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VANT?
Drone?
RPAS?

Qual nomenclatura utilizar?
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A5 Santiaco & Cinrra

Portabilidade

Muito leve, apenas 630g.

@ Asas removiveis.

Facil de transportar.

TR LLRLLEE

Inteligéncia artificial.
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Caracteristicas

45 minutos de voo;
Resisténcia de ventos de até 45km/h (12m/s);
Link de radio para até 3km;
Registro de dados a bordo;
16MP camera (RGB ou NIR);

Cobertura 1-10kmz2;
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Seguranca Safetymatters

« Permite configuracao de limites de altura e distancia;
* Notificacao de ventos fortes;
« Notificacao de sinal GPS;

* Notificagao de link de radio; U

 Sensor de altitude;

« Retorno e pouso automatico;

« Reverso no motor para pouso com baixo impacto;

« Equipamento leve.
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Pl oo Seguranga

Radios ja homologados pela ANATEL

@ ANAIJEL

Possui CAVE
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Sensor para deteccao do solo




Métodos de pouso

Circular
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Meétodos de pouso

Linear

7 T AR 7 L7 B A A 7 AT A7

Aproximacgao;
Descende até a altitude de 75m;

Circulando para medir a diregcao do
vento;

Voando na dire¢cao determinada para
pouso;

Iniciando descida com angulo
controlado;

Reducéo do angulo de descida e
ativacao do reverso;

Nova ativacao do reverso;
Pouso.
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Lancamento manual

f{eBbee

— sensefly
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Planejamento de voo 3D




Hv G"', Microsoft Satellite - ‘ @ @ @ » ~ v§1

( WARNING _ ‘ quwpr — o ; - I : r ’;3) 0 ‘ § @
& Camera model ‘

IXUS/ELPH RGB

Mapping and mission parameters
Difficult terrain | Easy terrain
Mission area Rectangular

Ground resolution: v
Camera: IXUS/ELPH RGB
Desired altitude: 130.0 m/ATO

i~ Use elevation data to set absolute waypoint
— altitudes

Lateral overlap: v

Longitudinal overlap: | W

|| Generate perpendicular flight lines
| Reversed flight direction

Save parameters as default for IXUS/ELPH RGB

© Advanced parameters

1299 x 1740 m <) 4 L .
226.0 ha [ 2.26 km? T
'®) 530 i @) © Resulting flight characteristics | Flight 1
2 21.2313614°5 48.0260348°W Y 7 ‘ )
=9 Altitudes ATO : / Number of flights: | Flight 2
‘ / Flight time: 2x 00:32:01
4
Total flight distance: 45,4 km
0 m/ ATO Total ground coverage: 225.9ha
551 m/AMSL Number of flight lines: 1840
Flight lines spacing: 73.7m
L] 0 2 00 N !
- Mean flight lines altitude 140 m (4.3 am/px)
above elevation data: B UeatipX
Idle Max fiight lines altitude a7 )
Ready to take off above elevation data: : P

Min fiight lines altitude

above elevation data: 123m (3.8 am/px)

Distance between photos: 33.0m | O

Single image coverage: 184.3x135.9m
Number of waypoints: 23

Simulator
1] > v Qo 2

Wind: | W | 2.8 m/s o v
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eBee RTK - The Survey-Grade Mapping Drone.mp4
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Acuracia do modelo

Com pontos de apoio: 5 cm absoluto Sem pontos de apoio: 5 cm relativa.
Modelo deslocado alguns metros.

Sem pontos de apoio: 5 cm absoluta.

A /Pontos de apoio com coordenadas conhecias
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Os guatro pilares do eBee Plus

 Aeronave de asa faixa
— eBee Plus — mais autonomia
 RGB camera

— senseFly S.O.D.A. — compacta com sensor de 1
polegada

e Posicionamento preciso

— RTK/PPK — possivel upgrade de eBee Plus para eBee
Plus RTK/PPK

« Estacao de controle

— eMotion 3 — totalmente 3D, bloco de missdes, tudo em
um.

