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1. Opis projektu

1.1. Cel projektu: Celem projektu byto wykonanie stanowiska pokazowego pozwalajgcego na
sterowanie wielowirnikowg platformg latajgcg typu quadrotor za pomocg gestéw
odbieranych przez czujnik ruchu Kinect. Gotowy projekt powinien sktada¢ sie z plaformy
latajgcej typu quadrotor, czujnika Kinect oraz komputera PC, do ktérego beda naptywac
dane z czujnika Kinect, ktére nastepnie beda analizowane i wysytane w postaci
konkretnych komend do quadrotora.

1.2. Zatozenia projektu: Projekt zaktadat wykonanie badan nad czujnikiem ruchu Kinect,
a nastepnie sprzezenie uzytecznej informacji z komendami wysytanymi do quadrotora.

1.3. Oczekiwane wyniki: Wynikiem projektu bedzie system pozwalajagcy na sterowanie
wielowirnikowg platformga latajacag typu quadrotor za pomocg gestow, z uzyciem czujnika
ruchu Kinect.

1.4. Ocena ryzyka projektu: Majgc na uwadze interdyscyplinarny kierunek ksztatcenia
studentéw na Woydziale Automatyki, Elektroniki i Informatyki, ich zainteresowania
tematyka lotniczg, mozliwos¢ przeprowadzenia konsultacji z opiekunami oraz nawigzang
wspotprace z firmg z branzy lotniczej, istnieje duze prawdopodobienstwo pozytywnej
realizacji wnioskowanego projektu.

2. Podziat projektu na zadania

W trakcie realizacji projektu Showstand | ulegly zmianie zadania projektowe oraz
odpowiedzialnos¢ cztonkéw projektu za ich wykonanie. Zaistniate zmiany spowodowane byty
gtownie problemami w realizacji zamowien sprzetowych, a takze brakiem jakiegokolwiek
zaangazowania ze strony cztonkéw projektu, jakimi sg Tomasz Marynczuk i Przemystaw Recha.
Podjeto wiec decyzje o przetozeniu badan nad czujnikiem Kinect na rzecz zapoznania sie
z platforma latajgcg typu quadrotor, sposobami sterowania nig i mozliwosciami, jakie oferuje,
a takze teoretycznym przygotowaniem sie do pracy z czujnikiem Kinect. Podjete zostaty takze
wazne zatozenia dotyczace przysztego stworzenia aplikacji obstugujacej stanowiska pokazowego
Showstand.

2.1. Wstepne prace projektowe
Wstepne prace projektowe obejmowaty doktadne okreslenie przedmiotow, jakie sa
potrzebne do realizacji i dalszego rozwoju projektu, a takze stworzenie odpowiednich ofert
celem zakupu elementéw.

o) Zakup odpowiednich elementéw
Do stworzenia stanowiska pokazowego Showstand dobrane zostaty elementy
pozwalajgce na odpowiednie wykonanie projektu.



Schemat blokowy podstawowego stanowiska pokazowego Showstand

Platforma latajaca

W celu realizacji projektu wybrana do zakupu zostata platforma latajgca
AR.Drone 2.0 firmy Parrot. Nazwa AR.Drone jest $cisle zwigzana z angielskimi
stowami ,Augmented Reality”, co w tlumaczeniu oznacza ,rzeczywistos¢
rozszerzona”. Platformy te sg dos¢ znane ze swojej stabilnosci, gotowosci do lotu
oraz z tatwego sterowania. Zostata ona wybrana ze wzgledu na potrzebe
posiadania gotowe]j platformy latajacej typu quadrotor, pozwalajgcej sterowac
sie w fatwy i stabilny sposéb. Platforma ta posiada wbudowane gotowe
komendy, takie jak ,Take off” (start/oderwanie sie od ziemi platformy latajacej),
,Landing” (ladowanie), ,,Emergency” (awaryjne wytaczenie silnikdw), oraz liczne
funkcje, pozwalajgce na zawis quadrotora na danej wysokosci, wykonywanie
ewolucji, czuto$¢ sterowania oraz sposéb sterowania.

