Leccidn 6:

Recopilaciéon de datos con drones

Agricultura inteligente con drones
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Objetivos de la leccién

Comprenda como los drones recopilan datos

en la agricultura

Descubra como las imagenes aéreas ayudan a los
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;Queé es larecopilacion de datos en la agricultura inteligente?

Sensores, imagenes aereas y automatizacion

Los drones como recopiladores de datos

Debate y preguntas

. y respuestas '
h MO rgmes
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LQué es la recopilaciéon de datos en la agricultura

La agricultura inteligente utiliza tecnologias avanzadas, como drones y sensores, para rect
en tiempo real del campo. Estos datos ayudan a los agricultores a tomar mejores decisiones sobre la
salud de los cultivos, el riego, la fertilizacion y el control de plagas.
* Los drones actuan como «exploradores voladores» que observan rapidamente grandes
extensiones de terreno.
* Lascamarasy los sensores de los drones recopilan imagenes y datos ambientales.
* La recopilacion de datos ayuda a detectar problemas de forma temprana, antes de que se
propaguen.

G2
D ST



Objetivo de la misién

En esta leccidon, la mision de nuestro dron es encontrar un area problematica especifica en el campo

tomar una foto de ella.
® Eldron volara siguiendo un patron predefinido para escanear el campo.
® Elcddigo QR se coloca en el area del mapa del suelo donde se encuentran los cultivos enfermos.

® Unavezdetectado el QR, el dron se detendra y tomara una foto para su posterior analisis y

volvera a aterrizar.
® Este proceso simula como los agricultores pueden identificar y actuar rapidamente ante €ua

problema.
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Trayectoria de vuelo del dron

Para escanear el campo, el dron sigue una trayectoria de vuelo

sistematica denominada «cortacésped» o patron de cuadricula.
e Esto garantiza una cobertura completa del area sin dejar
ningun punto sin explorar. El dron vuela en linea recta, de un
lado a otro del campo. La altitud, la velocidad y la distancia
entre lineas se establecen previamente en el plan de vuelo.

ste patron ayuda al dron a recopilar datos coherentes y

S en todo el campo.
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Actividad: Programacién de captura de imagenes

Despegar.

* Realizar un patron de busqueda sobre un area
predefinida.

* Encuentre cultivos defectuosos

e Tomar unafotoy aterrizar.

* Regresar al punto de partiday aterrizar.
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Materiales necesarios

HARDWARE

Dron DJI Robomaster TT
Alfombrilla Drones4STEM

PC

SOFTWARE

Plataforma GUI MIND+ Scratch (MODULO PYTHON)

O

Aplicacion DroneldStem

(i) Drones

D) 4STEM

]
.....



MIND+ Python Instalar

Lista de comprobaciondela mstalacmn

de Python

* Seleccionar modulo Python
* Seleccione EXTENSIONES-
>USUARIO-EXT y busque: DJI TT
CONTROL y seleccione la biblioteca
* bloque USER EXPANSION
o Funciones especificas de TELLO

TT

L ]
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(x)t.STEM .

Control

Operators

Number
SE|

Text

List

T-uple

[m

Dictionary| S8

-
2
Set

Variables

My Blocks

e

Python

oc

O+

User
EXpansion

A
— o pd

Online | Offline \

User Expansion

P AI902:dji single TT control

. diitello begin

B (LG L L R GVl " HONOR-ROUTER ™

. djitello_connect @EPRT-R{NR

- djitello_streamon

- dijitello_streamoff

Official Libra inpon
~ djitello_picture upload @gaisRf{l-t=]ls13 8 Y pinpeng

 Led color 4If& ~ dji tt control

MNote: The dules in the user li

" RGB Ledeolor €D €D €D ere et
" RGB breath @

' RGB flicker 255 al
'_.

"~ ledcolor I8~ A~

~ djitello sn

 djitello_battery

dji single TT control Import User-Ex...
dji single TT control Open the User-Ex file on your
computer

 djitello_motoron

- djitello_motoroff

 djitello_takeoff

- dijitello_land




Iniciar un programa Python

* Haga clic en Sistema de archivos

* Anada un archivo (Archivo en el

Commeet ] proyecto
[ dronesastem lessond|

dro n9545tem_|555t3n6|

@ * Escriba un nombre para el

archivo




Bloques para la generacién de cédigo Python

Mind+ convierte bloques en codigo Python

Podemos copiar y mejorar eso en el modo CODE.

Code

. 1 # -"- coding: UTF-8 -*- —
() 3 —
Control 3 & MindPlus =1 dronesdStem lessonbpy
4 o python -
‘ 5 import requests it =
Operators : 6 from PIL import Image
P l{a Python main program start 7  import io
n 8 from djitellopy import Tello
2 9  import cv2
Number , = 1@ from djitellopy import TelloSwarm
- G GRS LESY ©192.168.10.1 " /g/" J :
E djitello_streamon / 13 tello = Tello(host="192.168.10.1")
Text 14 tello.connect()
A 15  tello,.streamon()
ﬁ 16  tello.takeoff()
List AZ
18 while True:
: 19 tello.enable mission_pads()
() i3 [ditallo f : 20 tello.set_mission_pad_detection_direction(0)
Tuple 2 M A @ 21 tello.move forward(20)
22
an
Dictionary
-~
L0

Set




Bloques para la generacién de cédigo Python

[é Mind+ V1.8.0 RC3.1 new-project-22/3/2025-15:27:50.mp = O X
I ﬂMlnd+
Blocks
L]
1 # -*- coding: UTF-8 -*-
2 —
3 # MindPlus @ =
4 # Python
i drones4Stemn lessonb.py
5 import requests -
& from PIL import Image _
7 import io H =
8  from djitellopy import Tello
9 import cv2
1@  from djitellopy import TelloSwarm
11
12
13 tello = Tello(host="192.168.10.1")
14  tello.connect()
15  tello.streamon()
16 tello.takeoff()
17
18 while True:
- . 0 e,
19 tello.enable mission_pads() »
.. . . . 1
20 tello.set mission pad detection direction(e)
21 tello.move_forward(20)
1 22
\
. (&) Terminal Clear output
Python 3.8.5 [MSC v.1924 é4 bit AMD64)] on win32
Type "help", "copyright", "credits" or "license" for more information.

