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Abstrakt

Pr§ce se zablv§ tvorbou webov®ho rozhran
VytvoSen§ apldkKac ev ydyacnh@hze® szpol el nost 2 RY
i mpl ementovg8§no v ANodeJSA a ke mmentgvn® f
Af f mpegfi. D8l e se pr8ce zablvg ot8zkou mo
p Si j akantergy drong.

Kl 2] ovi@rolngvavebov® rozhran?2, NodeJdS, RYZE

Abstract

Thesis focuses on creation of web interface to control dfoReY ZE Tel | ofi. Cr
application is based on SDK (software developement kit) made by company RYZE

Tech. Interface is programmed in ANodelJSh
i s mandatory to have Affmpeghf alswihthel | ed

possibility of drone automation based on data received from a drone camera.

Key words: drone, web interface, NodeJS, RYZE Tello, ffmpeg
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1.bvod

Technol ogie sevdmewst §ldeo bWy vt2efcch.nol ogi |
napS2klad Appl e,urMiwjr2ostoféndcyba mhajtelvel k]

se vIivoj ubz2r§.

I nternetov@om&Bdmpmgtein2j e dnes bnNngng v N
nevybave+#d ibwpiWoj en? retheredbm$S ikp oajse nc2kmh.m Di s k-

nahrazeny Compact Disky a i ty ug dnes Kk
vliastn? did tesmvo® m¥P o kiagptaci t ou a ti ostatn?
slugby poskytovan® nadn8rodn?2 mi korporac

popul §rn2 ausatgarnga? vg e n @riddeSed Tv | casttynlkdivl t el
v2cekkay B udsemal y

Vr8§mci modern2ho vivoje se na pomyslnl
umiDl 8§ inteljiegedmeeesk at §RUIN@NSE zva S2 zen 2 . I ntelig
postar8 o minimali zaci provozn2ch n8kl ad’
Drag®2mobaduty obsahuj? autopil ot a, kterl u
krizovich situac?2, vletnhD mikrosp8&nku Sidi

Toto vge by nemohl o emhshavdaddtrugbkdez obD

Az2traf znamen§ YplnhD novl svDt.

M§&§ bakal §Ssk8§8§ pasSwmavBevzambSam®!| éwce
intel,agehAom?2 | ;AanmdAvied aeri alhe zvpeihliotl re2i v zod

stroje) . Pro bRgnou popubMaeimgbskbopopnremano Ad
Adrfomeng!|l i ck®m jjemzfyycvee vaha®mn  Sidk |r alth?s ke d

samce. Toto opnalkepypejracter @frr®,T j e progr e
chovsgn2z v]| el a nav2c drony vydS8vaj?2 <chara

roj e[l3l.] el

C2lem praycednjpopet webov® rozhran?, pSes
ARyze Vel lodh® sle§sptak pzra8el®S2 m na mognost i
z8kl adhD zpomaewv8§n?2 dat z



2.Drony

2.1. Historie drdranffv| gdmes a z2tr a

2.1.1. Drony v] era

PSe s tvolgveo j dronT j ako bezpilotn2ch I
stechnologickim boomem ve 20. stakeetna,l ®pt
daleko vhistorii. Os ob My sdi2 m, ¢ge pr vhznkidmens kplo | uongld ||
avyns8lezce Leonardygt vDuSkYescivirtkdwngku. Ob
vrtul nsickzun 8lyda n N dl ouho [D8¥intiptopm,alne @vigaek
evropsklT n8§vrh mBgkomgejpsSoiup staits tjoermuc.k § s v D
jehomodel v praxi.

Obr §8zex§HKr.esl hel i kopt ®ry. oBS¢é¢enanoda [Dha] Vi

Prvn2z pokus vyu(pirta2x il ®&tgaajk? cb2yd B .usssktud jed tn¥
V| er vrekan 8849akous k8 vojska vyslala na Ben§gt |
trhavinou Nseev2grsaep neSegasphd)] okoisd n Dbablyamy r e
zdopi su konstrukt®ra tRchto zaS2zen? Franz
byl y 2. \zlddenrky o mu ¥t gleu nebyla ve svDtnD psS
pozornost, | smowmio8tl @t2dd ifjd ©Ir onmatcie |

Vivoj na druh® stranhD Atl ant dJs/Mdyla oce §1
vi ® doohmnND vp8gav&na ak se nkohcere 19mioocl ediz2vi t



vyvinul Samuel Lamp@lh&ynDné zkptisdrroltund o K &z alu nl e
1 minutu.

