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Planejamento de voo utilizando o DroneDeploy: Passo a passo

Thiago Blunck Rezende Moreira, Engenheiro Agrimensor e de Seguranca do
Trabalho, Mestrando no Programa de Pés-Graduacdo em Agroecologia do Instituto
Federal do Espirito Santo — Campus de Alegre, Alegre, ES. E-mail:
tbrmoreira@hotmail.com. Jéferson Luiz Ferrari, Dr. em Producéo Vegetal, Professor
no Instituto Federal do Espirito Santo — Campus de Alegre, Alegre, ES. E-mail:
ferrarijl@ifes.edu.br. Otacilio José Passos Rangel, Dr. em Solos, Professor no
Instituto Federal do Espirito Santo — Campus de Alegre, Alegre. E-mail:
ojprangel@ifes.edu.br. Alexandre Rosa dos Santos. Dr. em Engenharia Agricola.
Professor da Universidade Federal do Espirito Santo, Alegre, ES. E-mail:
mundogeomatica@yahoo.com.br.

Introducao

Um dos principios fundamentais da Agroecologia é a sustentabilidade. As geotecnologias
podem ser aplicadas no meio rural, no estudo e monitoramento de animais, em politicas
publicas, na pecuaria, em zoneamentos agroecoldgicos determinando as limitacdes e
potencialidades do meio fisico para diferentes atividades, apontando as necessidades de
preservacdo e conservagdo ambiental, identificando e delimitando areas de conflitos entre
uso atual, legislacdo, potencial de uso e necessidades de preservacdo e conservacao
ambiental (ROSA, 2005).

Assim estimular o uso de softwares livres, para planejamento de voos com fotos
capturadas por sensores embarcados em Aeronaves Remotamente Pilotadas (ARP), de
baixo custo relativo, corrobora para a sustentabilidade. Com uma elevada quantidade de
algoritmos computacionais capazes de processar, analisar, quantificar e gerar indices de
vegetagcdo, € possivel extrair informacdes agroecolégicas, como o uso da terra e a
identificacdo de areas que necessitam de conservacao e preservacao ambiental por meio da
aquisicdo e atualizacdo de dados espaciais, contribuindo no meio cientifico para uma

agricultura sustentavel.

A utilizacdo de ARP, popularmente conhecidas por Vants (Veiculos aéreos néo
tripulados) ou por drones tem ganhado um espaco notavel, em nivel global, seja pelo seu
uso recreativo ou pelo uso profissional. Na area de ciéncias agrarias, 0 uso dessas
tecnologias tem possibilitado o monitoramento das culturas e a deteccdo de problemas
fitossanitarios da plantacéo, por meio de sensores acoplados nas aeronaves (VIANA et al.,
2018; RESENDE et al., 2020), e contribuido para cortar custos e aumentar a produtividade
das culturas (DE OLIVEIRA et al., 2020).

Vale destacar que para comandar uma ARP é necessario observar e seguir as regras da

Agéncia Nacional de Aviagao Civil (ANAC) e do Departamento do Controle do Espaco Aéreo
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Brasileiro (DCEA) e demais agéncias reguladoras (ANATEL, ANTAQ, ANEEL) (DE PAULA;
ROVER; DE SOUZA, 2021). Os voos, quando autorizados, podem ser feitos em tempo real
a partir da superficie terrestre ou de forma planejada, a partir de um plano de voo realizado
com o auxilio de softwares de controle e processamento (VAN REES, 2015;
DRONEDEPLOY, 2020; DAMBROSKI et al., 2021).

O presente Manual tem como objetivo demonstrar o passo a passo do planejamento de

voo por drones utilizando o programa computacional “DroneDeploy”.

Trata-se de um aplicativo de voo automatizado que disponibiliza aos seus usuarios duas
formas para realizar seus projetos. A primeira € por aplicativo, disponiveis para os sistemas
Android e iOS, e a segunda é no proprio site da empresa. Os projetos que forem realizados
podem ser acessados tanto na plataforma quanto em um dispositivo mével, uma vez que a

atualizagéo é feita automaticamente quando estiver conectado a internet.

E um aplicativo de voo gratuito para a realizacdo do planejamento e execuc¢éo dos voos.