_——
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eBee Plus

Piloto n&o precisa de habilidades
59 minutos de autonomia
Peso: 1.1kg

Todas as cameras da senseFly
existentes sdo compativeis

Lancamento manual
Facil manutencéao

Or thamosalc overiald on DSM. GS0- 3 am (1.2 Inl/ipixel
Coverage: 72 ha (178 ac). Fight helght: 122 m (400 f AGL



The eBee Plus Drone   Aerial Efficiency, Photogrammetric Accuracy[1].mp4
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senseFly S.O.D.A.

« S.0.D.A (Sensor Optimised for Drone Applications — Sensor Otimizado
para Aplicacdes de Drones)

« Sensor CCD de 1-polegada (13.1 x 8.8 mm = 115 mm?)
« 20 MP
» Distancia focal 10.2 mm

— FOV 64° lateral, 45° longitudinal, 74° diagonal
e 28cm @ 122 m /400 ft

— Imagem de 151 m x 101 m
 Muito pequenace leve (76 g)
 Protecéao contra poeira e choques
Totalmente integrada ao eMotion 3.



senseFly SODA   Sensor Optimised for Drone Applications.mp4
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eMotion 3

« Mesma filosofia do eMotion2

« Ambiente 3D Completo
— Antes, durante e depois do voo

* Voos Multi-bloco e projetos multi-voos
— Mdiltiplos trabalhos em apenas um voo
— Ou multiplos voos para um unico projeto

« Conectado ao Drone, a nuvem, a estacao base, Air Nav, a sistemas de
informacao de clima

_——


eMotion 3   Drone Flight  Data Management Reimagined[1].mp4

5K , Santiaco & Cinrra
ro-Tienatoais Fluxo de Trabalho

RTK

eBee RTK

©

i.aptop/tablet
::om radio controlador
tonectado via USB

Operador Estacdo Base GNSS
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Fluxo de Trabalho

PPK

Estaciio Base GNSS

POs-processamento no
eMotion 3.

Operador
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RTK/PPK

« Beneficios do eBee RTK/PPK Plus:

— Com PPK é possivel utilizar
uma base existente

— PPK mais pratico em campo

— Mais flexibilidade para
Instalar a base

— Facil de utilizar e pos-
processar no eM3

— Acuracias de até 5 cm sem
pontos de apoio

_——
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Rhone river

- Googhke Earth Pro
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Aletsch Glacier

® Googhe Earth Pro

Gooqlc earth
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// mobots

 Empresa solida e com alto nivel de especializacao

 Dominio da tecnologia

 Grande equipe de
desenvolvimento e producao

e Estrutura de suporte as demandas
nacionais
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R Dominio da tecnologia

* Softwares e hardwares . o
Desenvolvimento préprio de todos

os softwares e hardwares:
* Firmwares de voo;
e Software de planejamento de
missao;
Placas e circuitos de controle;
Sistemas de comunicagao.

Controle total sobre a tecnologia
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* Radios ja homologados pela ANATEL

@ ANAIJEL

Possui certificado de
aeronavegabilidade da
ANAC
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Alta resisténcia a ventos

ventos de até 45 km/h

_——



y. 5% 'qll:'l S.-‘-.h[l.-‘-.li.il;} & Il:I."---J'I'11~--"'--
e Resisténcia e durabilidade

Construido em Kevlar/Divinicel (estrutura de preenchimento)

Kevlar — a prova de bala;
O Kevlar é um material altamente
resistente e flexivel ao mesmo

tempo;

Mesmo material utilizado em
coletes a prova de bala;

Mais leve que a fibra de carbono.
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e Sistema de controle

v Longo alcance de radio

v" Comunicacdo sem fio entre o computador de
controle e o radio

N

<.................................)
Até 10 km
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G oo renoronin Alto desempenho

* Tempo de voo:
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Pouso inteligente