@('.#//I-»fn ~

Obr§zek | . 2: Aerodrom PSe\wz Staanuz | [a2 |P.. L e
D&l e pSed pSelomem stolet?2 vznikI|l n8gpac
ge tento n8paknithylu aowalligerin sn2]| ka | i v

francous K ®h o spi sovablwd er adkuy epre§ Vckemrinm

Jako pSedchTdce dronKunm z®r btsakk@h op owlhdjcoe
Tesl y,vroket1l88pouk §zal na budouc?2 vyugit?2 r!
komuni kace oNeex nYIb,r kkud yp6&Sewdved!|l t &diem navs§

Obr §zelke dbxfevBnentr §di ovhD navg§dNn® .| omMdogBE aNtew Yor k

Dal g2 vivoj d&8l kovhRD S2zenlTch |l etadel n
USA zalala wuvagovat oshazxovatel®y € bDeEdpchotnZakb
YVal el em Dbyl osloven vyn&lveyavd en uC h adrftkeeusp | 6 @ N
AKetterjngeBggfipo nastaven? kurzu a d®l ky

' 2NYE BS 283 OSNBAS 2o ¢ SRNDA &St AVl d SPHBIYySK2 R21 G2
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s&§m odpojil kS2dlbaombomSantai Ic2de sTpekni moh hzip Ts
j ako neekog ethiovmza.l gbhylameiad ilctaddprotnse z §sah do

S2zenpo sdtogretu ji g nebyl mognT.

Obr g8zek | . 4: PKSetvtzeartiong Bud .

Ve30. |l etechek20nstsubalht ® ITmpoveh 8® oBrspé
Ketteringovu myglenku (kter88 byla tehdy
unikla)sTesl ovim obj egémoaNvyivVafiat e lAQuekendvoup]l

~

Bean.

Obr 8zek | pr %n?2 dle desavlantl Quech Bee K42827 PSevlzato z [ 5

Druh§8 svRtovs§ v&§lka opht pSinesla z§vo
virobu d&§8l kovhR owWe§d®miBalyla QecerBdel (t ¥bdy |
vyl epgdSAgo)byly stojetypu Q. Ty se poug2valy bBDhem
v8l ky nepl pehDye v8leln®mM obdoO0?2 sjiircoh Tb y I15¢
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Obrg&zek | . 6: MaddelSenvaditoplz§fB]QQ

VI VOAV poDrub®Nt ov® dodlSee zjde k u Nan tpaSved o mt
60.a70. le t vzni k| pomalukzrad lail pp namibtairabe? k er ® trv§g§ d
dnegn?2chonydyly[st §oeu g2 v8ny pouze pro ar m8§dn

kpr Tzkumnim mis2m nejen ve v8lelnlch z-n§c

2.1.2. Drony dnes

ZmNna nastal 2000, kenhgdepPg?2 kaMenackIT p
Clinton onecniEIMmgd@&kk ® odchyl ky sign8lu GPS,
re8l n® vyugit2 s§yst@mam6RS8S| e¢,j vigki €tiw.i | n?2
vyug2vat syst®m GPS pro sv® Yl ely.

Toto otevSelo mognost poudg2vs§n2 dronT |
| ase zalaly na atdrlok oph j[Re wo \ atky thweo Sa i §mep r
kterlT z2skal popt8&8§vku napS2| generacemi.

Vdnegn2 dobD se drony po cel ®&m svDtnD p
poSizovsgn2 Jletecklich Tfomomgiradii2nag@ vmapdy §
al ogi sti ku, =z8674Avu aj. [13, str. 39

Vposledn2ch I etech vzniklo mnoho virot
drony vyr8bhnj2 nejen ve I|Spml) emd lrdee 20A6EIt ie.c hV
vzni kl a B@EdlUnlgnosnthovations, dnes zn8m§ p
spolelnost zabalda PYAMnakaghy asnddSetndl anag pill

a vivoj civiln2zch dronT.
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2.1.3. Drony z2tra

Jak se vyv?2j2timchrokcdieo gv ey g ipzdBiemdsir on T .
nebol i umhDlI ® inteligence se vivoj | 2m d§l

dronT pro bRNgnou popul aci

Dle autorT Akdohgn®sonydyrogTobgl pSmdheP ed
velice pozitivnhD a n8r Tst ®pbe hhudowchostilj 2 v§ n 2
zamDst n§8, mikonephdi3 drlbIe v

