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Datuen bilketa dronekin

Nekazaritza adimenduna dronekin
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lkasgaiaren helburuak

Ulertzen duzu dronek datuak nola biltzen dituzter

nekazaritzan

Aireko irudiek nekazariei beren zelaiak gainbegiratzen nola laguntzen dieten

deskubritu




Zer da nekazaritza adimenduneko datuak biltzea?

Sentsoreak, aireko irudiak eta automatizazioa

dronak datu-erosle gisa

Eztabaida eta galderak

eta erantzunak
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Zer da nekazaritza adimenduneko datuak biltzea? .'x

Nekazaritza adimendunak teknologia aurreratuak erabiltzen ditu, hala nola dronak eta
landa-eremuko denbora errealean datuak Dbiltzeko. Datu horiek nekazariei laboreen osasunari,
ureztatzeari, ongarritzeari eta izurrien kontrolari buruzko erabaki hobeak hartzen laguntzen diete.
Droneek «esploratzaile hegalari» gisa jarduten dute, eta berehala ikusten dituzte lur-eremu handiak.
Dronen kamerek eta sentsoreek ingurumen irudiak eta datuak biltzen dituzte.

Datuak biltzeak arazoak goiz detektatzen laguntzen du, zabaldu aurretik.
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Misioaren helburua

Lezio honetan, gure dronaren misioa eremu problematiko bat aurkitzea eta horren argazki bat hartze

da.
Dronak hegan egingo du, aldez aurretik zehaztutako patroi bati jarraituz, zelaia eskaneatzeko.
QR kodea gaixo dauden laboreak dauden lurzoruaren maparen eremuan kokatzen da.

Behin QR-a detektatuta, drona gelditu egingo da eta argazki bat hartuko du, ondoren aztertzeko, eta %

lurreratu egingo da.
Prozesu honek edozein arazoren aurrean nekazariek nola identifikatu eta jardun dezaketen simit

du.
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Dronaren hegaldi ibilbidea

e Zelala eskaneatzeko, dronak hegaldi sistematikoaren ibilbidea

jarraitzen du, «cortacesped» izenekoa edo lauki-patroia.
 Horrek eremuaren estaldura osoa bermatzen du, esploratu

gabe punturik utzi gabe. Dronak zuzen egiten du hegan, S

zelalaren alde batetik bestera. Hegaldi-planean ezartzen dira

aldez aurretik altitudea, abiadura eta linea arteko distantzia.

Patroil honek dronari laguntzen dio eremu osoan datu
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enteak eta zehatzak biltzen.
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Aktua: lrudiak harrapatzeko programazioa

* Aireratu.
* Aurrez esandako eremu baten gainean bilaketa-
eredu bat eqitea.
* Aurkitu labore akastunak
~* Argazki bat hartu eta lurreratu.

e A abi_apuntura itzuli eta lurreratu.
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Beharrezko materialak

HARDWAREA

Dron DJI Robomaster TT
Alfombrilla Drones4STEM

Ordenagailua

SOFTWAREA

GUI MIND+ Scratch plataforma (PYTHON MODULUA)

O

DronelStem aplikazioa
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MIND + Python Instalatu

User Expansion

P Al902:dji single TT control

 djitello begin

Pythonen instalazioa eglaztatzeko O

Control

- djitello_connect wifi (NN NN
Operators '

ze r re n d a 0 ' djitello_connect

AEEUE djitello streamon
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* Hautatu Python modulua
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* USER EXPANSION blokea R

B & djitello sn
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* TELLO TT-en berariazko funtzioak REL| clo battey

djitello motoron
Pytho n

o ® © o -~ dijitello motoroff
T User =
0 N Expansion FL djltello_takeoff
x Drones . ——
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Official Library  pinpong

dji tt control

Note: The

and User-Ext

dji single TT control Import User-Ex...
dji single TT control Open the User-Ex file on your
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Python programa bat hastea

* Egin klik artxibo-sisteman

* Gehitu artxibo bat (Artxiboa

_ proiektuan)
[ dronesdstem lessonf|__

dro nes-ﬂrStem_lessmnd

* |datziizen bat artxiborako
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Python kodea sortzeko blokeak

Mind +-ek blokeak Python kode bihurtu ditu

Hori kopiatu eta hobetu dezakegu CODE moduan.

(2 1 # -"- coding: UTF-§ -*- —
=/ 2
Control 3 # Mindrlus 1 dronesAStem lessonbpy
4 # Python o
‘ 5  import requests A =
Operators 6 from PIL import Image
% Python main program start 7 import io
11 _ g from djitellopy import Tello
"2 4  import cv2
Numbe i 16 from djitellopy import TelloSwarm
PO G L CUERERLERY * 192.168.10.1 " 11 j %
eé’ v djitello streamon ””47’/'. B o © o
X E | 13 tello = Tello(host="192.168.10.1") ° .
Text o 14 tello.connect() '
a ' 15 tello.streamon()
ﬁ 16  tello.takeoff()
Li‘st . ‘ 17 hile T
) l B8 while rue:
Rig Sl ol ~ 19 tello.enable mission_pads()
121 P ditello movefo 20 tello.set_mission_pad detection_direction(®)
Tuple it s @ 21 tello.move forward(20)
’ 22
7))
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Python kodea sortzeko blokeak