Parrot
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Platforma latajgce AR.Drone 2.0
Ponadto platforma ta zostata wybrana ze wzgledu na wyposazenie w zestaw
czujnikéw i kamer, pozwalajgcych na stabilny i bezpieczny lot, a takze biezgca
transmisje wideo z poktadu wielowirnikowca. Transmisja moze odbywac sie przez
jedna z dwdch kamer, umieszczonych odpowiednio z przodu i na dole platformy.
Kamera przednia, jak deklaruje producent, nagrywa obraz w HD i o rozdzielczosci
720p.
W kwestii bezpieczenstwa waine okazato sie tez wyposazenie quadrotora
w styropianowe ostony na $migta przeznaczone do lotéw wewnatrz budynkéw,
ktére zapobiegajg ewentualnym uszkodzeniom sprzetu i oséb znajdujacych sie
w poblizu.
Konstrukcja tej platformy opiera sie na lekkim i wytrzymatym stelazu z wtékna
weglowego, na ktérego koncach znajdujg sie silniki bezszczotkowe. W gérnej
czesci wielowirnikowca znajduje sie port USB 2.0, stuzgcy do nagrywania filmow
bezposrednio na pamiec¢ przenosna flash.



Bateria, w jaka wyposazony zostat AR.Drone 2.0 wystarcza srednio na 15 minut
lotu, w zaleznosci od manewrdw jakie wykonujemy.

Najwazniejsze czesci paltformy AR.Drone 2.0

Specyfikacja:

- naped: 4 silniki bezszczotkowe (35000 RPM) o mocy 15 W

- mikroprocesor 1 GHz ARM Cortex A8

- pamie¢ DDR SDRAM 128 MB 200 Mhz

- modut Wi-Fi

- port USB 2.0

- 2 kamery: HD 1280x720 z przodu, QCIF 176x144 pod spodem
- akcelerometr tréjosiowy

- 2 zyroskopy

- czujnik ultradzwiekowy

- czujnik cisnienia atmosferycznego

- kompas 3D

- wysokosciomierz

- akumulator litowo-polimerowy (3-komorowy) o pojemnosci 1000 mAbh,
napiecie 11,1V

- wykonany z wtékna weglowego i tworzywa PA66

-waga ok 380¢g

Zestaw ewaluacyjny wielowirnikowca:

Czujnik Kinect

Do realizacji projektu wybrane zostato urzagdzenie Kinect. Jest to urzadzenie
wejsciowe firmy Microsoft zaprojektowane poczgtkowo jako kontroler do
konsoli XBOX 360. Jego nazwa powstata z potaczenia dwdch angielskich
wyrazéw kinetic (kinetyczny) i connect (taczy€), co trafnie opisuje gtéwne
cechy kontrolera. Urzadzenie to pozwala na interakcje z konsolg bez
potrzeby wykorzystywania dodatkowych kontroleréw, takich jak pady
i urzadzenia manipulacyjne. Interakcja odbywa sie poprzez wykonywanie



odpowiednich gestow za pomocg konczyn i catego ciata, jak i poprzez
odpowiednie komendy gtosowe. Kinect moze jednoczesnie sSledzi¢ dowolnag
liczbe oséb, w tym dwie ,,aktywne” osoby, znajdujgce sie w polu widzenia
kamery. Aby S$ledzi¢ i analizowa¢ ruchy postaci urzgdzenie dokonuje

,podziatu” ciata cztowieka na 20 czesci, ktore s3 monitorowane w czasie
rzeczywistym.
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Czesci ciata zaimplementowane w Kinect SDK

W budowie Kinect’a mozna wyrdznic kilka gtéwnych elementéw. Zostaty one
przedstawione i opisane ponizej.