Amazon se zamhDSi l na doFd@®bogkriestujezdforyi | e k
na sol 8rn?2 pohon, kt er ® byr onzovhdjyo vgc$i tz eir
NDkter® zpi aterideod8vavywyi® 2pr odrucknt Ty. sTyt o
zaS2zen?2 se staly soul §8st2 bRgn®ho ¢ivot a

sbNDhem | asu jegtnD plovrogs tdeo.s tKaanne ,a ¢s tsoeg 2v gvaek |
vbudoucnudrnoXkyt ewyWpr av 2 i do kosmu. Pokud
viucesv T vojem a nebudou vydg&ny jednotn® pSed

pak je zde velk® riziko zneugiakd |@t map&e

nez8konn§8§ olewiismus.8 g neb

2.2. Dron Ryze Tello

Dr on ARy ze Tell oin j e produkit-@ mUnsgpol e
Innovations Science and Technology CORYZE Tech Co., Ltda Intel.

Obrg8zek | . 7:. DPSevRY¥Z& Te|] VD.
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Spol e|DitdisUngA I nnovations $ofi eheeskaonud T
spol el nosmPs tsl? d Bk en z hpmvincii |IGeapdorg? Tato Vokalita
zdTvodu viskytu mnoha technologicklch spo
Sillicon Vall eyjeFrank WwangWirack ) Rd &t @elrdmve svi
letech vroce 2006 spol el ngst . z®dDP&y studiwu na
v Ddetechnolg i ckm®i v er zi trdde 2005 sgtamt Ina 2800 USDcg | e m
vyvinoutdron cony 1@ d | e hvoy doal SeiklSov.8gn@dy § hoj n§v i hy
hodnotu tis2cT americklch dolarT, uv Ndo mi
objevil tehdgdwkttye32@® inebzydn®m@a trhu zasto

Obr §z8:k Zakl adatel spolelnostPSEvamnkoWan§83}e

Postupnl m \Jdteech®2p0d 2013 startup m®n N neg 30 zamh:
zamnNRSi | na vytvoSeno? co nejlevnDjg2ho moc
SpolelnhD se snigov8&§n2m prodejn? ceny se

obrovsk©g.

Vroce20B se na trhu objevil model ADJI Ph
kl 2] ovl krok pro spooOiOel|kwsT =zvIng8ikl ajdejm A4r

americklich dolarT na mili-ny.

Spol el nost se z8hy stala svDt &z ®mou a
anaamer i ck®m kontinentu. Nej viDt g? ohl as Z e
amer i c k ®, kamigpplugloval ® 90% vyrobenlTch p
spol elnosti pokroldwaltivp7Se% bwidrvo wknTamenal o d
sviDt ahu®m t
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http://droneweb.cz/aktuality/item/244-dji-frank-wang

Vroce 2016 spolelnost pSedstavila prvn:

kterT se vyj2mal svou velikost 2, d2ky n2g
vestaveng§ uvnitS modelu, ale pSidhnlang po
skamerawzaletuot 8Uég§van8g8 maxi m8I n2 doba |l etu je .

Dal g2 m mo@ebesm®gi2e 2 m,jza rzomk2 nskkuar 8 novi I
Air fi, kter8 se od pTvoudhého Imopg@ed ukadmgrouw
t® 0 s®rie se uk@&g&rduw fprSadn cnoeudzSH&meD Ritea t e d r §
m2stn2 hasili vyuhglie d § nd2r oonh[bA. Maevki cp oPgrSoriiu k

Obr § zewonDJIMavicPro PSevzato z [9].

Model ARyvznklvToeeR0l8/fe spol upr 8ci | 2nskTlch
RyzeTechnol ogi es a amer i Hi ks@ orsipeo | es|prod setlin o ¢
Technologiesr e n 2 p rJTehdl i end@n, & rcloi too ;t22 sv2 me, | e t o,

zal ogrece P0OlAJ e vmpaxkn®, Jgeo dxejSedo® OHAl el no
spol el nosti maj 2 as 2ddlo;m VARyztee jTre® | uid g vl j e

spolelnost Ryze Technol ogies vyr 8b2.

