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Abstrakt

Technická zpráva popisuje vývoj systému pro efektivní plánování
mise a vizualizační modul pro pilota v situacích zhoršené orientace
v průběhu mise. Řešení navazuje na výsledky v oblasti výpočtu poz-
ice kamery a autonomního řízení dronu. Součástí zprávy je přehled
existujících řešeních zaměřujících se na snížení zátěže pilota dronu a
zvýšení jeho orientačních schopností při omezené viditelnosti kvůli větší
vzdálenosti pilota od dronu. Zpráva obsahuje návrh systému a analýzu
vhodných datových zdrojů: dostupné mapové podklady, výškové mapy,
3D modely budov apod. Výsledný systém bude založen na technologii
rozšířená virtualita, kdy do virtuálního 3D modelu prostředí budou
integrována reálná data z dronu (video-stream, 3D struktury, lokaliza-
ční informace). Pilot tak bude mít možnost v průběhu plánování mise
definovat 3D oblasti s různým potenciálním bezpečnostním rizikem,
které budou v průběhu mise využívány k navigaci v těchto zónách a
vizualizaci celkové situace ve virtuální scéně rozšířené a on-line reálná
data.



1 Využití AR pro řízení dronů

Na internetu lze nalézt mnoho videí vlastníků dronů, kteří experimentují
s VR brýlemi v kombinaci s letem dronu. Pohled z kamery dronu se přenáší
do brýlí a uživatel se tak může jednoduše přenést do pohledu první osoby
dronu. V tomhle případě ale uživatel často nemá jasné prostorové vnímání,
povědomí o rozměrech dronu či blížících se překážkách. Proto mnozí zkouší
přidělat na dron násadu s přídavnou kamerou na jejím konci pro umožnění
pohledu třetí osoby (obrázek 1), ve kterém by měl mít uživatel mnohem
jasnější představu o velikosti dronu.

Zlepšit prostorové vnímání se podařilo vědcům z Microsoft Research [1],
kteří na dron připevnili dvě kamery pro stereoskopické vidění z první os-
oby prostřednictvím VR brýlí Oculus Rift (obrázek 1). Operátor tak dron
řídí Xbox kontrolérem pouze na základě obrazu z kamer. K dispozici má
field-of-view o velikosti 185�. Autoři provedenými experimenty dokázali, že
uživatelé jsou s nasazenými VR brýlemi schopni s dronem úspěšně vzlétnout,
letět a přistát a mají díky stereoskopii výrazně lepší odhady vzdáleností než
uživatelé s monoskopickým viděním.

Obrázek 1: Nahoře: Pohled z kamery dronu ze třetí osoby (zdroj: https://
www.youtube.com/watch?v=GV-41n1wYx4). Dole: Operátor ovládající dron
pomocí ovladače; pohled z brýlí se stereoskopickým viděním [1].
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Obrázek 2: Picture-in-picture koncept. Obraz z videa bezpilotního letounu
je vložen do virtuálního modelu prostředí, což operátorovi výrazně zvyšuje
dostupné field-of-view [2].

Air Force Research Laboratory ve spolupráci s Rapid Imaging Software [2]
zkoumala využití rozšířené reality pro řídící stanice bezpilotních letounů a její
dopad na operátorovo vnímání a kognitivní zátěž při řízení těchto letounů.
Vyvinuli tak systém, který obohacuje obraz z kamery letounu o UI prvky
reprezentující místa zájmu, významné budovy, cíle či naplánovanou trasu
letounu. Mimo jiné představili i koncept umělého rozšíření field-of-view
operátora, kde obraz z kamery vložili do virtuálního modelu prostředí, ve
kterém se letoun pohybuje (viz obrázek 2). Podobný koncept ve své práci
ověřili Ji a kolektiv [3].

Výše zmíněná firma Rapid Imaging Software posléze vyvinula aplikaci pro
mobilní zařízení SmartCam3D View1, cílená zejména na drony, umožňující
augmentovat obraz z kamery geografickými daty (názvy ulic, body zájmu,
atd.), za účelem zvýšení povědomí o okolním prostředí (viz obrázek 3).

Teixeira a kolektiv [4] zkusili využít pro řízení dronu AR brýle Google
Glass. Pilot tak řídí dron gesty a pohledem, přičemž je obraz z kamery
stremován do brýlí. Novější studie autorů Erat a kolektiv [5] k tomuto
využívá brýle Microsoft HoloLens. Operátor dron ovládá specifikováním
míst, kam má přiletět. Dron je tedy do značné míry řízen autopilotem.
Demonstrační aplikace nachází využití zejména ve vnitřních prostorech, kde
operátoru poskytuje rentgenový pohled skrz zdi.

1SmartCam3D View: http://www.rapidimagingtech.com/augmented-reality/
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