seleccionar carpeta

DEMs, pero también es posible abrir esta entrada

y ver todos los archivos que contiene, ademés de C:/Users/grodriguez/Documents/DITE spain

su estado. Referencia de altitud: Geoide de referencia
En el Apéndice E: Ejemplo GMTED2010 se

muestra un caso de uso de Modelo de Elevacién Cancelar Bl
Digital.

Figura 131: Ejemplo de carga de carpeta DEM
2.15.14.4 Grabacién

2.15.14.4.1 Grabacion de datos automatica

Se puede configurar U-See para empezar una grabacion de datos automatica una vez que
esta en marcha. Asi se elimina la necesidad del operador de recordar grabar la telemetria
antes de cada vuelo, ya que se hace automaticamente.

En esta seccién se puede seleccionar una carpeta para la grabacién automatica (Por
defecto sera C:\Users\<USER>\Documents) y un nombre para los archivos de grabacién.
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Cuando esté habilitado, el programa comenzara a grabar automaticamente cualquier dato
gue entre en el sistema de telemetria al disco. El nombre de archivo generado sera:

<BaseName> DD MM _YYYY-HH_MM_SS
Donde:

U-See User Manual - Menu Ajustes

« DD es el dia del mes

« MM es el mes (humerado)

*  YYYY es el afio

* HH es la hora de comienzo de la grabacién

* MM es el minuto de comienzo de la grabacién
« SS es el segundo de comienzo de la grabacion.

2.15.14.4.2 Grabacion multimedia

Los archivos creados desde el didlogo de Captura de Video serdn guardados con la ruta y
los nombres configurados en esta seccién. El directorio por defecto es “$USUARIO\Videos”.
El nombre para los archivos de video serd generado con el nombre base y la fecha,
siguiendo el mismo formato que los archivos de grabacién de datos automatica.
Adicionalmente, la cadena “_capture” sera afiadida después del nombre base para guardar
los archivos de imagen.

2.15.14.5 Idioma

El software detecta el idioma del sistema e inicia en ese idioma. AlUn asi, en esta seccidon
es posible cambiar el idioma preferido. Para que los cambios sean efectivos es necesario
reiniciar el software.

Los idiomas disponibles actualmente son Inglés, Espafol y Chino. Para pedir idiomas
adicionales, por favor contacto con Airelectronics.

2.15.14.6 Informacioén de Trafico

U-See es capaz de recibir datos de trafico en tiempo real desde Internet o un receptor
ADS-B montado a bordo de la aeronave o en tierra y mostrar los datos en el mapa. Las

]
- Informacion de Trafico
1L —Seleccidn plugin
Alarmas y avisos
Mombre del plugin Versid
- FlightRadar 0.1
Presentadidn de datos
&
Mapas y DEM
=
Grabacidn 4 | | LI
u Opciones de apariencia del tréfico
Idiomz Radio méximo desde aeronave ISD,D km ﬂ
M&xima diferendia de altitud {aeronaves con mayor altitud) ISDDD,D m i’
Mé&xima diferendia de altitud (aeronaves con menor altitud) I 1000,0 m ﬁ
[ Habilitar superposicidn de aeronaves no criticas
Sintetizador de Voz —Miveles de alerta anti-colisidn
Ala Fija, Diferencia de Altitud Critica 500 m =i Ala Rotatoria, Diferencia de Altitud Critica 80m
Ala Fija, Diferencia de Altitud Warning m Ala Rotatoria, Diferencia de Altitud Warning lm
Ala Fija, Diferendia de Altitud Inferior lm Ala Rotatoria, Diferencia de Altitud Inferior m

Figura 132: Seccidn informacién de trafico

opciones relacionadas con los servidores de trafico y la superposicién del trafico sobre el
mapa pueden encontrarse en esta seccion.
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Esta seccidon estard deshabilitada si la informacién de trafico no estd habilitada en los
ajustes del mapa (ver seccibn Mapas y Configuracién DEM 2.15.14.3 en este mismo
didlogo).

La informacién de trafico se gestiona mediante ‘plugin’s’. Estos son pequefios programas
que extienden funcionalidades del U-See y pueden ser mantenidos y ampliados sin la
necesidad de actualizar todo el software U-See.

En este didlogo, podemos encontrar las siguientes opciones:

Activacion de Plugin: lista de todos los plugin’s cargados y disponibles para obtener
informacion de tréfico. Un plugin puede ser activado o desactivado pinchando en el
recuadro que aparece a la izquierda de su nombre. También se muestra la version
de dicho plugin.

o En el caso de que se seleccionen mas de un plugin, U-See combinara los
resultados. Si la informacién esta repetida (una aeronave puede estar presente
en mas de un sistema) U-See mostrara la informacién mas reciente.

Estos plugin’s han sido programados y preparados por Airelectronics, contacte con
nosotros si necesita un driver especifico o uno nuevo.