PSi bl i gg2m pr Tz kummoud ezljeins t?JIne $ppoddrokb, n orsit
nDkol i k r ozdde?mMeT .brBak wd nbuu j ako uRyzddd el kv
br 8§t | ak @omdézeal¥@h v@jzigdeonu (DJI Spark. Bn ARyze Telldi m§ v e
vibavhD slabg®nBaknealui t n2 mot omax iam8nl end§ dtook
| et u se s,aejezddoa cred linngs2sdmalxiivng | n2[a8, 190z s ahu

Toto jsou sice nevihody, ale za cenu p.
mall ¢reomgramovatelnim rozhran2m, kterT |
experimenty a tohw o] sADaSDKiSofwvare #evelopement
kit) [20], jehog funkcionality zadtr®eadun,? jremzh
z8kl adn2m kamenem m® nBsll cekdpitgle a bude popsE

15



3Komuni kal n?2 protokol a S

Jak byl o z $né o dmpitalé, vdrdna Ryze Tello obsahuje
programovatel n® rozhran?2, pSes kter® | ze
pops&ny v ATel[20p SDKA manus§l u

Kdronu je mo@m&os-Ei UPpgotuajpiotmoc?2 text ov]
pS2kazT vys?2| aniowh SPdamtz @mmn wt p odrt o drFomy s e

hot spot, kterl s | ougdfonemn.aVll e f &kwlmum2irk ahasdt a
hot spot n8§zev ATel liov®a|2asl o02mrod8sl edojtesp
konfiguraci gi frovant', nicm®nN dle potSeb

aby sducn€g gt Dvn2k dodhupdSipmoéeni k se kontr

PSi testovgn? dr onuhyjtsre@®n zZgS2szdn? njeh
komplikaci t2m, drome &tZA8§ropSSRppg]em|2B | cdekluc
zaS2zen}e Pekyd hotspot vinddintuel mSi,poglie , ng
zkontrolovat, zdaseo k 0l 2 nenad Wg&mSErEjinek®@ zpS2padnh
vypnout.

ZkonfiguhbhéedP 8ba m8 dr on pevnih nast a\
192.168.10.1.

PSednastaven® komunikaln2 kan8ly (port.

a) 8889ik angl IfmpopPé&kazT a pSij2ms&n2 real
b) 8890i k ang8l , dmanniPm&21 8 svTj aktu8ln2z
c) 1111likan § 1 pro,jed@n @b s tkdrkegy éronad at a z

Pro spugthDn2 SDK m-du je nutn® posl at
wuwspNgn®m proveden2 pS2kazu | ze jednak pos

889%0a kti vuje rozhran2 informuj2c?2 o0 stavu d

Pro spugthn2 video pSPKosmudmuétjme podsl| |
pS2fcammand) a d8§le mus2 blt na dron vysl §n

samotnl pSenos.
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VSDK jsou i mpl emetnytpoyv 8§nS2 k3a zzT8 k| adn 2

Ovl §dacyi vprSeck2a 7pABoRkdin vus pNchu orsedtmd nAehr
pS2 padech.

Lt ec?2 ipnd¥kkoalziyk pS2kazT, kter® vrac?2 hoct
jsouadg na vysi*mEygy na kan8lu 8890.

NastavovapS2pgazkhkaauyogRuj 2c2 nastavit nl
je napS2klad rychlost. Stejnh j akiowiosJVlosda
na YsphBDchu nastaven? hodnot.

Meziov|I §dacpapS2kazy

- AcommasildédwdSe pknut 2 dronu do SDK m-du

- AtakewrdfdAvz! & nut2 dronu

- Al aihpdrio pSist&n2 dronu

- Astreamoni i@mrAstzra@amdfRf i kamprgut?2 vys2]| §

- Aemer gonoyfvypnup$2 modRrAutvnost i

- Aup xfA a i Ardeokyb denli nahr u a dol T, vihe x |
vmi | i metrech a mTge nabn vat hodnot od 2

- Al eft xfipropAhyld dpohuvievmie bo vpravo se stejn
jako u ostatn2gh pS2kazT pro pohyb

- Aforward xipbrao MAoagk wiphpSed a vzad

- Acw xfA & uMmogWRux Aratati kakrmo rsw i®h codsnyot a j e d§n
stupn2ch a mTge nabTlvat 1 ag 3600 stuj
hodnsoet ldron 10x otol2 kolem sv® o0sy;

- Aflip 1A, Aflipidri,n Afylkiom §f fp Semat | ivp ely
vpSed (zadb)nebo v

- Acurvexlx yyl zaY ossfi provede pohyb nia kSiv
vichoz?2 pozic2? a souSadnice dalg2ch dvo

[x1, yl1, z1]). Posl| eldirG®Baem/spar ametrem j e

Nastavovad?2ect npaS 2egoazad] m®n N
1) Aspeéprafinastaven? rroygzoneizid8demi® pohybu v

17



2)

3)

Arc aipSzxkazi pro simul aci r8§di ov®ho ovl
dvrozmé@® ag 100 a znamenaj? pdtwegd v ev
(b), nahoru / do! T (c) a rotaci kol em
pokud zad8me dhkrom Ppp®0 ed 20 vlievo. Pro zast
tedy vyslat pS2kaz Arc 0 O 0O O0Of.

