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Agricoltura intelligente con i droni

Drones4STEM © 2023 di Drones4STEM e concesso in licenza con licenza CC BY-NC-SA 4.0. Per visualizzare una copia di
questa licenza, visitare https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/4.0/



Obiettivi della lezione

Capire come i droni raccolgono dati

In agricoltura

Scoprire come le Immagini aeree aiutano gli agricoltori a
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ARGOMENTI

Che cos'e la raccolta dati nella Smart Farming

Sensori, Immagini aeree e automazione

| droni come raccoglitori di dati

Ql.'

Discussione e domande e risposte
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Che cos'e la raccolta di dati nell'agricoltura

L'agricoltura intelligente utilizza tecnologie avanzate come droni e sensori per raccogliere dati in
tempo reale dal campo. Questi dati aiutano gli agricoltori a prendere decisioni migliori sulla salute delle
colture, sull'irrigazione, sulla fertilizzazione e sul controllo dei parassiti.

e |droni fungono da "ricognitori volanti" che osservano rapidamente campi di grandi dimensioni.

* Letelecamere eisensorideidroniraccolgonoimmagini e datiambientali.

e Laraccoltadeidatiaiuta aindividuare i problemiin anticipo, prima che si diffondano.
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Scopo della missione

In questa lezione, la missione del nostro drone e trovare un'area problematica specifica nel campo-e, .
fotografarla.

® |l drone volera secondo uno schema predefinito per scansionare il campo.

® |l codice QR posizionato nell'area della mappa con le colture non sane.

® Unavoltarilevatoil QR, il drone si ferma e scatta una foto per un'analisi successiva e torna a terra.

® Questo processo simula il modo in cui gli agricoltori possono identificare e agire rapidamente sui

problemi.
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Percorso di volo del drone

Per eseqguire la scansione del campo, il drone segue una

traiettoria di volo sistematica chiamata "tosaerba" o schema a
griglia.

* In questo modo si garantisce una copertura completa dell'area
senza perdere punti. Il drone vola in linee rette, avanti e indietro ‘

attraverso il campo. Altitudine, velocita e distanza tra le linee

ono preimpostate nel piano di volo.
schema aiuta il drone a raccogliere dati coerenti e

precisi su tutto il campo.
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Attivita: Programmazione dell'acquisizione di immagini

Decollo.

* Eseqguire un modello diricercasuun'area
predefinita.

* Individuare le colture non idonee

e Scattare foto e atterrare

* Tornareacasa e atterrare.
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Materiale necessario

HARDWARE

Drone DJI Robomaster TT
Drones4STEM FloorMat

PC

SOFTWARE

Piattaforma MIND+ Scratch GUI (MODULO PYTHON)

O

Applicazione DroneldStem
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Installazione di MIND+ Python

User Expansion

P AI902:dji single TT control

. diitello begin

Lista di controllo dell'installazione o

Control

. B (LG L L R GVl " HONOR-ROUTER ™
Operators
Python - djitello_connect
Number |/ i8 - djitello_streamon I
* Scegliere il modulo Python ‘3 pg—
Text o | L
=
ﬁ. - dijitello_picture upload (@lys{s¥f{ls=l gl

 Scegliere EXTENSIONS->USER- e

EXT e cercare: DJITTCONTROLe .. & m f -

A
— o pd

Online | Offline \

Official Library  pinpong

dji tt control

MNote: The dules in the user li
and User-Ext f

Dictionary S8
selezionare la libreria o |EEEEIETETETE NG

"~ ledcolor I8~ A~

~ djitello sn

Variables

* Blocco EXPANSIONE UTENTE

Wbl - djitello_battery
o TELLO TT Funzionispecifiche Nl ceelo motoon
BE - djitello_motoroff

User

 djitello_takeoff

xq Drones ‘. cXpansion /
@D 4STEM -

- dijitello_land

dji single TT control

Import User-Ex...

dji single TT control

Open the User-Ex file on your

computer




Avviare un programma python

 Fareclicsu File System

* Aggiungifile (File nel progetto)

dro n9545tem_|555t3n6|

* Digitare un nome per il file
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Generazione di codice da blocchi a Python

Mind+ converte | blocchi in codice Python

Possiamo copiare e migliorare il codice in modalita CODICE.