Os Vants suportados pelo DroneDeploy sao: “Inspire 2”, “Mavic Air”’, “Mavic Air 2", “Mavic

” ” ” o« ”

Pro”, “Mavic Pro Platinum”, “Mavic 2 Pro”, “Mavic 2 Enterprise Zoom”, “Mavic 2 Enterprise
Dual”’, “Matrice 100", “Matrice 200", “Matrice 210", “Matrice 210 RTK”, “Matrice 200 V27,
“Matrice 210 V27, “Matrice 210 RTK V2", “Matrice 300 RTK”, “Phantom 4”, “Phantom 4
Advanced”, “Phantom 4 Pro”, “Phantom 4 Pro V2.0, “Skydio 2” e “Skydio 2+’

(DRONEDEPLOY, 2022).
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Metodologia

Inicialamente, 0 usuario devera acessar a pagina do DroneDeploy

(https://mwww.dronedeploy.com/). Sera direcionado para pagina conforme a Figura 1.

Figura 1- Pégina do DroneDeEIoz.

€ 9 C { @& donedeploycom * 2@ :

(3) oronedeploy  Product~  Solutions = Leam~  About~ Pricing

Complete Reality
Capture

Interior and exterior visual data — any altitude,
any angle, all in one platform.

Start trial

360 Virtual Walkthrough brings drone data + 3 olution - Learn More!

This website uses caokies and other tecanology 10 provide you an easier

= personaiized experience and customize advertising. To find out more. see our Privacy Polic

Fonte: DroneDeploy, 2022.

Se o usuario nao tiver cadastro, devera clicar no menu suspenso “SignUp” (Inscri¢gao)

conforme detalhe da pégina.

Apos preencher os campos de e-mail e senha, devera clicar em Create My Account de

acordo com a Figura 2:
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Figlura 2 — Pagina de criacdo de conta do DroneDeploy.

<« C O @ dronedeploy.comisignup-vzhtm ~t 2@

Get Started with a Trial

14-day trial. No credit card required

1 ':i_._'mg-*,.——r- ﬂ!‘.u R |

Fonte: DroneDeploy, 2022.

Ap0s as etapas acima, o usuario estara habilitado a acessar a plataforma de planejamento

de voos gratuitos do DroneDeploy como mostra a Figura 3.

Figura 3 — Pagina de criagcdo de conta do DroneDeploy.
@ DroneDeploy

Log in to your account

G Signlnwith Google

L3 Sign In with Apple
Single Sign On

Don't have an account? Sign up

Fonte: DroneDeploy, 2022.

ApOs acessar a pagina, o usuario terd opcdo de criar um diretorio para seus planos de voo

ou iniciar imediatamente um novo projeto clicando em “Project”.

op'ﬂ:lject ‘ Folder
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Mestrado_IFES teste Projeto_café IFES
Mo 18, 2020 i e g

Devera, neste momento, escolher o local onde deseja efetuar o plano, clicar em “Create
Project here” e inserir um nome para o projeto, conforme as Figuras 4 e 5. Apds criar o

nome, devera clicar em continue.

Figura 4 — Pagina de cria¢éo do projeto no DroneDeploy.
€ C @ (O https//wwvidronedeploy.com/app2/sites/newsisFromMapView=true

.

Fonte: DroneDeploy, 2022.
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Figura 5 — Pagina de atribuicdo do nome do projeto no DroneDeploy.

S C @

https://www.dronedeploy.com/app2.

P, Monust
[0l Capture photos and video
manually

—— AUTONGMOUS PLANS |

Maps & Models
Best for generating maps and.
‘models of your location

Photo Report
Capture photos of your
location and ereate 3 report

Video

Capture high quality video of
your location

Panorama
2 spherical panorama
for 360 degree views

Fonte: DroneDeploy, 2022.

O Usuario sera direcionado para uma tela de “autonomous plans” (planos auténomos) e

deveré clicar no menu “Maps & Models” (Mapas e Modelos) de acordo com a Figura 6.
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Figura 6 — Maps and Models.
[ @ DroneDeploy x r-l-'

&« > C {y @& dronedeploy.com/app2,

Tutorial Plano Voo

€< New Template

‘ Manual
m Capture photos and video
manually

Maps & Models

Best for generating maps and
models of your location

Photo Report

Capture photos of your
location and create a report

Video
Capture high quality video of

your location

Panorama

Generate a spherical pancrama
for 360 degree views

Fonte: DroneDeploy, 2022.

Finalmente, o usuario tera acesso a pagina onde seré possivel configurar os parametros de
Voo, tais como: nome do plano, altura, GSD (tamanho do pixel no mosaico representando
uma porcdo do terreno) e sobreposi¢cdes longitudinais e laterais. As Figuras 7, 8 e 9

mostram essas etapas.
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Figura 7 — Demarcagao da area de estudo.
j@ Voo.Padreo_ Mestrado - Dranel X [T 5

<« C @ & hups//www.dronedeploy.com/app ap/5F3 @ 3 f5 B & (Mosionznds @) -

Mestrado_IFES > Mestrado_IFES

REPORT

I3 Voo_Padrao_Mestrado °

e Flight Plan from SHE,
B MLorzIP

@) AutoFlightModes (bets) & A

=) a8 iz (5

£ Import KMLor SHP

Fonte: DroneDeploy, 2022. .