Awi fi sipiSkespaeni o pS2kaz hotpdteme nast avi

Posledn?2 kategori 2 pSl2tkeacz?T, kzSe2kn@xnyl < e

schopni snadno odl inga tk oondc io sktaadtdn® hcoh , p P2r koat

znakA 2 i

(7]

Definovan® pS2kazy jsou tyto:

Aspeiepdr?2ai z2 sk §n2 arychlostgpbhybdwm/ss st av e n ®
Abattieny®fimuj2c2 o procentu§8ln2m stavu
At ime?®d z2sk&n2 aktug8ln2 doby Il etu

Ahei gihmnfdr muj 2c2 ;0 aktug8ln2 vigce

At enigmif or muj e o akitu8ln2 teplothD dronu
Aattiitvude®i hodnot yn mtalkil wipemz2o«dl e j ed
Abarih®@dnota zaznamen§8vang§ vestaviDnim ba
Aaccel évataicdnhiddnoty zrychlen2 dle jedn
At oifperio zj i gt NDn2?2 whw8(®ejnosvizdsdoe good s/ tri I
sebou)

Awi ivRPac?2 s®@rohwov® | 2sl o

Jak jsem zm2nil na zal 8§ tokuSDK®tno: dkua pviytso?l |

vTj stav. Cel kveem fvoyrsm8t8 :21 hodnot,

Amid:%d:x:%d;y:%d;z:%d;mpry:%d,%d,%d:; pitch:%d;roll:%d:;yaw:%d;vgx: %

d;vgy:%d;vgz:%d;templ:%d;temph:%d;tof.:%d;h:%d;bat:%d;mar%o. 2f;
time:%d;agx:%.2f;agy:%.2f;agz:%.2f\ni

Apitchfn, Arcolyl i sanAkdwipeny dle os

nejni gg2 a nejtemplg@gdph)t epl ot a dr onu
vi glwa ATOF owzdi§ltgn vzdgdenost od povrch
stav baterig¢bat), hodnotabarometrubaro), doba letutime)
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- zrychl en2 dl @gxjagydagzdt | i vich os

D8l e jsou na pmorstpd nDh 2\ ypso2dl n® mye kd avtl gve® |
z8znarkeamez y dr onu. Data jsou zas?2l| 8na ve

pomoc?2 knnaiphSo.veMopencvi nebo Affmpegh.

Je nutn® tak® poznamenat, ge pokud ned

vteSin, pak automaticky pSistane.
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4Apl i kace ovl 8d8n2 dronu
41. N8vrh aplikace

PSed =zal §tskaeemoptwi®v baypeloi krmezbyt n® ak@®mhodr
jazyce bude program naps§8§samb®t bakhl fBsk @
byl zamhRSen na ovl §d8&8n2abgil omajpsydedLervp S2 k a
Pro webov®&grakz mreanf2 t ento Panylk nNeajewmhaosdenIllj
aplikaci vjavascripy, kter T je bRgnN poug2vs&n pro bhh

Komunikace dronu PC vgak poug2vg8 UDP protokol,
prohl 23del2ch zak8zanT. Byl jsem tedy nuc«
jsem se rozhodl pru y u liod e J S, c opyr ojset SbellPov @& t er ® umo
aplikacevj avascri ptu mimo prohl 2gel . 4Baume gr af i
kni hovnu Electron, kt erRBougmptlzZentmemPah teo zI8k
otevSela mognovey ¢gugimt?2 kkei Boobsahuje f

socket T.

