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Estudio e identificacion de los sistemas
presentes en el mercado actual que

presenten los requerimientos
necesarios para su uso en funcién de los
objetivos marcados en el proyecto. Se
estudiaran las caracteristicas mas
apropiadas que debe poseer el sistema
RPA. Se prestara especial atencién al
peso final de la plataforma sea debajo
de los 2 kg, para poder operar en BVLOS
segln la normativa europea y nacional
vigente

— e — ~

Accion1.2

Vehiculo auténomo de superficie (USV) y
submarino  (AUV)
multipropésito para la

vehiculo  auténomo
gestion e
investigacion de aguas marinas y aguas

continentales

Estudio sobre fabricacién o adquisicién
y transformacién de un vehiculo de
superficie y un vehiculo auténomo
submarino no tripulado, capaz de
realizar de forma sencilla, econémica y
rapida diversas misiones encaminadas a
la gestiébn o investigacion del medio
acuético, tanto en zonas costeras y mar
abierto como en masas de agua
continental.

Avances en los desarrollos y aplicaciones con'vehiculos aéreos no

tripulados en la Universidad de Cadiz

Faro, 26 de noviembre 2021

Actividad 1. Estado del arte sobre vehiculos aéreos y marinos en ciencias marinas y pesqueras

Accién 1.3

Desarrollo y

evaluacion de pequenos
vehiculos operados
remotamente (ROV), sistemas fijos (boyas) y

analisis de imagenes para el seguimiento de

subacuaticos

especies  piscicolas en estuarios 'y

explotaciones piscicolas

Estudio sobre la introduccién de
mejoras técnicas y metodolégicas, la
implantacién de nuevos procedimientos
de manejo y control, la instalaciéon de
nuevos equipos [} inversiones
estructurales en explotaciones acuicolas
y zonas estudricas.
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Principales caracteristicas:

* Productividad 500 Ha/h.

* Autonomia maxima 3 h.

* Vuelo automatico.

* Programacion y control de la mision.

* Equipo multisensor (embarca sensores
RGB, térmicos y multiespectrales).

* GPS L1/L2 RTK/PPK RINEX3.x

* Incluye software de procesamientoy
tratamiento de datos.

* Lanzamiento a mano o mediante
lanzadera.

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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FOTOGRAMETRIA
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QGroundControl

Selected Waypoint
Altdiff:  3500m Azimuth: 108
Gradient: 2deg Heading: nan

erreg H

Avances en los desarrollos y aplicaciones con'vehiculos aéreos no
tripulados en la Universidad de Cadiz
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Total Mission
Distance: 80388 m Distance: 148984 m
Time: 02:17:46

Max telem dist: 7280 m

Basic Circular Trace Load KML/SHP... Rally

Mission Fence

Front Lap Side Lap

Select one:

[o YUIT S 500.00
@ Grnd Res

Transects

Angle deg

Turnaround dist EWIYY] m

Options C
Rotate Entry Point

Statistics

Survey Area 2491 kmA2
Photo Count 1386
Photo Interval 4.9 secs
Trigger Distance 97.92m

Waypoint

Waypoint

Return To Launch
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Selected Waypoint Total Mission
Altdiff: 3500m Azimuth: 335 Distance: 7029.7m Distance: 146095m  Max telem dist: 9240 m

Gradient: 3deg Heading: 275 Time: 02:02:01
Basic (Circular Trace Load KML/SHP.. | Polygon Tools [ m Fence Rally
L

Mission Start

VTOL takeoff

Waypoint

o
Bl o &~

Front Lap Side Lap

Select one:

O Altitude  JEIE]

@ Grnd Res

Transects

Angle deg

Turnaround dist EkvY] m

Options c
Rotate Entry Point

Statistics

Survey Area 22.96 km/2
Photo Count 1419
Photo Interval 4.9secs
Trigger Distance 97.92m
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B Selected yp:
,L)' Altdif: 00m Azimuth: 0