Para nomear o plano de voo, clicar nos trés pontos da caixa “Map Plan” (Mapa do Plano) e
escolher renomear conforme a Figura 8.

Figura 8 — Nomeando o Projeto.
l @ Map Plan - DroneDeploy x r—_

< C { & dronedeploy.com/app2

Tutorial Plano Voo

[0 Map Plan : o

# Rename
5:46 1

Minutes [0 Duplicate  Bsf=

» Flight A & Delete

Resolutiot. w v

&60m

e

Fonte: DroneDeploy, 2022.
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Figura 9 — Projeto renomeado.
J@ Voo_Padrao Mestrado - Dronel X | =+ I Eg

- C A () https://www.dronedeploy.com/app2/sites/5e728a7678c25d6cccT6ifc3/fy/map/5f341d5196a55¢7¢7811c215 D a (3 @ & (nos

Mestrado IFES > Mestrado IFES REPORT

08 Voo Padrao Mestrado i ()

~sw_ro- Flight Pian from SHP,
& kvLorzIP

® AvofignMosesoes @ A

N ap

]

Import KML or SHP

\
=

Connect drone | E‘,)
Nr

Fonte: DroneDeploy, 2022.

E possivel importar um arquivo em formato shape, um arquivo zipado ou ainda um kml da
area de interesse por meio de dois complementos que podem ser instalados de forma
gratuita, o “Flight Plan” from SHP, KML, or ZIP ou o “Import” KML or SHP. Um arquivo em
formato *.kmz, é similar ao arquivo *.zip, possibilitando empacotar varios arquivos juntos
comprimindo o conteudo para tornar o download mais rapido. O formato shape, *.shp, € um
formato contendo dados geoespaciais em forma de vetor usado por SIG. Por fim, o formato
* kml, € um formato usado para exibir dados geograficos em um navegador da Terra, como
Google Earth e Google Maps. A Figura 10 mostra um aplicativo gratuito instalado pela loja

de aplicativos da DroneDeploy que permite importar arquivos nos formatos explicados.

Figura 10 — Importag&o de formatos.
Flight Plan from 5HF,
o] KML, or ZIP

‘ Submit

Fonte: DroneDeploy, 2022.
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&% |mport KML or SHP

o]

Figura 11 — Ajuste dos parametros de configuragédo de voo.

— Tutorial Plano Voo

[0 Voo _Padrac_Mestrado : o

13:57 3 122 1

utes ectares lmages patte

A Flight Altitude

— Resolution: 2.1 cm / px < 70m

G Enhanced 3D

[ Live Map ‘,'
A‘,; Advanced >

Flight Plan from SHP,
@] KML, or ZIP

&) AutoFlight Modes (beta) ~ #)  A

i
T
%
(4]
&k
T
T
it

2% |mportKML or SHP

Don't own a drone? Test the simulator

HELP i

Fonte: DroneDeploy, 2022.
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Na tela representada pela Figura 11, o usuario devera configurar a altura de voo de acordo
com o GSD de interesse. O numero de baterias, tempo de voo, quantidade de imagens e

area coberta variara conforme o tamanho do poligono da area de estudo a ser mapeada.

E disponibilizado ao usuario quatro (4) opgdes de voo, pré-configurados conforme as
Figuras 12, 13, 14 e 15. Este € um recurso do “Drone Deploy Labs” para aqueles que
desejam planejar voos com mais confianca. Os modos de voo foram projetados para
fornecer um mapeamento mais confiavel, por meio de extensa andlise de dados de mais de
100.000 mapas.

Este aplicativo também inclui o modo de voo cruzado avangado, que pode ser usado para

melhorar a modelagem 3D em grande escala.
Modos de voo pré-configurados:

1) Field: opcéo para mapeamentos de campos onde € melhor escolher a altitude legal

mais alta.

Figura 12 — Modo de voo Field.

':*E—‘:' Auto Flight Modes (Beta) oA

t's usually best to choose the highest legal
altitude when mapping fields.

‘ Set high altitude

Fonte: DroneDeploy, 2022.

2) Terrain: opgdo para mapeamentos de colinas, copas de arvore ou telhados mais al-

tos.

Figura 13 — Modo de voo Terrain.

(&) AutoFlight Modes (Beta) ~ #) A

Tallest hill, treetop or roof to be mapped:
10 m

Fonte: DroneDeploy, 2022.
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3) Building: configurado de forma cuidadosa com as arvores ou outros edificios ao re-
dor, pois o drone pode estar voltado para tras durante o voo de perimetro.