Opciones de visualizacién de trafico: para prevenir una congestion de informacién,
ciertos limites pueden configurarse:

o Radio méaximo desde aeronave: las aeronaves que se encuentren mdas cerca que
esta distancia podran mostrarse en el mapa. Las aeronaves que se encuentren
mas lejos que esta distancia no se mostraran.

o Maxima diferencia de altitud (aeronaves con mayor altitud): limita cudnto por
encima puede estar el trafico respecto de la aeronave para que sea mostrado en
el mapa.

o Méxima diferencia de altitud (aeronaves con menor altitud): limita cuadnto por
debajo puede estar el trafico respecto de la aeronave para que sea mostrado en
el mapa.

Habilitar superposicién de aeronaves no criticas: Esta opcion controla si las
etiquetas con informacién sobre el trafico se muestran para todas las aeronaves o
solamente las aeronaves criticas. Para prevenir una congestién de informacién es
recomendable mostrar solamente la informaciéon de las aeronaves criticas (opcién
deshabilitada).

Niveles de alerta anti-colisiéon: de forma similar a los niveles de alerta de GPWS,
existen tres niveles de alerta configurales para la distancia vertical entre el el U-
Pilot y cualquier otra aeronave. Estos niveles son ‘bajo’ (asociado con el color
verde), ‘advertencia’ (asociado al color amarillo) y ‘critico’ (asociado con el color
rojo). Los limites de estos niveles pueden ser fijados en esta seccion. Cualquier
aeronave mas cercana de 1Km desde el U-Pilot serd considerada critica con
independencia de la diferencia de altitud.
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(E} HDG:
1S 1 km/nh ALT:
Gbu (8 cs: 1 oom/moacn: 15

Figura 133: Ejemp

lo de tréafico en el mapa

Como se muestra en la imagen, cada aeronave tieene su propia informacién, indicando la
altitud, rumbo, velocidad, nimero ICAO y nivel de alerta (indicado en el color de la
etigueta). El icono de la aeronave muestra la posiciéon y rumbo actual de la misma.

La informacién del trafico es incluida en la telemetria guardada por U-See para poder
posteriormente estudiar el trafico en el momento de la operacién.

La interfaz de Trafico estd diseflada para aumentar el nivel de consciencia
situacional. Tenga en cuenta que aunque se han tomado todas las
/ precauciones posibles para representar de forma correcta la informacién de
| £®  diferencia de altitudes (instrumentos, calculos, etc) pueden existir errores. Las
L diferencias de altitud no deben ser confiadas ciegamente, esta herramienta no

sustituye una coordinacién apropiada con un Controlador de Trafico Aéreo y
una preparacion adecuada el vuelo.

2.15.14.7 Sintetizador de voz

El sintetizador de voz puede emplearse para recibir informacién auditiva. El sintetizador de
voz es capaz de proporcional la siguiente informacién:

« Alarmas del autopiloto. Si existiesen multiples alarmas activadas al mismo tiempo,
el asistente de voz avisard de ellas una a una, priorizando los avisos de peligro
sobre los de atenciéon (alarmas rojas frente alarmas naranjas) en un orden
cronolégico.

« Durante el aterrizaje, la activacién de cada una de las fases: hold, final, flare y
retard.
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En la fase final del aterrizaje, el nUmero de metros o pies hasta la fase de “flare”.

Esta seccion de configuracién contiene las siguientes opciones:

Activar/desactivar el asistente.

Cambiar el idioma asociada al asistente de voz, su volumen, tono (de la voz) y
velocidad (palabras por segundo).

Dado que estas opciones afectan directamente sobre como se escucha la voz,
existe un botén para comprobar la locucién del asistente con dichos ajustes.

Esta herramienta emplea paquetes de voz instalados en el sistema operativo. Hasta la
fecha, estas son las opciones disponibles:

English-only: El asistente solamente hablara en inglés.

Espafol-Inglés: El asistente hablara preferentemente en espafol. Si el paquete de
voz no esta presente en el sistema operativo o si una traduccién no esta disponible
en espafol, el asistente empleara el inglés.

Chinese-English: El asistente hablard preferentemente en chino. Si el paquete de
voz no esta disponible en el sistema operativo o si una traduccion no esta
disponible en chino, el asistente empleara el inglés.

Cada una de estas opciones puede ser ocultada por el U-See si al inicio del programa las
voces asociadas no estan disponibles. Por favor compruebe que los paquetes de voces
estdn instalados correctamente en el sistema operativo.
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2.15.15 Gestion de Zonas de Vuelo/No-Vuelo

Estd caracteristica esta configurada y guardada en U-See, no en el Autopiloto.
Esto significa que la presencia y configuracién de zonas y puntos de interés
(POls) debe comprobarse si se usa el sistema en un ordenador distinto.