Budowa sensora Kinect

1. Macierz czterech mikrofonéw kierunkowych, ktére wykorzystywanie sg przez
funkcje rozpoznawania mowy. Posiadajg one funkcje filtrowania zaktécen.

2. Emiter podczerwieni stuzgcy do wysytania wigzki podczerwieni pozwalajac na
pomiar gtebokosci. Wyswietla on zbidr punktéw, ktére sg rejestrowane



przez kamere z filtrem podczerwieni.

Kamera gtebokosci, ktéra analizuje odbite Swiatto podczerwone tworzy
model 3D pomieszczenia oraz obiektéw znajdujgcych sie w nim. Zakres
dziatania czujnika wynosi od 0,4m do 6,5m.

4. Kontroler nachylenia oraz naped, ktdry dostosowuje w sposéb automatyczny

potozenie sensora.

5. Kabel potgczeniowy.

6.

Kamera RGB. Pozwala na rejestracje obrazu, w rozdzielczosci 640x480,
z predkoscig 30 klatek na sekunde. Kamera ta wykorzystywana jest m.in. do
wykrywania twarzy, nanoszenia tekstur i koloréw na obiekty wirtualne.

Obecnie, dzieki wykorzystaniu pakietu Software Development Kit (w skrécie
SDK), Kinect jest powszechnie wykorzystywanym urzgdzeniem wejsciowym
pozwalajgcym na detekcje ruchu i dzwieku. Doskonale sprawdza sie jako
sensor w zastosowaniach in-door (wewnatrz pomieszczen), bedac
alternatywa dla drozszych urzadzen. Nalezy jednak pamietaé, iz
zastosowany pomiar gtebi za pomocg sSwiatta strukturalnego sprawia, ze
odczyt jest wrazliwy na zbytnie nastonecznienie. Do naszego projektu
wybralismy Kinect’a, poniewaz odpowiada on zatozeniom projektowym
stawianym sensorowi. Pozwala na precyzyjne sterowanie za pomoca
gestow.

Sensor Kinect

Specyfikacja techniczna Kinect’a:

Czujnik ruchu:

- soczewki czytajgce kolor i gtebie obrazu,

- zestaw mikrofonéw do rozpoznawania gtosu,

- silniczek pozwalajgcy wychyla¢ czujnik;

Pole widzenia:

- w pionie: 57 stopni,

- W poziomie: 43 stopnie,

- fizyczny zakres wychylenia: 27 stopni,

- zakres gtebi czujnika: 1,2 metry — 3,5 metra;
Przesytanie danych:

- 320x240 16-bitowa gtebia przy 30 klatkach na sekunde,
- 640x480 32-bitowe kolory przy 30 klatkach na sekunde,



- 16-bitowe audio z 16 kHz;

System $ledzenia ciata:

- $ledzenie maksymalnie 6 osdb, wliczajgc w to dwdch aktywnych graczy,

- $ledzenie 20 stawow/koriczyn na aktywnego gracza,

- mozliwos¢ przenoszenia avatarow aktywnych graczy na ekran telewizora;
System audio:

- system redukcji echa,

- rozpoznawanie mowy w wielu jezykach.

ArduPilot Mega 2.5

ArduPilot jest to modut zwany autopilotem i jest on przeznaczony do
platform latajagcych. Zbudowany zostat w oparciu o platforme Arduino
Mega. Pozwala on na autonomiczne poruszanie sie bezzatogowca, a zatem
stabilizacje platformy i sterowanie nig. Obstuguje on wiekszos¢ typow
platform, tj. platformy typu fixed-wing, wielowirnikowce oraz helikoptery.
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ArduPilot Mega 2.5

Po dotgczeniu do ArduPilota modutu GPS, jest on w stanie kierowac
platformg po wczesniej ustawionych wspodtrzednych geograficznych,
zapewniajgc stabilny, ptynny lot. Zakup ten powinien pozwoli¢ na
poréwnanie rozwigzania stworzonego w kole naukowym High Flyers
z komercyjng wersjg autopilota, jaka jest ArduPilot.