- Evita destruicdo do corpo na maioria
das situacdes de risco;
- Nenhuma ocorréncia de perca total com

0 ARATOR. _
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Pouso inteligente automatizado

ApOs termino
da missao




Produtividade

* Areas levantadas com pixel de 10 cm:

Marca Z

_—
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Koy Inteligéncia embarcada

 Rotinas que acionam o pouso automatico:
* Quando perde comunicacao acima de 30 segundos;
* Quando a carga de bateria esta muito baixa;
* Ventos fortes;

 Rotina de protecao durante o voo (pouso forcado):
* Ventos fortes;
* Bateria extremamente baixa;
* Se passar de um limite de velocidade;
* Qualquer falha mecanica ou elétrica;
* Apds 1 min sem GPS realiza o pouso.

 Registra a ultima coordenada antes do pouso forcado (facilidade na
localizacao)

_——
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Desenho do Grid de Pontos

=8| x|
1 oamee | eewmnen | Sy
10027248, (172,295, 21,0
g o ,?1 0
21 9461518539555 12000 no 21.0
21.04IEE4BUMNAET 47707 {toon oo 210
TETIMMEES 12000 00 210
7767201120100 12000 G0 210
12000 00 210
12000 a0 210
2000 ;00 210
F2102806106350004 12000 Qo 210
131929961 90353054 fz00 oo 210
21 AL 12000 00 210
21 GO {t2000 00 210
21920 701076567 | 2000 no 210
Pacon 14 -2102036701876367 | 47.7E0SHT11S3615 (12000 Q0 210
g |
Dl - olot Desoptin I
s q Totd Twrw 0h Dren (vet] 12
otaren 00kn Tobhaedl Trem Oh bren (st} Fles 0.0 V8 feut) | e
dent it Lacaeg Tvwt 0 Oren (sst] =

oo 7§ ¢ M D taitescn €. | ) Ceormitsntsein || wetamer 18 @ BYes n




Solucoes de Asa
Rotativas







Inspecao
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Integracao

<+ Drone + Piloto Automatico

Sensor

Multiplos sensores
Integrados ao corpo do
equipamento
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Payloads

Camera de 38MP =5 A

Termal

Video em HD
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Campo de visao
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5 sensores ultrassonicos
Seguranc¢a « 5 sensores Navcam

Consciéncia situacional 360°
Verificacao do entorno

Navcams Ultrasonic sensors



albris Drone (previously eXom) – Put the Future to Work[1].mp4

Aplicacoes
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Monitoramento e documentacao de obras em barragens

Volume e classificacdo de material

BARRICK


LLSPiles.jpg
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Este oz of imite de
avance (foe) para PAG
normal; @l legar a este
Runt [

No sobre /s rampa

PAG #3 (165RL)
Empujar hacia el
Oeste, Mantener canal
debajo para mantener
drenaje abierto

PAG #1 (165RL)
Cantinuar rampa al
nivel 165 hasta el
limite establecido para
PAG normal. Usar




Deslocamentos em taludes

M
P
o~ jh‘.-(m‘), -~
4 -5 T P > NL088
:

G

* Para movimentos centimetros.
BARRICK
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Modelo 3D da barragem




Rachaduras em estruturas
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Verificacao de tricas
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../../../../Sales tools/Produtos/eXom/Bridge-dam/Zeuzier-Defect mapping.pdf
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Inspecao de pontes com estrutura de metal

Método convencional
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Inspecao de pontes com estrutura de metal

Inspe¢ao com Albris
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Infraestrutura para operacao eficiente

Computador de

campo robusto? Software de

processamento das
imagens

Manutencéo
Preventiva

Computador
Robusto p/ Process

Treinamento dos Preparo do Local de Softwares de
Usuarios PoUSO Processamento de
Imagem

_——
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Obrigado!!

fale_conosco@santiagoecintra.com.br
(16) 3965-8220
www.santiagoecintra.com.br
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