Las zonas de vuelo y exclusiéon y los puntos de
V¢ Ajustes -> Zonas de vuelo y gestion de POIs ”interés estan cargados en U-See utilizando archivos
KML. En esta ventana, el usuario puede controlar
algunos  aspectos relacionados con  estas
caracteristicas. A continuacién se pueden leer las
Operaciones usando coordenadas OpCioneS d iSponibIes:

Crear zonas pulsando el mapa

Nueva zona de exclusién | Nueva zona de vuelo | Borrar zonas

Editar zonas Afiadir zona Afiadir POI « Crear Zonas pulsando en el mapa: Los
botones “nueva zona de exclusién” y “nueva
zona de vuelo” preparan el mapa para crear

POIs personalizado

[\ [Punto Especial 1 | T una zona de exclusién y una zona de vuelo
respectivamente. En este modo, cada accién

@ [Punto Especial 2 | con el botén izquierdo en el mapa coloca un
nuevo punto de zona hasta que se pulsa el

#% |punto Especial 3 | botén “finalizar zona”. El botén “borrar
zona” pone el mapa en modo borrado, asi,

[Nombre de POI personalizado 4 | @ si el usuario pulsa el botén izquierdo dentro

de una zona, ésta se borra.

|N0mbre de POI personalizado 5 | @

e Operaciones usando coordenadas: El botén
Archivo POIs KML “editar zonas” abre una ventana nueva
donde aparecen listados las zonas y los
puntos de cada zona. En esta ventana, el
Archivo de zonas KML usuario puede ajustar nuevas coordenadas
de un punto y afadir nuevos puntos. “Anadir
zona” crea una zona vacia y muestra la

Archivo C:/Users/grodriguez/Documents/kmlPOIs.kml

Archivo C:/Users/grodriguez/Documents/kmlZones.kml

hupivsldelainar ventana “editar zonas” para la nueva zona.
Gestionar puntos de cimara El botén “anadir POI” origina una ventana
donde se pueden ajustar nuevos puntos de

Figura 134: Ventana de gestién de zonas de interés usando el modo coordenadas.

Vuelo/Exclusidén y Puntos de Interés (POIs) . .
Y Personalizar Puntos de Interés: Hay 5

posiciones disponibles para crear iconos personalizados de puntos de interés. El
botdn de la izquierda permite coger una imagen para el punto de interés. El tamafio
de la imagen no debe ser mayor de 32x32. El nombre de cada punto de interés
debe ser Unico.

« Archivo KML de POls: Elige la ubicacién del archivo KML donde estan almacenados
los puntos de interés. Este archivo se usa para cargar y guardar los cambios en la
lista de puntos de interés.

e Archivo KML de Zonas: ruta del archivo KML donde estd guardadas las zonas de
vuelo y exclusion. Este archivo se usa para cargar y guardar los cambios en la lista
de zonas.

2.15.15.1 Puntos de camara

Si la cdmara tiene una serie de capacidades, tales como reporte de paneo e inclinacién e
informacién sobre los dngulos de visién, el usuario podrd poner un nimero de puntos de
cadmara. Es posible hacerlo haciendo clic en cualquier punto del video mostrado en el
didlogo de captura de video (Seccién 2.11.6.1), permitiendo al usuario marcar un punto de
la imagen en el mapa. El punto solo serd creado si la cdmara esta apuntando al terreno, de
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forma que realmente se pueda representar en algun punto en el mapa. Estos puntos son
listados en el didlogo de puntos de camara, que se puede abrir a través de una opcién en
la parte inferior del didlogo de Zonas de vuelo y Gestién de POls.

U-See User Manual - Ment Ajustes

s#: Camera Points X
1D 3: Camera Point 3 <
ID 3 Name Camera Point 3| / @ (i
Coords 39.453161 -5.248557
UTM 30N 306532m E 4369477m N| Alt 649 mAMSL
Date ma. jun. 26 09:07:34 2018

Figura 135: Didlogo de puntos de cdmara

Los IDs de los puntos son numerados en orden ascendente, desde el Ultimo punto
disponible. El nombre se puede editar desde este menu. La fecha y la hora son capturados
del GPS del UAV si esta disponible, o de lo contrario del tiempo del ordenador. Para centrar
el mapa en las coordenadas del punto, hay que hacer clic en el icono circular al lado del
nombre.

Los puntos pueden ser eliminados usando el punto derecho del ratén en el mapa o desde
este didlogo haciendo clic en icono de la papelera. Las coordenadas UTM son
especialmente relevantes para los puntos de cdmara: para mostrar estos datos en el menu
contextual del mapa, el usuario puede marcar la opcién “Mostrar coordenadas UTM en el
menu contextual de mapa” en Ajustes— Ajustes de U-See.

2.15.16 Nivelacion automatica de sensores

Puede ocurrir que, después de un tiempo importante
de operacién desde su fabricacion, los sensores MEMs
de U-Pilot hayan experimentado una deriva. Este
cuadro cuenta con esa posibilidad y permite

s Ajustes -> Nivelacion automat... X

Tipo de nivelacién Todos los sensores  ~

Estado restablecer esta referencia de su autopiloto.
Empezar | Guardar Existen diferentes tipOS de nivelaciones:
. N + Todos los sensores: calibrado de todos los
Figura 136: Venta de Auto Alineacion sensores MEMs. Requiere que el UAV esté quieto

de Sensores y con la menor vibracién posible. El UAV

también tiene que estar posicionado en el angulo 0° de balance y angulo 0° de
asiento para una alineacién adecuada.

« Giroscopios: todos los giroscopios son calibrados. Requiere que el UAV esté quieto y
con la minima vibracién posible.

« Giroscopio del eje Z: solo se calibra el eje Z del giroscopio. Requiere que el UAV esté
quieto y con la minima vibracién posible.