Gradient: -- Heading: nan

Center

715,07

Distance: 0.0m

Total
Distance: 114277 m
Time: 01:57:40

Max telem dist: 8846 m

- Portugal

Uso de niievas tecnologias para la sostenibilidad
en el sector de la pescayjaacuicultura®

Online Workshon

85707.5

.
;'.v = _ﬁ_ -

Fence Rally

All Altitudes

Initial Waypoint Alt

Vehicle Info -
Launch Position -
VTOL take

Return To Launch




2
°©
9
£
[y]
w
[
-]
]
©
o
1]
Q
v
o
g
b=
\©
=]
Q
(]
>
w
[=]
[
g
o
©
w
S
=]
K=
-
[
>
[
g
-]
[=]
w
o
[
K=}
O -
c
o
(]
2
[
3.
e
o
QS .
[
g
(
o
1%}
£ .
©
g
b=
>
[]
2
c
9
E
o
o
c
o
o

—~® Avances en los desarrollos y aplicaciones con'vehiculos aéreos no
i tripulados en la Universidad de Cadiz

Faro, 26 de noviembre 2021

ypo Total Miss
Altdiff: 150.0m Azimuth: 54 Distance: 1036.1 m Distance: 102885 m Max telem dist: 8653 m
Gradient: 8deg Heading: 105 Time: 01:42:45

Basic (Circular Trace Load KML/SHP..  Polygon Tools
Mission Start
VTOL takeoff
Waypoint
(i1}
-~
Front Lap Side Lap

Select one:

[ YW 650.00 m

@ Grnd Res

Transects

Angle deg

Turnaround dist ey m

Options C
Rotate Entry Point

Statistics

Survey Area 19.48 kmA2
Photo Count 678

Photo Interval 6.4 secs
Trigger Distance 127.29m

Waypoint

Waypoint

Waypoint
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Distancia | Tiempo N¢
total (km) | total (h) Imagenes
Sur 113 791

o A ._;65 1:45
e
_ ot -l' = ©
E Oeste 116 1:45 851
Norte 114 1:57 747
* i Noreste 142 2:25 1017
123 ;1.34,‘ g 5
. 2 Este 102 1:42 678
Aao833
' TOTAL 587 9:15 aprox 4084

Vuelo a 650 m sobre punto despegue
Todas las operaciones saliendo y regresando base GdC.
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Accion 2.1

Definicién de las caracteristicas del sensor
RGB a bordo e identificacion de los
aspectos técnicos a tener en cuenta para
contar con un sensor que sea capaz de
realizar la obtenciéon de iméagenes de
calidad para el posterior levantamiento
topografico

Disponer de sensores térmicos y
multiespectrales es muy importante en
los estudios de vulnerabilidad en
regiones costeras dado que aporta
datos sobre temperatura superficial y
comportamiento de bandas fuera del
visible (IR cercano fundamentalmente)
que se relacionan con procesos
biolégicos, descargas naturales de
aguas subterraneas, blooms de algas,
tubidez, etc.

Accion 2.2

Disefio y construccién o adquisicién y
transformacién de un USV y un AUV, capaz
de operar auténomamente.

En esta accién se llevard a cabo una
seleccion del casco y elementos
estructurales auxiliares: los cascos de
los USV se pueden agrupar en cascos
inflables rigidos, monocascos,
catamaranes (cascos gemelos) vy
trimaranes (cascos triples), cada uno
de ellos con multitud de variantes. Esta
gran cantidad de disefios se relacionan
no solo con las diferentes aplicaciones
de USV, sino que revelan también
algunos problemas basicos de disefio y
tendencias en el desarrollo de USV. Por
cuestiones meramente
hidrodindmicas, la forma de un AUV
suele ser constar de un cuerpo
cilindrico central, la popa en forma de
paraboloide y la proa en forma de
elipsoide

tripulados en la Universidad de Cadiz

Accion 2.3

Desarrollo de un sistema fijo (boya) y un
vehiculo operado remotamente (ROV) con
la capacidad de recoger, transmitir y
almacenar  informacién  sobre  las
condiciones fisico-quimicas en estuarios y
en balsas de engorde en instalaciones de
produccién acuicola