Samotn§ aplikace se skl §dfSaczteo toSRpolP a
hl avindmkci onal it §meBSDK. pPovmZ oh8st?2 je rc¢
pS2kadBl g2m jsou wrnwmtas tpSRtj 2emhaneedronu  dr
VytvoSenT program se nach8z2 na pSilogen®r

Na obr§pBukhg8dé&m uk8zku, jak je cel® r
souborem se vzhledem jadex.html a p o mo c 2loadURLNef doe aplikace

zavedeme.

const electron = require(‘electron');

const {app, BrowserWindow} = electron;
let mainwindow;

app.on('ready', function(){
mainwWindow = new BrowserWindow({width: 1024, height: 830}); // nastaveni velikosti okna
mainwindow. loadURL( file://%{ dirname}/index.html ); // nastaveni html se strankou
mainwindow.setMenuBarvVisibility(false); // vypnutl menu - nevhodne pro aplikaci

1

Obr8§zek | . 10: UkS8zkhakpdaclovBneéi ali zace
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42. PS2kazov® rozhran?

Nejprve mus2me zaS2zen?, wiaf ik theort®np oatpul,i

dron vys2]| §.

Poaktivaci dr on wslapesS2ricampmeBndianuknh®r t pSe
do SDkm- dBS2 kazy se pos2| aj? na Paod r s gln9&2m
zasl §n2 pS2leaezumoAnd®mmarddivat dal g2 pS2kazy

Hl avn?2 mi pS2ktmkeofifsiou prdd@ina & IAGtrnout p Si s/
VpSdpa ge by s e dr on jsatka®lh o knceloivd a datveoldr
I mpl ementoval pS2kaz Aemergencyif, kterlT p
Posl edn?2t @t%$2 khalza vwn 2 nab2dce je tlalztko p
dynami cky mRln?2zdapodel esttrochaom zapnut T, | i ni

Drone Control Center

COMMAND ‘i TAKEOFF LANDi EMERGENCY [ STREAM-OFF

[STATS
mid:8
x:0
y:0
z:0
mpry:0,0,0
pitch:0
roll:0
BJ ﬂ yaw:20
! vgx:0
= vgy.0
288
templ:67
temph:69
STEP (cm 20-500): :fgm
20 | :
ROT (deg 1-3600): par6s
45 ‘ baro:271.03
time:0
agx:1.00
agy:0.00
agz:-998.00
TIME:12:58:30
gcm 20-500): [CONSOLE IiR(~100—1‘00):
20 0
( . . . >> H - .
iocm 2&‘500)' igggig >> gﬁggin?—eg;g'xg? oﬁommand €7B(<100-1‘00)‘
) UD(-100-100):
20 o
speed(cm/s 10-100): YAW(-100-100):
ECN b |
[

Obr §z1&GUI . Apli kace, zviraxhBs@Pnpgdok8ndv® ro.
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Z&8kl adn?2 pgdgnielm2 mp3eknenyt ov al pomoc?2 t|
vzhl edu joysticku. Tyto pS2kazy maj? jako
posunout . SDK tuto vzdS§8lcemoadx 5V/mael&BuUjeeanodo
pS2kazy tohoto tygpwolsi pmuad vjad padtoystekeenrk.a c@§ |
nastavuje Yhel, o kt-eiTnasettabdtgRoopob2ry ol

N2ge pSikl &8dg&m uk8zku funkce, kter8§ po
VpromMiiata ® zadan® jako ystuprdf2oramwd omamtl, pjSé
textov®ho d$ et pzocpd su  k o mukapitklmd nPBedpsamokn
odesl|l §n2m j e p Svitk aprv ypsrerc 2d dy ukadkr zeokl ®m vr 0 z h |

/ EE 3
* funkce pro poslani jakehokoliv prikazu
* @param {*} data = textovy prikaz

function send command(data) {

write opt("Sending command: " + data); //vypis zpravu do konzole v GUI

const message = Buffer.from({data);

client.send(message, 0, message.length, 8889, '192.168.18.1', function (err, bytes) {
if (err) throw err

1)

sleep(200);

Obrgzek |. 12: UkSzka k-duvl damkacoz®iid gt uj 2

Dal g2 mi pS2kazy, jeg byly do rozhran?
umogRuje pS2mo simulovat RC ovlI §d88® pomo
do 100. v n2 hodnotvgprjae oAy | ewzoahdsi , AvipSeetd? nast
dronu a posl edn? Rat cltés% noksd aVyagslye kp S 2R
spS2slugnt mi h o dpnooltzacnhi sae hnoadsntoatvy?2 vz p Dt na |
hodnot ya @dpaothni3e zalne pohybovat, kam by n
RC a dron se zastav? na m2stD.