Antes de empezar la operacién de alineaciéon aparece un cuadro de aviso que recuerda al
usuario el estado esperado del UAV (Figura 137: Ventana de aviso de Auto Alineamiento de
sensores ).
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v Auto nivelacion de sensores X

ATENCION : Asegurese de que el UAV tiene 0
cabeceo, 0 alabeo y no es capaz de rotar.

Es también recomendable apagar los motores
para minimizar las vibraciones

;Estés seguro de que quiere calibrar los sensores
ahora?

Yes No Cancel

Figura 137: Ventana de aviso de Auto Alineamiento de
sensores

Una vez que los sensores estan alineados, debe ser grabado al EPCS en Ajustes— Guardar
Cambios segun se describe en 2.15.17 Guardar cambios o pulsando Guardar en el cuadro.

2.15.17 Guardar cambios

Los ajustes cambiados no se guardan en el Autopiloto hasta que no se usa “Guardar
cambios”. Cuando el operador acepta el mensaje de aviso, todos los ajustes se graban en
el Autopiloto y los ajustes antiguos se pierden.

IMPORTANTE: LOS AJUSTES NO GRABADOS EN EL AUTOPILOTO SE PERDERAN
CUANDO EL AUTOPILOTO SE DESCONECTE.

La informacién grabada es:

Plan de vuelo y BackTrack actuales

Configuracién actual de servos, posiciones maxima, minima y neutral
Definicién actual de pista de aterrizaje y punto de reunién.

Curvas actuales de paso y aceleracién

Calibraciéon del magnetémetro

Configuracién de la carga de pago

Configuracién del fallo avanzado de comunicaciones

Botones auxiliares

Configuracién de SATCOM

Botones de joystick
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Anexo A Script de Matlab para analizar datos

Este script cargara el archivo de datos y representara algunas figuras interesantes.

$% —m—m——————— - Start of file ------------
clear all
data=load('Y:\Path to Dataldatafile.txt');

Pitch = data (:,1);

Roll = data (:,2);

Yaw = data (:,3);
CommandedPitch = data(:,4) ;
CommandedRoll = data (:,5);
CommandedYaw = data (:,6);
Batteryl = data (:,7);
Battery2 = data (:,8);
Battery3 = data (:,9);
Battery4 = data (:,10);

Altitude = data (:,11)
Latitude = data (:,12);
Longitude = data (:,13);

IAS = data (:,14);
GroundSpeed = data (:,15);

CommandedIAS = data (:,16);
CommandedAltitude = data (:,17);

VNorth = data (:,1
VEast = data (:, 1
VDown = data (:,20

UpTime hour = data (:,21);
UpTime minute = data (:,22);
UpTime second = data (:,23);

UTC _hour = data (:,21);
UTC minute = data (:,22);
UTC_second data (:,23);

UTC year = data (:,21);
UpTime month = data (:,22);
UpTime day = data (:,23);

close all

figure

hold on;

grid on;

plot (Pitch,'xr'");

plot (Roll,'g');

title ('Pitch & Roll'");

legend ('Pitch [degrees]','Roll [degrees]');

figure

hold on;
grid on;
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plot (Pitch,'r'");

plot (CommandedPitch, 'b');

title ('Pitch command loop'):
legend ('Pitch', 'Commanded Pitch');

figure

hold on;

grid on;

plot (Roll,'r'");

plot (CommandedRoll, 'b');

title ('Roll command loop'):;
legend ('Roll', 'Commanded Roll');

figure

hold on;

grid on;

axis equal;

plot (Longitude,Latitude);
title ('Position 2D');

figure

hold on;

grid on;

title ('Speed');

plot (IAS);

plot (GroundSpeed,'r');

legend ('IAS [km/h]', 'GroundSpeed [km/h]");

figure

hold on;

grid on;

title ('Speed in Horizontal axis');
plot (VNorth, 'r');

plot (VEast,'g');

legend ('Speed North [km/h]', 'Speed East [km/h]');

figure

hold on

title ('Vertical speed');
grid on;

plot (VDown./3.6);

legend ('Speed Down [m/s]"');

figure

hold on;

grid on;

title ('Altitude');

plot (Altitude,'r');

plot (CommandedAltitude, 'b');

legend ('altitude [m]', 'Commanded Altitude [m]'");

figure

hold on;

grid on;

title ('Speed Control Loop');

plot (IAS,'r');

plot (CommandedIAS, 'b');

legend ('IAS[km/h]','Commanded IAS[km/h]"');
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figure

hold on;

grid on;

title ('ADC readings');

plot (Batteryl,'r');
plot (Battery2,'qg');
plot (Battery3,'b');
plot (Battery4, 'k');

legend ('ADC in 1','ADC in 2','ADC in 3', 'Main system voltage');
%% - End of file -----—--—-—--
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Anexo B Script de Matlab para posicionar las
coordenadas de la camara

Este script cargard el archivo de datos y representara algunas figuras interesantes.

oP

% -mmmmmmmm—o- Start of file ------------
clear all
data=load('Y:\Path to Data\datafile.txt');