§ Mind+ V1.8.0 RC3.1 new-project-22/3/2025-15:27:50.mp = (] X
| ﬁM,lhd;+'
Blocks
1 # -*- coding: UTF-8 -*-
3 # MindPlus ' =
4 B Python ones4
5 import requests il Stem lessonb.py
6  from PIL import Image _
7 import io ) S
8 from djitellopy import Tello
9  import cv2
16 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: .. % @
19 tello.enable mission pads() o ® e |
20 tello.set_mission_pad detection direction(9)
21 tello.move_forward(20)
'I 22
\
. (&) Terminal Clear output
Python 3.8.5 [MSC v.1924 64 bit AMD64)] on win32 & (i) Drones
Type "help", "copyright", "credits" or "license" for more information. (l \)ll'STEM
L >>> _ ® k




Drones4Stem alfombrillaren zehaztapenak

Lauki bakoitzak 40 x 40 cm neurtzen ditu

® Aurrerantzeko mugimendua: 100 cm

® Erreialdaketa: 40 cm-ko irristatzea

® QR 2 kodeak ureztaketa eskasa adierazten

160 cm

du
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®* QR 4 kodeak labore akastunak adierazte |

ditu




Inizializazioa eta aireratzea

# Inicializar
tello=Tellol)
tello.connect()

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

# Iniciar transmisionde video
tello.streamon)

lectura_fotogramas =tello.get_frame_read|)

# Habilitar Mission Pads
tello.enable_mission_pads)

tello.set_mission_pad_detection_direction(0) # Deteccion hacia abajo

# Despegar '
tello.takeoff()

time.sleep(2)
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Egiaztatu misioko kokoskorren funtzionamendua, argazkia, etxera itzuli.

print{

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

tello.land()
tello.streamoff()

frame = frame read.frame exit()

cv?2_ imwrite( , frame) time.sleep( )

print{ )
print( )
tello.land()

tello.move right(50) tello.streamoff()

)

tello.move back( exit()

&2 Drones
@D 4STEM



Mozketa-patroia

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()

tello.land()

tello.streamoff()
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Barruko droneak hegan egiteko segurtasun-arauak

Hegaldia baino lehen:

* |kuskatudrona

* Egiazta ezazu kalterik edo helize solterik dagoen.

* Egiazta ezazu bateria erabat kargatuta dagoela.

* Prestatu eremua

* Kendu oztopoak, hala nola aulkiak, idazmahaiak eta beste objektu batzuk.
* Egiazta ezazu ingurua zabala eta irekia dela.

* |txileihoak edo aire-korronteen iturriak.

* Parte-hartzaileei txostena

* Segurtasun-protokoloei buruzko txostena.

* Mantendu gutxienez 2 metroko segurtasun-tartea dronarekiko.
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Barruko droneak hegan egiteko segurtasun-arauak

Durante el vuelo:

Aireratzea eta kontrolatutako lurreratzea

Aireratu eta lurreratu gainazal lau eta egonkor batean.

Ez hegan egin pertsonen edo objektuen ondoan.

Hegaldi-mugak

Mantendu drona ikus-eremuan.

Altuera baxuan egiten du hegan, sabaiarekin talka egin ez dezan.

Bateria% 20tik behera dagoenean lurreratzen da.

Larrialdietarako protokoloa

Atxilotu drona berehala, kontroletik ateratzen bada. (SPACEK LURRERATZEARI hasiera eman dio)

Erabili aplikazioaren «larrialdi-parada» botoia, beharrezkoa bada. («e») gelditu egiten ditu motorrak).
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Barruko droneak hegan egiteko segurtasun-arauak

Hegaldiaren ondoren:

Modu seguruan itzali

Itzali drona eta deskonektatu bateria.

Egiaztatu kalterik dagoen ala ez

Egiazta ezazu hegaldiaren ondoren arazorik dagoen.
Gorde ezazu modu seguruan

Gorde drona leku seguru eta lehor batean.

MANTENDU BETI LASAITASUNA ETA KONTZENTRAZIOA
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Probatu programa

e — S s , S
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(39)

32 tello.rotate clockwise(90) 7 = )
33 bl ¥ ‘
34 elif pad == 4:

35 print("Pad 4 detected - move up, flip, and take photo™)

36 tello.move_up(30)

37 tello.flip forward()

38

39 # Capture a photo

40 frame = frame read.frame
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lrudien oinarrizko analisia

e Laborantza osasuntsuak: kolore berde distiratsuak.

 Eremu problematikoak: orban horiak edo marroiak, hosto zimelduak.

e Lurzoruaren arazoak:lurzoru lehorra edo kisketa.




Hobekuntzak eta mugak

Zer gertatuko da Mission Pad-a onartzen ez bada?
* Gehitu al daiteke LED patroiren bat (adibidez, gorria
labore akastunentzat)?
,,,,, . .Zer gertatzen da bateria agortzen ari bada?

. Zéfgatik handitzen du dronak altitudea argazkia

hartL.[ baino lehen?
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LABURPENA

e |kasiduguna:
e Zergatik dira garrantzitsuak dronak nekazaritza adimendunean.
* Nolainstalatu Python modulua.

* Zeintzuk dira DJI Tello eta Python inizializatzeko oinarrizko

* Nolasortu funtzio bat misio-plataformak irakurtzeko.

- o Nolasortu mozketa-bide bat.

* Segurtasunadalehenengo gauza:

 Hegaldi-eremua garbitzearen garrantzia.

* Guztiontzakoingurune segurua mantentzea.



Baliabide gehigarriak

Gomendatutako irakurketak

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

Bideoak

Nola instalatu Python modulua
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Eskerrik asko zure

arretagatik!
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