Specyfikacja:

- 3-osiowy zyroskop

- 3-osiowy akcelerometr

- 3-osiowy magnetometr

- czujnik barometryczny

- 5Hz modut GPS

- czujniki pradu i napiecia do okreslania stanu baterii
- 4Mb pamieci wewnetrznej przeznaczonej do zapisywania danych z misji
lotu

- cyfrowy kompas

- mikroprocesory ATMEGA2560 i ATMEGA32U-2

- port Micro-USB
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ArduPilot Mega 2.5 bez obudowy

Zostanie on zastosowany takze w celu wudoskonalenia platform
wielowirnikowych w kole High Flyers, dziatajgcych w ramach stanowiska
pokazowego Showstand i nie tylko.

Kamera 5Mpx dedykowana dla ODROID-X2

5Mpx kamera przeznaczona dla komputera ODROID-X2 pozwoli na budowe
nowej wielowirnikowej platformy latajgcej, wyposazonej w mini-komputer
ODROID-X2. Dzieki kamerze, platforma ta bedzie w stanie analizowac
i przesyta¢ odbierany z zewnatrz obraz. Takie rozwigzanie ma bardzo duze
mozliwosci zastosowan i rozwoju zardwno dla catego kofa naukowego, jak
i dla samego projektu Showstand.

Specyfikacja:
- sensor Samsung 5 Mpx K5ECG MIPI CSI
- kompatybilny tylko z systemami Android OS

SMpx kamera dedykowana
dla ODROID-X2

Transceiver radiowy RFM12BP

Transceiver, czyli urzadzenie elektroniczne posiadajace zaréwno nadajnik
jak i odbiornik, to popularny w swiecie modelarskim produkt. Pozwala on
na wysytanie i odbieranie danych drogg radiowg. Model RFM12BP nadaje
platformom latajgcym jeszcze wiekszy zasieg dziatania. Dziata on w pasmie
ISM, a dzieki wysokiej mocy, platformy latajgce mogg lataé dalej, niz przy
zastosowaniu  tradycyjnych modutéw nadawczo-odbiorczych, przy
zachowaniu bardzo dobrej jakosci wymienianych danych.



Specyfikacja:

- wysoka moc wyjsciowa do 500 mW

- automatyczna regulacja czestotliwosci (AFC)
- wysoka czutos$¢ wejscia: -117 dBm
- technologia PLL i zero IF

- szybki czas blokady PLL

- wysoka rozdzielczos¢ PLL 2,5 kHz

- wysoka szybko$é¢ transmisji
danych (do 115,2 kbps, €
z wewnetrznym demodulatorem,
z zewnetrznym filtrem RC)

- wejscie/wyjscie antenowe 50
Ohm

- programowalna moc TX

- wykrywanie jakosci danych (DQD)
- wewnetrzne filtrowanie danych
i odzyskiwanie zegara

- kompatybilny szeregowy interfejs sterowania SPI

- wyjscie reset i zegarowe dla zewnetrznego MCU

- 16-bitowy RX danych (FIFO)

- dwa 8-bitowe rejestry danych TX

- wigcznik czasowy

- zasilanie 2.2-3.8V

- programowalne pasmo odbiornika (od 67 do 240 kHz)

- prad czuwania mniejszy niz 0.2 uA

- obstuga bardzo krétkich pakietow danych (do 3 bajtow)

- analogowy i cyfrowy wskaznik sity sygnatu (ARSSI / DRSSI)

y

Transceiver radiowy RFM12BP

) Potaczenie czujnika Kinect z komputerem PC

Aby mozliwe byto podtgczenie Kinect’a z komputerem PC nalezy zainstalowac¢ pakiet
Kinect for Windows Software Development Kit. SDK pozwala na programowanie aplikacji
wykorzystujacej urzadzenie w sSrodowisku C++ lub CH#. W sktad SDK wchodza:

e Sterowniki pozwalajgce na uruchomienie sensora Kinect w s$rodowisku
Windows 7,

e Interfejs programowania aplikacji (APl) wraz z dokumentacja,

e Przyktadowe kody Zrédtowe.