’

airplane pitch = data(:,1);
airplane roll = data(:,2)
airplane yaw = data(:,3);
airplane latitude = data(:,4);
airplane longitude = data(:,5);
airplane altitude = data(:,6);
camera pan = data(:,7);
camera_ tilt = data(:,8);
camera horizontal North = data(:,9);
camera horizontal East = data(:,10);
camera horizontal Down = data(:,11);
pointed latitude = data(:,12);
pointed longitude = data(:,13);
pointed altitude = data(:,14);

UTC _hour = data(:,15);

UTC minute = data(:,16);

UTC_ second data(:,17);

figure

plot (airplane latitude,airplane longitude)

hold on

plot (pointed latitude,pointed longitude, 'r')
plot(airplane latitude,airplane longitude, 'o')
plot (pointed latitude,pointed longitude, 'ro')
axis equal; grid on; legend('Airplane', 'Camera');

]

figure

plot (airplane pitch)

hold on
plot(airplane roll, 'g')
plot(airplane pitch,'o")
plot(airplane roll, 'go'")

grid on;legend('Pitch', '"Roll")

figure

plot (airplane yaw,'r'")
hold on
plot(airplane yaw, 'ro')
grid on;legend('Yaw')

figure

plot (camera horizontal North)
hold on

plot (camera horizontal East,'g')
plot (camera horizontal Down, 'r'")
plot (camera horizontal North,'o')
plot (camera horizontal East,'go')

—~ o~ o~ —~
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plot (camera horizontal Down, 'ro')

grid on;legend('Camera North', 'Camera East', 'Camera Down')

U-See User Manual - Script de Matlab para posicionar las coorde

figure

plot (pointed altitude)

hold on

plot (pointed altitude, 'o')

grid on;legend('Pointed Altitude')
-------------- End of file ------------

0.0
6%
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Anexo C Formato de Archivo de Plan de Vuelo

U-See tiene la capacidad de cargar informacién de un plan de vuelo desde un archivo,
aunque hay dos formatos distintos de planes de vuelo. Los autopilotos modernos
(Firmwares producidos después del 1 de enero de 2015) deberian poder cargar ambos
formatos, mientras que los autopilotos mas antiguos no cargan correctamente archivos V2.

A\ |

Los archivos V1 son archivos de texto, codificados como ASCII, con el punto (.) como
separador decimal y como retorno de carro es valido tanto el de Unix (\n) como el de
Windows (\r\n).

Tenga en cuenta que el bloc de notas de Windows no muestra correctamente los archivos
codificados con el retorno de carro de Unix. En estos casos, utilice Wordpad para abrir
estos archivos en Windows.

Los archivos pertenecientes al formato V1 tienen exactamente 33 lineas y el nidmero
maximo utilizable de puntos de plan de vuelo son 32. Esto concuerda con el limite de
capacidad para el plan de vuelo existente en el software.

La primera linea debe leer:
#FP FILE V1

Después de esta primera linea, cada linea describird una coordenada del punto de plan de
vuelo, separado por comas ( , ). El orden de las coordenadas es:

latitud[grados],longitud[grados],altitud[m]

Latitud y longitud deben ser expresadas en grados sexagesimales en referencia al datum
horizontal WGS84. Los valores positivos son norte y este para latitud y longitud
respectivamente.

Aun asi, hay que considerar que la altitud en estos archivos debe expresarse en metros
sobre la referencia elipsoide WGS84 (comunmente llamado 'altitud GPS') y debe estar por
debajo de 10000 metros.

Los puntos que no se van a usar se deben leer como:
0,0,20000

Cuando un punto es marcado como no usado, todos los puntos posteriores deben
marcarse como no usados y no seran utilizados para navegar. Esto es, todos los puntos
usados deben ponerse secuencialmente empezando en la primera fila, con cada punto
utilizable del plan de vuelo en una fila hasta que todos los puntos deseados estan escritos,
y después, hasta completar 32 puntos, se debe usar (0,0,20000).
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#FP FILE V1
37.6251585217047975,-122.363418958030223,267.80694580078125
37.611685384455896, -122.363423115433449,267.80096435546875
37.6116353483901591, -122.363202248013508,267.80133056640625
37.625333454526718, -122.363197980480038,267.807403564453125
37.6255083744618801, -122.362913880729423,267.8079833984375
37.6116602890740168, -122.362918247908979,267.8018798828125
37.6116102457594792, -122.362665826221772,267.80230712890625
37.6257083028855916, -122.362692892989529,267.8084716796875
37.6258832216097403, -122.362408790616527,267.80908203125
37.611610201370965, -122.362444943455046,267.802734375
37.6115601570479683, -122.362192522255768,267.80316162109375
37.6260081594604046,-122.362187824792684,267.80950927734375
37.6260830973094968, -122.361935313810307,267.80999755859375
37.6115601052761264,-122.361940084977888,267.80364990234375
37.6115600529663965, -122.361687647700037,267.804107666015625
37.6261330314990232,-122.361651249773089,267.810546875
37.6262329713933994,-122.361430290317116,267.81097412109375
37.6116099865639129,-122.361403638983816,267.804656982421875
37.6116599262000051,-122.361151184587968,267.805145263671875
37.62628291108458,-122.361177786276059,267.81146240234375
37.6262828571505068, -122.36092529900472,267.8118896484375
37.6117348618425069, -122.360898721293609,267.805633544921875
37.6118597900357514, -122.360646240202144,267.80615234375
37.6262828026784391, -122.360672811733437,267.812347412109375
37.6261827545800571, -122.360388798493631,267.812835693359375
37.612084710780934, -122.360425278228632,267.860870361328125
37.6122846275978731, -122.36017276874334,267.984100341796875
37.626132712859075, -122.360167890047251,267.813201904296875
37.6260576671425611, -122.359915429968282,267.813629150390625
0,0,20000