>>> ,



Especificaciones de la alfombrilla Drones4Stem

Cada cuadricula mide 40 x40 cm

¢* Movimiento hacia delante;: 100 cm

® Cambiode carril: deslizamiento de 40 cm

®* Elcodigo QR 2indica unriego deficiente

160 cm

®* Elcddigo QR 4 indica cultivos defectuosos
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Inicializacién y despegue

# Inicializar
tello =Tellol)
tello.connect()

print(f'Bateria: {tello.get_battery()}%")

# Iniciar transmision de video
tello.streamon()

lectura_fotogramas = tello.get_frame_read)

# Habilitar Mission Pads
tello.enable_mission_padsi)

tello.set_mission_pad_detection_direction(0) # Deteccion hacia abajo

# Despegar
tello.takeoff()

time.sleep(2)




Comprueba el funcionamiento de las almohadillas de misién, foto, regreso a

print(

():
pad = tello.get mission_pad_id() — range(10):
print { -y padl = tello.get mission pad id()
")
pad ==
print( )

tello.land()
tello.streamoff()
frame = frame_read.frame exit()

cv2. imwrite( , frame) time.sleep(l)

print( )
print( )
tello.land()

tello.move right(Z0)

)

tello.streamoff()

tello.move back( exit()




Patrén de cortacésped

tello.move forward( )

check _mission_pad()

tello.move left(i10)

check mission pad()

tello.move back( )

check mission pad()

tello.move left(10)

check mission pad()

tello.move forward( )

check mission pad()

print( )
tello.land()
tello.streamof+()




Normas de seguridad para volar drones en interiores

Antes del vuelo:

* |Inspeccioneeldron
o Compruebe si hay danos o hélices sueltas.
o Asegurese de que la bateria esté completamente cargada.
* Prepareelarea
o Retire obstaculos comosillas, escritorios y otros objetos.
o Asegurese de que el entorno sea amplio y abierto.
o C(ierrelasventanas o las fuentes de corrientes de aire.
* Informe a los participantes B

o |Informe atodos sobre los protocolos de seguridad.

o Mantenga una distancia de seguridad de al menos 2 metros con respecto al dron.




Normas de seguridad para volar drones en interiores

Durante el vuelo:

® Despeguey aterrizaje controlados

O Despeguey aterrice en una superficie plana y estable.
O Evite volar cerca de personas u objetos.
® Limites de vuelo
O Mantenga el dron dentro del campo de vision.
O Vuela abaja altura para evitar chocar con el techo.
O Aterrice cuando la bateria esté por debajo del 20 %.
® Protocolo de emergencia
O Detenga el droninmediatamente si se sale de control. (SPACE inicia el ATERRIZAJE)

O Utilice el botdn de «parada de emergencia» de la aplicacion si es necesario. (ke» detiene los motores).




Normas de seguridad para volar drones en interiores

Despueés del vuelo:

 Apagar de formasegura

o Apague eldrony desconecte |la bateria.
 Compruebe si hay danos

o Compruebe si hay algun problema despueés del vuelo.
e Guardelode formasegura

o Guarde eldronen unlugar seguroy seco.

MANTENGA SIEMPRE LA CALMA'Y LA CONCENTRACION




Prueba el programa

= UMM L
3locks
27 print(f"Detected Pad: {pad}")
28
29 if pad == 3:
30 print("Pad 3 detected - move back and rotate")
31 tello.move back(z2e)
32 tello.rotate clockwise(90) :
33 ‘
34 elif pad == 4:
35 print("Pad 4 detected - move up, flip, and take photo™)
36 tello.move up(3@)
37 tello.flip forward()
38
39 # Capture a photo
49 frame = frame_read.frame
L
*®
@
L
L ]
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Andlisis basico de imagenes

 Cultivos sanos: colores verdes brillantes.

 Areas problematicas: manchas amarillas o marrones, hojas marchitas

* Problemas del suelo: suelo seco o agrietado.

° L ]
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Mejoras y limitaciones

e ;Qué pasarasino sereconoce la Mission Pad?
e ;Se puede anadir algun patron LED (por ejemplo,
rojo para cultivos defectuosos)?

_...2* ¢Queocurresilabateria se esta agotando?

* ;Por qué el dron aumenta la altitud antes de tomar
la fofp?
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* Lo que hemos aprendido:

o Porquélosdrones sonimportantes en la agricultura inteligente.

@)

@)

@)

e Laseguridad eslo primero:
o Importancia de despejar la zona de vuelo.

o Mantener un entorno seguro para todos.

Como instalar el médulo Python.

Cuales son los comandos basicos parainicializar DJI Tel

Como crear una funcidn para leer las plataformas de m

Como crear una ruta para cortacéspedes.




Recursos adicionales

Lecturas recomendadas

 https://djitellopy.readthedocs.io/en/latest/tello/

Videos

Como instalar el médulo Python
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https://youtu.be/K6xBYo7K5-4
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