)

Control

Operators

Number

SE
Text

=

List

Tﬁpie
Ful

Dictionary

0
e9
Set

l{a Python main program start

- djtello connect (EEEERIERD
- dijitello_streamon S o

- dijitello moveforward €

—
0 W O NV B WN -

—

3‘.%

@

*. coding: UTF-8 -*-

# MindPlus

# Python

import requests

from PIL import Image

import io

from djitellopy import Tello
import cv2

from djitellopy import TelloSwarm

13 tello = Tello(host="192.168.10.1")

1 tello.connect()

15  tello,.streamon()

16  tello.takeoff()

17

18 while True:

19 tello.enable mission_pads()

20 tello.set_mission_pad_detection_direction(9)
21 tello.move forward(20)

22

~ dronesAStem lessonbpy




Blocchi per la generazione di codice 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.

>>> ,



Caratteristiche del tappetino Drones4Stem

Ogni griglia e 40x40cm
® Movimentoinavanti: 100 cm

® Cambiocorsia: 40 cm di slittamento

® |l codice QR 2 indica una cattivairrigazione

® Jlcodice QR 4 indica un cattivo raccolto

160 cm
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Inizializzazione e decollo

# Inizializza

tello=Tellol()

tello.connect()

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

# Avviareil flusso video
tello.streamon()
frame_read = tello.get_frame_read|)

# Abilita i Mission Pad
tello.enable_mission_padsl)
tello.set_mission_pad_detection_direction(0) # Rilevamento verso il basso

# Decollo ¢ oo,
tello.takeoffi() |
time.sleep(2)




Controllo del funzionamento dei pattini di missione, foto, ritorno a casa

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()




Modello di tagliaerba

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+()




Regole di sicurezza per il volo di droni in interni

Prima del volo:

* Ispezione deldrone
o Verificare che non visiano danni o eliche allentate.
o Assicurarsi che la batteria sia completamente carica.
* Preparare l'area
o Rimuovere ostacoli come sedie, scrivanie e altri oggetti.
o Assicurare un ambiente spazioso e aperto.
o Chiudere le finestre o le fonti di flusso d'aria. Tt
* Informare i partecipanti

o [Informare tutti sui protocolli di sicurezza.

o Mantenere unadistanza di sicurezza di almeno 2 metri dal drone.




Regole di sicurezza per il volo dei droni in interni

Durante il volo:

* Decollo e atterraggio controllati
o Lanciare e atterrare su una superficie piana e stabile.
o Evitare divolare vicino a persone o oggetti.
* Limitidivolo
o Mantenere ildrone entro la linea di vista.
o Volare a bassa quota per evitare l'impatto con il soffitto.
o Atterrare quando la batteria e al 20%. JEITIN

* Protocollodiemergenza

o Arrestareimmediatamente il drone se va fuori controllo. (Lo spazio avvia l'atterraggio)

o Se necessario, utilizzare il pulsante "arresto di emergenza" sull'app. ("e" arresta i motori) (i) Drones
O 4STEM



Regole di sicurezza per il volo dei droni in interni

Dopo il volo:

* Spegnimento sicuro

o Spegnere il drone e scollegare |la batteria.
e |spezione deidanni

o Verificare la presenza di eventuali problemi dopo il volo.
* Conservare in modo sicuro

o Conservareildrone in unluogo sicuro e asciutto.

MANTENERE SEMPRE LA CALMA E LA CONCENTRAZIO




Test del programma

= JUMIMJIAER P —
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(20) '
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(38)
37 tello.flip forward()
38
39 # Capture a photo
40 frame = frame read.frame
L
*®
@
L
L ]
(i) Drones .
QD) 4STEM .




Analisi delle immagini di base

e Colture sane: Colori verdi
brillanti.
* Aree problematiche: Macchie

_...gialle o marroni, foglie appassite.

L ]

* Problemidel suolo: Terreno

secco o:fessurato.

ﬂ““O
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Miglioramenti e limitazioni

e Cosasuccedeseil Mission Pad non viene riconosciuto?
* E possibile aggiungere un modello diled (ad es. rosso

per le colture difettose). s
® e
. _ d
... > Cosasuccede se la batteria si sta scaricando?

* Perehéil drone aumenta l'altitudine prima di scattare

una fbto?
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 Cosaabbiamo imparato:
o Perchéildrone eimportante per l'agricoltura intelligente.
o Come installare il modulo python.

o Qualisonoicomandidibase per initiliazzare DJI Tello con python.

e o
o ® ® o
.

"o Come creare una funzione per leggere i mission pad.

.

o Come creare un percorso per il tagliaerba.

 La sigfurezza prima di tutto:

o L'importanzadiliberarel'areadivolo.

[ ]

o Mantenere un ambiente sicuro per tutti.
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Risorse aggiuntive

Ulteriori letture

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

Video

Come installare il modulo python
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https://youtu.be/K6xBYo7K5-4

Grazie per la vostra

attenzione!
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