DruhlT pS2kaz AgoifnajzingslwlIge sW|®n . n §Pzovmio ¢ *
pS2kazu | ze dron posunout do konkr®&tn2ho
SouSadnice jakdwSpokRet wHuimzar gumentem | ze
posunu, kterl8m/mT geVzuistl eadpst n? ' imity odp
pS2kazTm, tim @mi mamB.mg§NDnHOS5
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SDK d§l e

informace mi poskt uj e

aplikace

obsahujeik®2 Walay Tproo slttasrmu2 dm @k

i mpl ement ov8ny.

4.3. Stav dronu

Dal g2

definuje

apas ov 8 n?2

nem®nN dnTtloeug ijteo ur okzohmgdorinZenStavm? o r mu j
dronuPo vysl|l 8§n2 pS2kazu ACommandBDKsmandglt a

form8§t textov@®ivpakSepPizceeskoe§mh:?

SetNzce ujyesedmao izmgisptl pnilo, t doyipgkg e
prvnz?2chposkytupgldad Moty pro vyugit2 tzv. Ami

kter® umogRuj2 dronu reagovat na

Drone Control Center

znaky

*

_a

L J

45

STEP (cm 20-500):
20 |

ROT (deg 1-3600):
45 |

x(cm 20-500):
20 |
y(cm 20-500):
20 |
z(cm 20-500):
speed(cm/s 10-100):
10

Goxyz‘

Obr §z8&8k GUI 1Apli kace, zvIvlazsafmé&d.cut &n2o v ®

D8I e
Apitchh,

i COMMAND H TAKEOFF H LAND H EMERGENCY H STREAM-OFF ‘

vgz:0

templ:67

temph:69

tof:10

jh:o

bat:63

baro:271.03

time:0

agx:1.00

agy:0.00

agz:-998.00

TIME:12:58:30

ICONSOLE ‘LR('-IOO—I‘OO):

r— 0

12:58:18 >> Sending command: command = i’B(—lOO—lOO):

12:58:18 >> Drone response: ok T
D
UD(-100-100):
o

YAW(-100-100):
0

=

r oz hr a mstavu lotackdd remujjeed noot | i vhahujps,

Ar

ol Il A a Ayawdn. Jre?§e.h

viznam
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Pitch Axis

Roll Axis

Obr §z1dk Ropis rotace PISe vjzemd mo tzl i[v1I0dh o's

KI 2] ovIl mi hodnot ami, kter® rozhran? t
mini m§l nz2 a maxi m8l n2 teplota stroje, dobae
N2ge mTgeme vidhRDt wuk8zku k-du, kterT

z2skapbchuz8890. Jednotlivsg data pSichg§ze
oddnDl ena =zmak eunmoAJ;Riu,j e efektivn2 zpracov§i
dopl Rkovou hodnot u, kterou jsem povagoval
zr ozhran?2, jsem dopl nil me z i statistiky a
pokud chceme porovndt o |1 i k | latshlocd zad&n2 wur|it®ho pS
0o kagd®m odes!| an®nk opn&2ok az ug rjae ivcikd@ihtoe Irmiz hw

/.'-z *
* zaznam stavu dronu dle informaci ze stavoveho socketu
*/
stat.on('message’, (msg, rinfo) == {
var separated = msg.toString().split(";");
//console.log(separated);
var i;
for (1 =0; 1 < 21; i++) {
var output = document.getElementById{"s" + i);
output.value = separated[i];

X
var output = document.getElementById("s21");
output.value = 'TIME:' + get actual time(); // posledni hodnota cas - ziskan mimo rozhrani
sleep(1000)
I3
Obr8zek | . 15: Uk8zka k-du, zpvlazodygadadod&n2 i nfor

44, Kamer ov® rozhran?

TSet?2 ukllZBlsae¢¥oje kamerov® rozhran2. Roz!|
pS2 kezamuma Andiic m®nN j e pot® nust n®amdrsil .adno§l
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zalne dron vys?2]| atveolhoam8 hsma npbdshtdaut nWIMl 1plr o
cel ou k o mp o n ela tknihovna &Q@pen€¥i,g o vka er § z3$ b8 g2
azpracovsgn?2 obr@axRu grtirmeoa mui.d@Nigez)iSc im8t &kk ®
t ® knthovny sn § z vA©pencv4NodeXs PSi t e stakv 8mj2i sjtsidm g
pougknihovny se vyshgvBy Smojoebn 2®@my syt ve
AvideoCapturé. PSi pokusu o nav§g8z§8n?2 gkofivchyleyn2 se
ivp S2 pad kit igels B wd a a v &dnpcatch bloku.