Po zainstalowaniu wymaganych sterownikbw mozna przystgpi¢ do podtaczenia
sensora do komputera PC. Nalezy podfaczy¢ sensor Kinect do gniazda zasilania, a nastepnie
podtagczyé kabel potgczeniowy do gniazda USB komputera. Jezeli instalacja urzadzenia
przebiegnie poprawnie na sensorze Kinect zacznie mrugac zielona dioda.

%) Uruchomienie oprogramowania SDK (Soft Development Kit) oraz sprzeienie go
z czujnikiem Kinect

Aby w pisanym oprogramowaniu méc skorzystaé z informacji z Kinect’a nalezy po

uruchomieniu Visual Studio 2010 zatozy¢ nowy projekt dla Windows typu WPF Application.

Nastepnie dodaé Microsoft.Research.Kinect z zakftadki .NET do grupy References.

W zaktadce Properties pliku gtéwnego .xaml wybra¢ Events i dodaé¢ dwie metody



zdarzeniowe Window_Loaded i Window_Closed. Po przejsciu do kodu zrédtowego aplikacji
(*.xaml.cs) nalezy doda¢ wymagane usingi:

using Microsoft.Research.Kinect.Audio;
using Microsoft.Research.Kinect.Nui;

Nastepnie stworzyé obiekt NUI klasy Runtime. Po zainicjalizowaniu obiektu
w metodzie Window_Loaded oraz zwolnieniu w metodzie Window_Closed otrzymujemy
skonfigurowane srodowisko programistyczne do korzystania z sensora Kinect.

2.2. Stworzenie systemu analizy i przetwarzania danych

2.3.

Kinect SDK poprzez narzedzia i biblioteki pozwala na tworzenie oprogramowania
reagujgcego na zdarzenia przechwytywane ze Swiata zewnetrznego dzieki kamerom
i mikrofonom. Zebrane przez czujniki informacje o obrazie, gtebokosci i diwieku sa

przetwarzane przez biblioteki NUI i tworzg baze danych dla aplikacji. Catos¢ przedstawia
ponizszy schemat.

Sensor Array

Image Stream
[: ® - ,.'. 1} — 1 SI|HHH1+ NUI Library Application
Audio Stream h

Wspotpraca miedzy sensorem Kinect, a programem.

Natural User Interface (NUI) jest interfejsem pozwalajgcym na interakcje miedzy
uzytkownikiem a programem. Pozwala na sterowanie aplikacjami w sposdéb naturalny dla

cztowieka, a wiec za pomocg gestykulacji i mowy. Dzieki zastosowaniu NUI APl w Kinect
SDK uzyskujemy:

- dostep do sensora Kinect z poziomu komputera PC,
- dostep do danych z sensora Kinect w srodowisku programowym,
- mozliwos¢ wykorzystania narzedzi do tzw. skeletal tracking.

NUI APl pozwala na skorzystanie ze strumieni danych z kamery RGB (Color), z kamery
gtebokosci (Depth), z kamery gtebokosci wraz z indeksem $ledzonego obiektu (Depth and

player index) oraz danych dostarczonych poprzez Sledzenie pojedynczego obiektu
(Skeleton).