0,0,20000

0,0,20000

Ejemplo 1: Ejemplo de archivo de Plan de Vuelo V1

V2

Los archivos V2 son archivos de texto, codificados como ASCII, con el punto (.) como
separador decimal y como retorno de carro es valido tanto el de Unix (\n) como el de
Windows (\r\n).

Tenga en cuenta que el bloc de notas de Windows no muestra correctamente los archivos
codificados con el retorno de carro de Unix. En estos casos, utilice Wordpad para abrir
estos archivos en Windows.

Los archivos pertenecientes al formato V2 tienen un ndmero arbitrario de lineas. Aun asi,
cuando se usan menos de 200 puntos, el Ultimo punto debe ser 0,0,20000. También es
importante mencionar que los puntos por encima de 200 no serdn cargados en el
autopiloto.

La primera linea debe leer:
#FP FILE V2

Después de esta primera linea, cada linea describird una coordenada del punto de plan de
vuelo, separado por comas ( , ). El orden de las coordenadas es:

latitud[grados],longitud[grados],altitud[m]
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Latitud y longitud deben ser expresadas en grados sexagesimales en referencia al datum
horizontal WGS84. Los valores positivos son norte y este para latitud y longitud
respectivamente.

U-See User Manual - V2

Aun asi, hay que considerar que la altitud en estos archivos debe expresarse en metros
sobre la referencia elipsoide WGS84 (comUnmente llamado 'altitud GPS') y debe estar por
debajo de 10000 metros.

Los puntos que no se van a usar se deben leer como:
0,0,20000

Cuando un punto es marcado como no usado, todos los puntos posteriores no serdn
navegados y se considerardn no usados. Esto es, todos los puntos usados deben ponerse
secuencialmente empezando en la primera fila, con cada punto utilizable del plan de vuelo
en una fila hasta que todos los puntos deseados estan escritos, y después, se debe usar
(0,0,20000) para terminar el archivo.

#FP FILE V2

37.6332393753529146, -122.398791697086239,268.5220947265625
37.6250768409847325,-122.398801661470472,268.38580322265625
37.6250518885132976, -122.398570537967331,268.1923828125
37.6332560259911943, -122.398560550830524,268.693084716796875
37.6332560349269301, -122.39832940347128,268.813720703125
37.6250269355910234, -122.398339414619358,267.99566650390625
37.6250019822178956, -122.398108291426638,267.791748046875
37.6332560430358853, -122.398108762810182,268.9300537109375
0,0,20000

Ejemplo 2: Archivo de plan de vuelo V2
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Anexo D Formato de Archivo de BackTrack

U-See tiene la capacidad de cargar informacién de BackTrack desde un archivo. Al
contrario que los planes de vuelo, estos archivos solo tienen el formato V2 ya que el
BackTrack es una capacidad que fue introducida posteriormente.

V2

Los archivos V2 son archivos de texto, codificados como ASCII, con el punto (.) como
separador decimal y como retorno de carro es valido tanto el de Unix (\n) como el de
Windows (\r\n).

Tenga en cuenta que el bloc de notas de Windows no muestra correctamente los archivos
codificados con el retorno de carro de Unix. En estos casos, utilice Wordpad para abrir
estos archivos en Windows.

Los archivos pertenecientes al formato V2 tienen un nimero arbitrario de lineas. Aun asi,
cuando se usan menos de 200 puntos, el Ultimo punto debe ser 0,0,20000. También es
importante mencionar que los puntos por encima de 200 no serdn cargados en el
autopiloto.

La primera linea debe leer:
#BP FILE V2

Después de esta primera linea, cada linea describird una coordenada del punto de
BackTrack, separado por comas ( , ). El orden de las coordenadas es:

latitud[grados],longitud[grados],altitud[m]

Latitud y longitud deben ser expresadas en grados sexagesimales en referencia al datum
horizontal WGS84. Los valores positivos son norte y este para latitud y longitud
respectivamente.

Aun asi, hay que considerar que la altitud en estos archivos debe expresarse en metros
sobre la referencia elipsoide WGS84 (comunmente llamado 'altitud GPS') y debe estar por
debajo de 10000 metros.

Los puntos que no se van a usar se deben leer como:
0,0,20000

Cuando un punto es marcado como no usado, todos los puntos posteriores no seran
navegados y se consideraran no usados. Esto es, todos los puntos usados deben ponerse
secuencialmente empezando en la primera fila, con cada punto utilizable del plan de vuelo
en una fila hasta que todos los puntos deseados estan escritos, y después, se debe usar
(0,0,20000) para terminar el archivo.