Figura 14 — Modo de voo Building.

@ Auto Flight Modes (Beta) al A

Field Terrain Building  Crosshatch

Look out for surrounding trees or other
buildings, as your drone may be facing
backwards during the perimeter flight.
Height of the building:

s 10 m

‘ Optimize Altitude

Fonte: DroneDeploy, 2022.

4) Crosshatch: € um modo de voo avangado que pode ndo melhorar os resultados de
mapeamento. Os padrdes de voo da grade hachurada com todas as imagens podem
reduzir o erro geral. Frontlap e sidelap foram definidos para 60% para essas mis-
sbes, pois 0 padrdo dobra o numero de imagens capturadas. I1sso pode ser aumen-

tado em configuragbes avancgadas.

Figura 15 — Modo de voo Crosshatch.

o

@ Auto Flight Modes (Beta) wl

-~~~ @

Field Terrain Building  Crosshatch

P

*7  Gimbal Angle 60

This is an advanced flight mode, and may
not improve your mapping results.

Flying crosshatch flight patterns with a
tilted gimble in addition to top-down (nadir)
imagery can improve larger area 3D models
which contain many separate buildings.

You should reduce frontlap and sidelap to

50% for these missions as you are doubling
the number of images captured.

Fonte: DroneDeploy, 2022.
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Esses modos de voo séo opcionais. O usuério pode configurar seu plano conforme desejar.

Apo0s essa etapa, cliqgue em:

A5 Advanced by

Serda disponibilizado em tela as configuracdes de sobreposicdo, direcdo de voo e velocidade
do drone conforme a Figura 16.

@ Plano de Voo - Droneleploy % +

Figura 16 — Configuraﬁées de sobreposicéo, dire¢do de voo e velocidade do drone.
<« C (Y & dronedeploy.com/app2
= Tutorial Plano Voo

& Advanced Settings

9:43 3 167 1

Automatic Settings
Front Overlap 75%

Side Overlap 65%

&

Flight Direction 7°

i)

Mapping Flight Speed 5m/s

r__] Starting Waypoint 1

Fonte: DroneDeploy, 2022.

Apos realizar estas configuragdes, o usuério conclui o plano de voo. N&o é necessario salvar
pois a pagina o faz automaticamente.

Basta ligar o drone que detecta o plano de voo e o realiza de maneira autbnoma. Antes de
iniciar, o drone fard um check list dos principais itens para realizagdo segura de um voo0.

Ap6s a checagem, o usuario s6 precisa apertar o botéo de inicio da missao.

Dicas para elaboracdo de um bom plano de voo:

1) Procure sempre montar planos onde o drone, ao iniciar a missao, va para o ponto
mais distante e, na medida em que for desenvolvendo o trabalho, fique mais préximo

do ponto de decolagem. Isso é ajustado no menu flight direction.
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2)

3)

4)

5)

6)

L - :
+..) Flight Direction

|
o

Tenha sempre bem definido o propdsito do voo e o grau de precisdo do trabalho,

pois isso implica diretamente na maneira de planejar as missoes.

Para evitar o efeito de arraste nos mosaicos, diminua a velocidade de voo do drone.

Isso é ajustado em “Mapping Flight Speed”.

¥ Mapping Flight Speed Smy/s

Caso o planejamento de voo exija mais de uma bateria, nunca pressione o botdo
“Home Point” no controle. Os drones sédo equipados de bateria inteligente, sensores
e um receptor de satélite que captura a coordenada da Ultima foto obtida e reserva
uma carga nha bateria que permite ao drone voltar ao ponto de decolagem para reali-
zar a troca. Basta inserir uma bateria carregada e iniciar a missdo novamente que o

equipamento voltara a ultima foto obtida e continuara a executar o plano de voo.

Os voos planejados sdo autbnomos, ou seja, uma vez formulado, o drone voara sem

a necessidade de controle pelo operador.

Uma vez criado, o plano pode ser acessado diretamente pela pagina do “DroneDe-
ploy” ou através do aplicativo do “DroneDeploy” para sistemas Android ou IOS por

meio de smartphones, tablets ou ipads.
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Consideracoées finais

O “DroneDeploy” é uma ferramenta computacional compativel com os sistemas
operacionais Android e “lIOS” e possibilita realizar o planejamento de voo de forma gratuita

para o levantamento de dados por drones.

O comunicado traz uma sequéncia de procedimentos de como realizar um planejamento
de voo por drones utilizando o “DroneDeploy” e se constitui em um material pratico, objetivo

e de facil entendimento a todos os leitores e interessados no assunto.
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