Kni hovnu AOpejnscevrd Noddy Siinemoh | ke sv®n
Alternativujsem n avg elIn i Aifonvpnely i, kter § je rovnhRg do:
S§dkuSpugt Bmi§l di ajkroochkessfi byl a KDPshpoovjnean 2s ¢ |
sportemi1111la ova Pk dat ovbraze® kamerydronu Z2 skanl ob
jsempop®e gal8Wkoesiilna pSi praveamwagpi @tinok ®A r ozh
aplikace. Vp S2 padhR ukon]| enk?a npe$ eyn opsoum ceich? re apzde fkiafz us
na pl8&8tno vykresl 2 Ddeablultimsd cng8kireacer bkn

azpracovgn2azmwfiajnear hdrobu si mMTgeme prohl @

document.getElementById("streaming").value = "STREAM-ON";
send_command("streamon");
drone stream = 1;
ffmpeg= require('child process').spawn("ffmpeg", [
"-re", // nastaveni standardni framerate
“-y", // prepsani vystupu
"-i", // URL vstup
"udp://192.168.10.1:11111?fifo_size=1000000", // nastavenl adresy a portu
"-preset",
"ultrafast",
"-f*, f/ format souboru
‘mjpeg",
"pipe:1"
1)
ffmpeg.stdout.on("data’, function (data) {
var frame = new Buffer(data).toString('base64');
//console. log(frame);
try { // vykresli obraz
var canvas = document.getElementById('strim');
var context = canvas.getContext('2d");
var imageObj = new Image();
image0Obj.src = "data:image/jpeg;base64," + frame;
image0Obj.onload = function () {
context.drawImage(imageObj,®,® ,canvas.width, canvas.height);
I
} catch (error) {
console.log(error);

Obr8zek | . 16: Uk8zka k- -duvyl amppmr&dhoBhir2 kamer
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Je nutn® poznamenat, ge tento zpTsob z
re8l nTm okamgi kem a § meawe oablgaeiyT2o0k oy zp® gdNDn
odpov2d8§ pSiblignn 10 sekund8&8m.

Drone Control Center

COMMAND || TAKEOFF || LAND || EMERGENCY STREAM-ON

STATS
mid:257

x:0

y:0

z:0
mpry:0,0,0
pitch:0

roll:0
yaw:-55
vgx:0

vgy:0

vgz.0
templ:72
temph:75
tof:10

h:0

bat:62
baro:271.04
time:0
agx:6.00
agy:-1.00
ag7:-997.00
TIME:12:59:02

STEP (cm 20-500):
20
ROT (deg 1-3600):
45

X(cm 20-500): ICONSOLE LR(-100-100):

20 0

y(cm 20-500): 12:58:18 >> Sending command: command FB(-100-100):
' 12:58:18 >> Drone response: ok '

20 12:58:38 >> Sending command: streamon 0

z(cm 20-500): 12:58:38 >> Drone response: ok UD(-100-100):

20 0

speed(cm/s 10-100): YAW(-100-100):

10 0

GO xyz RC

Obr 8§z &IGUIlAplikade,u k 8 z k a k a mer ¢vv RGahsd nza&Jzonva8m?
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5.Zpracovs8ndronmbrazu z

Dle M. Radovic Z# i r my Drone | ndustr y6 IsntsuipgfhTt s
samostat nopsotlizndjenTvl hr eS¢zl ndnmn w§ | m2 mo u a
k o n[lie

Obr 8z&k Br.ovinD samostatnoPSevdabaTzd[ &@1Pron
O.st uippelRN N manu §bbmdtvpuwgi&dEnz2z8&vodn2 a rekre

1. staulpeiRE automnd@mirmramen§, ¢ge automaticks§

oblastv y u pirtT2z:k um a %%dr gba, | okalizace, monit

2. siupsRelng , lkamuganoampedmipmbekb2r § S2zen? e
ni cm®&nN konel ngescipiptahodbhastijeyugit?2: ma p 0\

3. sitppeMm nNng, akttpgomseu dr ony nuarpl riotgircahmo
podm2nk8ch, j sou schopnriotprsdcoouvgat paouwtzoen ojm
sel h8mBl asti vyugit2: mapovs8§n2 ter®nu, prT
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https://www.droneii.com/drone-autonomy