#BT FILE V2

42.6460505999999953, -5.72935950000000016, 2286
42.6308415999999966, -5.8337279999999998, 2286
42.6115555999999955, -5.94531289999999935, 2286
42.5970250999999962, -6.05828549999999932, 2286
42.5439833000000007, -6.14712959999999953,1186.6199951171875
42.4873763000000011, -6.23115810000000003,1249.3909912109375
42.4324912999999952, -6.30323889999999931, 1353.7960205078125
0,0,20000

Ejemplo 3: V2 Archivo BackTrack
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Anexo E Ejemplo GMTED2010

GMTED2010 es un producto de informacién topogréfica preparado por el gobierno de
EEUU. Se trata de un modelo de elevacién digital disponible en buena resolucién y con
cobertura global. La fecha de obtencidén de los datos es 2010.

Hay 4 productos de GMTED2010 que pueden usarse con U-See. Cada uno de estos
productos se entrega con tres resoluciones diferentes.

® Medio
o Representa la media de los valores.
® Mediano

o El mediano es el valor por el que la mitad de los valores estan por debajo de
este valor, y la otra mitad por encima. Puede ser mas representativo que el
medio con datos distorsionados.

® Minimo

o Estos valores de producto son los valores minimos de las areas probadas. No
debe usarse, ya que no es seguro para la operacion.

® Mdaximo

o Estos valores de producto son los valores maximos de las areas probadas. Para
mayor seguridad, este es el archivo que debe usarse.

Mas informacién en http://pubs.usgs.gov/of/2011/1073/pdf/of2011-1073.pdf.
Para usar los productos GMTED2010 con U-See, siga estos pasos:
En su navegador
1. Ira GMTED Viewer (http://topotools.cr.usgs.gov/gmted_viewer/viewer.htm).

2. Marcar su area de interés en el mapa del mundo.

3. Seleccionar el archivo deseado en la parte izquierda y descargarlo en el disco duro
local.

En U-See:
1. Ira "Settings - U-See Settings"
Pulsar "Maps & DEM" 'y luego "DEM Configuration"
Pulsar "New Layer"
Introducir un nombre para la capa en el campo en blanco.
Seleccionar tipo "Geotiff"
Seleccionar el archivo descargado.
Seleccionar "Reference Geoid" como referencia de archivo de datos de altitud.

Pulsar "Create"

© N o vk WwN

Si todo esta correcto, una nueva capa debe aparecer en la lista de la izquierda con
un tick verde. Si fuera de otro modo, apareceria una cruz roja.
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Anexo F U- Camera

Introduccion General del Sistema

U-Camera es la solucién Gimbal proporcionada por Airelectronics, disefiado para UAV’s de
pequefio y mediano tamafo. U-Camera se puede montar en vehiculos de ala fija o en
plataformas de ala rotatoria, como multicépteros o helicépteros.

El sistema usa encoders, magnetémetros e informacién GPS para calcular el apuntado con
una alta precisién. Hay disponibles cuatro modos de operacién diferentes. La camara
montada proporciona zoom éptico 10X y una resolucién horizontal de 530 lineas de TV.

Basada en la misma tecnologia FPGA que el sistema de control de vuelo U-Pilot, U-Camera
es capaz de apuntar con precisidon incluso montada en vehiculos muy dindmicos. Al igual
que U-Pilot, la construccién de U-Camera se abordé utilizando la estrategia de dos
procesadores en paralelo:

« Un microprocesador se ocupa de la estimacién de estado, el apuntado y el control
del gimbal, usando la aceleracién del hardware para calcular algoritmos de alta
velocidad.

« Otro procesador se encarga de tareas secundarias como el manejo de los médulos
de la camara o la comunicacién con el UAV.

Debido a que esos dos procesadores trabajan en paralelo, y hay electrénica destinada a
hacerse cargo de todos los puerto serie, sensores, entradas y salidas, el sistema es capaz
de recalcular el control y la posicién del gimbal mas répido que cualquier otro sistema,
proporcionando una excelente estabilizacién de video y apuntado.

Elementos de U-Camera

El sistema de U-Camera estd compuesto de los siguientes elementos:

+ U-Camera Board: es la placa electrénica que calcula la posicién del gimbal, lo
apunta y estabiliza.

« U-Camera Gimbal: el propio gimbal, contiene el médulo de video, motores y
sensores.

+ U-Camera Harness: conecta la placa de U-Camera y el gimbal y proporciona las
conexiones necesarias como la fuente de alimentacién, interfaz de comandos o
salida de video.

Concepto de operacion del sistema

Cuando estd colocado correctamente, U-Camera Gimbal, Harness y Board actdan como un
sOlo elemento, U-Camera. La interconexidn con otros elementos (FCS, transmisor de
Video) se hace via U-Camera Harness.

Transmisor de Video

El conector del gimbal de U-Camera proporciona una fuente de alimentaciéon a 12V (1A
max.) para alimentar un transmisor de video. Usando esta fuente de alimentacién, se
puede conectar directamente el transmisor al gimbal, sin reguladores externos,
manteniendo asi el transmisor apartado del resto del sistema.
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Operacion de U-Camera

Encendido de U-Camera

Antes de encender U-Camera, todos los harness y cables deben estar conectados. El
sistema de U-Camera no esta preparado para ser conectado en caliente, y ponerlo en
marcha sin todos los harness conectados puede dafar la electrénica.