Mozliwosci wykorzystania informacji uzytecznej z sensora

Do sterowania quadrotorem wykorzystane zostang gesty rekami. Dzieki interfejsowi NUI
APl otrzymujemy wspodtrzedne kazdego z 20 cztondw ciata, zatem wykorzystane zostang
wspotrzedne lewej i prawej dtoni. Prawa dton odpowiada¢ bedzie za ruchy platformy
w przéd, w tyt, w lewo, w prawo, w gére oraz w dét. Gesty lewg dtonig beda odpowiadaty
za start i lgdowanie platformy, a takze za rotacje wokdt osi pionowej quadrocoptera.
Wszystkie podstawowe gesty zostaty przedstawione na ilustracji ponizej.
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Podstawowe gesty do sterowania quadrocopterem

Opcjonalnie, wraz z rozwojem projektu, wprowadzane bedg nowe gesty, odpowiadajgce
za inne funkcje platformy AR.Drone 2.0 i innych, wykorzystywanych do lotéw pokazowych.

2.4. Zapoznanie z wielowirnikowa platforma latajaca AR.Drone.

o)

Poznanie wtasciwosci platformy latajacej i sposobu sterowania

Firma Parrot stworzyta plaftorme latajgcg AR.Drone 2.0 przeznaczong do sterowania
za pomoca urzadzen mobilnych opartych na systemie Android lub i0S. Samo
sterowanie i obstuga quadrotora odbywa sie za pomocg uprzednio pobranej aplikacji
mobilnej. Oficjalnie firma pracuje nad aplikacjg dziatajaca pod systemem operacyjnym
Windows 8, a takze Windows Phone. Niestety nie istniejg oficjalne aplikacje firmy
Parrot, pozwalajgce na obstuge tego wielowirnikowca przez komputer PC z systemem
operacyjnym Windows lub Linux. W zwigzku z tym wielu uzytkownikéw tej platformy
latajgcej pracuje nad wtasng aplikacjg, nazwang WinARDrone. Jest to open-sourcowy
projekt, pozwalajgcy na obstuge AR.Drone'a i AR.Drone'a 2.0 przy pomocy komputera,
z zainstalowanym systemem Windows. Na razie projekt ten jest wcigz rozwijany. Dla
platformy AR.Drone dziataja wiekszo$¢é funkcji, natomiast dla platformy AR.Drone 2.0
cze$¢ funkcji nadal nie jest dostepna. Mozliwe jest sterowanie platforma,
odczytywanie danych z zyroskopu, wysokosciomierza i magnetometru, natomiast
aplikacja nie jest w stanie przekazac obrazu z wbudowanej kamery.

Aplikacje przeznaczone dla systemdw operacyjnych Android i iOS wygladajg niemal
identycznie, a ich obstuga jest taka sama, jednak niektére nowe funkcje aplikacji, takie
jak tryb rezyserski, sg jeszcze niedostepne, dla systemu Android. Po otworzeniu
aplikacji uzytkownik moze od razu przejs¢ do trybu pilotowania, ustawien badz innych
czesci aplikacji. Tryb pilotazu zawiera wiele ustawien, pozwalajgcych dopasowacd
sposdb sterowania do preferencji uzytkownika, lub sposobu, w jaki chcemy
wykorzysta¢ AR.Drone'a.
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Jednym z ciekawszych rozwigzan jest tryb Absolute Control, wykorzystujgc wbudowany
magnetometr zaréwno w urzadzeniu mobilnym, jak i w platformie latajgcej. Pozwala
on na bezproblemowe sterowanie platforma, niezaleznie od jej rotacji wzgledem
uzytkownika. Dla przykfadu, jesli AR.Drone jest ustawiony kamerg (przodem) do
uzytkownika i dostanie komende do lotu w przéd, zacznie sie od oddala¢ od
uzytkownika, zamiast do niego przyblizac.
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Ponadto, uzytkownik jest w stanie ustawi¢ czutos¢ platformy latajgcej na sterowanie,

co pomaga w opanowaniu platformy poczatkujgcym uzytkownikom. Znajdziemy tez
tryb akrobacji, dzieki ktéremu w tatwy sposéb AR.Drone wykona obrét o 360 stopni,
a takze inne liczne ustawienia i preferencje lotu. Ustawienia obejmujg tez to, czy
uzywamy platformy latajgcej wewnatrz pomieszczen, czy na zewnatrz.
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ALTITUDE LIMIT i 100
100 m