Implementar un prototipo especifico,
que por una parte integre la
informacién recogida por los sensores
(inerciales, de proximidad,
posicionamiento y visuales) y por otra
permita manejar de forma eficiente los
sistemas de actuacion propios de la
nave primitiva

Avances en los desarrollos y aplicaciones con'vehiculos aéreos no

Faro, 26 de noviembre 2021
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El sistema de camara dual RedEdge-MX

comparado con satélites

Sentinal 2A

=
a

Reflectancia

Sistema de camara dual

RedEdge X f I I il

RedEdge-MXblue™ | l
0.1
Luz visible Luz invisible
400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900

Longitud de onda (nm)
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Principales caracteristicas:

* Sistema de post-procesado cinematico

* Sensor visible RGB Zenmuse X4S de 1
pulgada de 20 megapixeles y una ISO
maxima de 12.800; objetivo compacto
equivalente a 24 mm; alta resolucidn
de 84 ° FOV, precisién de +0.01°
combinada con las tres bolas de
amortiguacion.
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* Hemos realizado misiones de prueba de hasta 12 km
lineales en una jornada de manana

* Se han realizado productos fotogramétricos con
correccion de posicionamiento mediante post-
procesado cinematico con precisiones de
geolocalizacion por debajode 5 cm en Zy de 3 en X-
Y.

* Se ha implimentado el sensor multiespectral en el
sistema de ala fija

Faro, 26 de noviembre 2021
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Deteccion de plasticos en sistemas costeros con imagenes
multiespectrales e hiperespectrales en drones

Pix

Pix4Dmapper
Verson 4.5.6

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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Mapa de densidad de plastico
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FOTOGRAMETRIA DIGITAL

Q Med!ante |rT1agenes RGB Nubes de puntos 3D,
LI Mediante LiDAR ortofotografias, MDT, MDS

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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CARTOGRAFIA ESPECTRAL

W Mediante sensores multiesepectrales
U Hiperspectral
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Mapas tematicos
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CARTOGRAFIA TERMICA

L Mediante sensores IR

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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OTRA SENSORICA Y SISTEMAS DISPONIBLES

Sensor multigas con capacidades para
medidas de PM10, PM2.5, CO2, NO2,
metano, SO2, gases inflamables, VOCs...

L Sistema multiple de muestreo aguas

(1 Cable para dron tethered (esclavo) de 80m

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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FLOTA DE AERONAVES DISPONIBLE

3 sistemas DJI Matrice 300 RTK (fotogrametria, LiDAR, térmico H20T)

L1 sistema DJI Matrice 600 v2 (sensor hiperespectral, muestreador de aguas)

1 sistema Matrice 210 v2 RTK (tethered)

2 sistemas de alfa fija Atyges FV1 (RGB, multiespectral y térmico)

L1 sistema alfa fija Atyges FV1-VTOL (RGB, multiespectral y térmico)

2 equipos para filmacién DJI Mavic 2

L Equipos obsoletos pero en funcionamiento (Octocoptero Atyges FV8, alfa fija
Disco, DJI Phantom 3 profesional)
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SOFTWARE

» Pix4D: el servicio cuenta con licencias para uno de los software de fotogrametria mas completos. Permite
hacer nubes de puntos, ortofotos rectificadas y modelos digitales de terreno y de superficie. Asimismo
tiene acceso a Photoscan y UAS Master como software alternativos para fotogrametria.

« Software de planificacion, importacion y procesado de datos, respaldado por UgSC PRO.

» Otro software de programacion de vuelos, de georreferenciacion de imagenes PPK vy de procesado de
imagenes multiespectrales e hiperespectrales

 Envib5.6
* Globalmapper
« DJl Terra

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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