U-Camera acepta voltajes de entrada de 9 a 28V. IMPORTANTE: si la alimentacion esta
por encima de 17V, se recomienda la refrigeracién activa de la placa de U-Camera (U-
Camera Board) para evitar dafnos permanentes.

Tras el encendido, la cdmara apuntard momentaneamente a Pan 02 y Tilt 09, y después
empezard a estabilizar en modo Rates.

Modos de apuntado

U-Camera acepta diferentes modos para satisfacer varias operaciones de apuntado:

« Modo Angles: El modo Angles apunta el gimbal a los dngulos proporcionados por
el “Set Gimbal Angles Packet”.

* Modo Rates: El modo Rates estabiliza la camara completamente. ElI Gimbal
mantiene la cdmara apuntando a una direccién fija en el espacio. El punto de
estabilizacién puede modificarse usando el “Set Gimbal Rates Packet”.

« STOW: Este modo protege la lente de la cdmara apuntdndola al angulo tilt = +90°
y pan = 0°.

+ Pilot: El modo pilot apunta el gimbal a tilt = 0° y pan = 0° para proporcionar una
vista frontal del vehiculo. Este modo tiene una estabilizacién suave.

Configuracion de GPS

U-Camera puede funcionar con y sin entrada de GPS. Se recomienda trabajar con entrada
de GPS para tener una mayor precisién de apuntado.

La fuente de GPS se puede seleccionar entre las siguientes opciones disponibles:

* GPS Interno: U-Camera usa el receptor de GPS a bordo para obtener posicién y
velocidad. En este caso, la antena GPS debe colocarse correctamente en el vehiculo
y conectarla a la placa de U-Camera.

« Alimentacion externa: U-Camera usa la posicion y velocidad que envia el
controlador, segun se describe en el protocolo de comunicacion.

Angulos del Vehiculo

Para obtener una mejor precisién de apuntado, U-Camera acepta los dngulos de actitud
del vehiculo (guifiada, asiento, balanceo) como entrada.

Si se recibe este paquete, U-Camera usard los dngulos proporcionados como angulos del
vehiculo. Si no se recibe el paquete, U-Camera calculara los dngulos de vehiculo desde la
fuente GPS.

Dependiendo del tipo de vehiculo y del sistema de control de vuelo usado, los dngulos
suministrados externamente proporcionaran mejor rendimiento.
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Anexo G Historial de cambios

Este anexo contiene un resumen de los cambios realizados en este documento.

Fecha Cambios

e Versién del documento 1.53-ESP

« Afadido archivos KML, zonas de vuelo/exclusién, gesitién de POls.

« Afadido informacién de trafico, iconos y ajustes.

* Afadido indicador de AGL en la ventana de aterrizaje.

« Afadido indicador de fuente de AGL en la ventana de estado e informacién
2020/06/15 relacionada.

« Afadido informacién sobre el sonido cuando el autopiloto cambia de modo.

« Afadida nueva ventana de despegue.

« Afadida una seccién especifica para atajos de teclado.

« Afadida nuevas opciones para Epsilon

« Afadido gestor de fuentes GPS

« Versién del documento 1.52-ESP

« Afadida descripcién de la informacién extra afiadida en la ventana de
2019/10/07 cczmpensacién man}JaI ( manual trim ) )

* Anadida informacion extra en la descripcién del archivo TXT en formato

“Telemetria aeronave TXT”

« Modificado el script de Matlab para el andlisis de datos de telemetria

e Versién del documento actualizada a 1.51-ESP.

« Afadidas opciones de grabacién multimedia

« Actualizados los formatos de los contenedores de grabacién

« Actualizada la nueva interfaz de grabacién de video

+ Afadido el modo Warming-up a la lista de modos de ala rotatoria

« Afadida nueva capacidad para cargar carpetas de archivos DEM

+ Afadidas las barras de desviaciéon y variometro en la ventana de control de

aterrizaje

2019/15/04 . Cllr"gjaeciida opcién para cambiar fuente de video en la ventana de captura de

« Afadidas opciones del procesador de video a la ventana de captura de video

- Afadido didlogo del procesador de video

« Afadida opcién de retransmisién de video

« Afadida la indicacién de rumbo al horizonte artificial y al mapa

« Afadidas indicacién de RPMs comandas en la ventana de Moscat

« Afadida explicacién licencia USB

+ Afadida nuevo tipo de ECU Moscat eFl

« Arreglos menores

« Versién actualizada a 1.50-ESP.

« Afadida informacién ausente para igualarlo a la versién 1.50 del manual en
2019/11/02 inglés.

Correcciones menores del texto y traduccion.
Actualizadas las capturas del software para que estén en espaniol.

Entradas anteriores del historial han sido eliminadas para evitar un historial de cambios demasiado largo

Si necesita una versién previa del manual, contacte con nosotros en info@airelectronics.es
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