VERTICAL SPEED MAX ——
1000.0 mm/s

ROTATION SPEED MAX
200.00 °/s

TILT ANGLE MAX | )
20.00-° :

OUTDOOR HULL

OUTDOOR FLIGHT

Ekran ustawien aplikacji AR.FreeFlight 2.0

Wszystkie przydatne dane dotyczace lotu sg na biezgco wyswietlane na ekranie. Sg to
stan baterii, aktualna predkos¢ i aktualna wysoko$é. Na ekranie pilotazu jesteSmy
w stanie tez skalibrowac zyroskop i magnetometr, zmieni¢ ustawienia platformy.
Znajdziemy tam tez przyciski odpowiadajgce za automatyczny start i lgdowanie
platformy, a takze przycisk Emergency, wytgczajacy silniki.
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Ekran aplikacji AR.FreeFlight 2.0 podczas lotu

Sama tgcznosé pomiedzy urzgdzeniem mobilnym a platforma latajagcg odbywa sie przy
pomocy Wi-Fi. Ma to swoje zalety, jednak niestety rozwigzanie to posiada powazne
wady, eliminujgce wykorzystanie platformy przy waznych i precyzyjnych zadaniach.
tacznos¢ Wi-Fi nie oferuje tak szybkiej wymiany danych jak w przypadku
standardowego f3cza radiowego, przez co wystepujg znaczne opdznienia w przekazie
obrazu i instrukcji, jakie uzytkownik zadaje quadrotorowi.

Uruchomienie oprogramowania SDK oraz sprzezenie go z platforma latajacg
Stworzone przez uzytkownikéw platformy AR.Drone 2.0 oprogramowanie SDK zostato
poprawnie uruchomione. Przed uruchomieniem aplikacji wymagane jest podpiecie
zasilania do quadrotora i poczekanie, az diody LED umieszczone po przy kazdym
wirniku zapalg sie na zielono.
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Please turn on your AR Drone. Make sure the LED's are green.

Make sure your wireless adapter is turned on.
You do not have to be connected to the drone yet.

Areyou using an Parrot AR Drone 2.07

Tak Mie
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Ekran startowy oprogramowania WinARDrone

Podczas uruchamiania aplikacji, automatycznie nawigzywana jest tgcznos¢ po Wi-Fi
z platforma.

‘Win AR Drone [BETA]

Visit website |

Criginal code by Thomas Endres, Steve Hobley
and Julien Vinel

Current version by Rob Quist

Starting..
Inicjalizacjia oprogramowania i
ustanowienie potgczenia Wi-Fi z

AR.Dronem

Po poprawnym potaczeniu z quadrotorem, ukazuje sie gtowny ekran aplikacji.
Umozliwia ona od razu uruchomienie platformy i rozpoczecie lotu, lub konfiguracje
potaczenia z AR.Dronem, konfiguracje sposobu sterowania lub konfiguracje
parametrow lotu.



“de WinARDrone [BETA]

Roll +0.000
Pitch +0.000
Yaw +0.000
Gaz +0.000
No buttons

Status

Battery status ~ N/A
Camera shown None

Altitude N/A

Connected False
Flying False
Hovering False
Emergency false

Frame Rate No video

Video & Snapshots

Compress video

Idling ...

[ Input settings ]

[ General settings ]

Ekran gtowny aplikacji WinARDrone

Aplikacja ta wizualizuje na biezgco wysokos¢, pochylenie platformy oraz jej orientacje
magnetyczng wzgledem potnocy.

Pokazane s3 takie dane dotyczgce poziomu natadowania baterii, wysokosci,
potgczenia oraz dane dotyczgce przekazywanego obrazu wideo. Obraz nie jest
przekazywany, ze wzgledu na rozwojowy charakter projektu WinARDrone.

;;;;;

Dane o potozeniu platformy wizualizowane na biezgco na ekranie

aplikacji po prawej stronie
Aplikacja zostata przetestowana w warunkach rzeczywistych, a jej dziatanie, pomijajac
rzeczy ktore nie zostaty jeszcze zaimplementowane, okazato sie by¢ bardzo dobre.



Test oprogramowania WinARDrone podczas lotu AR.Dronem 2.0

Oprogramowanie SDK projektu WinARDrone dostarczyto wiele cennych informacji, na
temat tgcznosci z platformg AR.Drone jak i sposobu kontrolowania jej lotu.

Poniewaz projekt Showstand bedzie dalej rozwijany, w niedalekiej przysztosci
powstanie oprogramowanie umozliwiajgce sterowanie AR.Dronem jak i kazdg inng
platforma specjalnie przystosowang do tego celu, poprzez gesty sczytywane przez
czujnik Kinect. W zwigzku z tym aplikacja ta bedzie kompatybilna z systemem Linux,
podobnie jak inne aplikacje przeznaczone do sterowania platformami latajgcymi kota
naukowego HighFlyers. Taka aplikacja bedzie obejmowac sterowanie platforma, jak
i przesytanie obrazu z kamery umieszczonej na platformie latajgcej. Dzieki temu
mozliwe bedg loty FPV, a takze wieksza integracja platformy pokazowej
z uzytkownikiem.

3. Podsumowanie

Mozliwos¢ udziatu w projekcie Showstand | byta cennym doswiadczeniem. Projekt ten
zweryfikowat nasze umiejetnosci zarzadzania czasem, przewidywania probleméw oraz sposdb
zaangazowania w zycie kofa naukowego, jak i w sam projekt. Niestety ten test nie poszedt w 100%
po naszej mysli i konieczne byly zmiany wyznaczonych obowigzkéw i celéw. Dzieki temu
dowiedzieliSmy sie, na zaangazowanie ktérych cztonkéw kota naukowego mozina liczy¢
w przysztosci. Czynnikiem, jaki motywuje nas do rozwijania w przysztosci projektu Showstand, jest
coraz czestszy udziat kota naukowego High Flyers w réznych pokazach oraz dniach nauki.

Sama praca z czujnikiem Kinect pozwoli na poznanie jego mozliwosci i zastosowanie go takze do
innych celéw, nie wykluczone ze takze jako detektor obiektéw zamontowany na platformie
wielowirnikowe;.



Zakupiony na rzecz projektu Showstand wielowirnikowiec AR.Drone 2.0 planuje sie wykorzystac
w najblizszych zawodach IMAV 2014 (International Micro Air Vehicle 2014).

Zakupy zrealizowane w przysztym semestrze, obejmujgce zestaw ewaluacyjny wielowirnikowca,
ktérego nie udato sie zrealizowaé¢ w tej edycji konkursu POKL, oraz notebook, ktéry zostanie
przeznaczony do pracy z platformami wielowirnikowymi kota naukowego High Flyers (m.in. jako
Ground Control Station) pozwolg zakonczyé pomysinie projekt Showstand, a takze pozwolg na
dalszy rozwdj samego projektu, jak i latajgcych platform wielowirnikowych.

4. Zakupiony w ramach realizacji projektu sprzet

W ramach projektu Showstand | zakupiona zostata platforma latajgca typu quadrotor — AR.Drone
2.0.

Parrot
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W zestawie znajduje sie:
— platforma latajaca typu quadrotor
— obudowa do lotéw na zewnatrz pomieszczen
— obudowa do lotéw wewnatrz pomieszczen
— akumulator
— fadowarka do akumulatora przystosowana do réznych standardéw zasilania sieciowego
— instrukcja uzytkowania i naklejki

5. Publikacja wynikow projektu

Wyniki projektu opublikowane zostang na stronie internetowej kota naukowego High Flyers
uav.polsl.pl



