Activitatea 5. Model experimental UAV

VRS

Aceasta este o activitate conexa cu nr. 3 (supra), constand intr-un studiu de ,bune practici” in utilizarea
platformelor aeriene radiocomandate (dronelor) pentru cercetarea arheologica.

Un prim segment experimental s-a referit la chiar drona folosita in misiune (include toate echipamentele
conexe, dar nu intrdm aici in detalii). In toamna anului 2014 s-a folosit o platforma hexacopter, deci un
mini elicoper cu sase brate (motoare, elici etc.), care prezinta avantajul unei securititi sporite a misiunii’,
dar si capacitatea de a ridica aparate de capturda vizuala mai mari (inclusiv pentru filmare), dar
dezavantajul unei greutati proprii mari, ceea ce ridica costurile de exploatare?, dar mai ales micsoreaz
durata zborului, deci autonomia si acoperirea de teritoriu.

Practica a demonstrat ca hexacopterul nu era o solutie adecvata pentru Limes Transalutanus, care este o
zond predominant agricold, cu putine drumuri de acces in cdmp?, ceea ce face foarte dificil accesul (chiar
si aerian!) in anumite zone de interes. Din acest motiv, din 2015 s-a lucrat mai ales cu o platforma
aeriand de tip quadcopter, mult mai usoard (si da, teoretic, mai vulnerabil3®), dar cu o autonomie de
zbor care a crescut considerabil (cca 30%). Daca in cazul platformei hexacopter s-a lucrat cu un sistem de
comand3 simplu’, in acest caz s-a preferat un sistem de comanda multiplu, pentru a compensa o gam3
mai largé de vulnerabilitati®: telecomands inzestrata cu telemetrie bidirectionald, la care se adauga un
sistem de telemetrie suplimentar ce utilizeaza o tabletd, cuplata la un sistem radio, dotata cu software
specializat pentru raportarea exacta a tuturor caracteristicilor de zbor, inclusiv pozitia exacta in spatiu,
regimul de zbor, consumul instantaneu si mediu, starea acumulatorului, distanta, viteza etc. Toate
aceste echipamente sunt in stare sa controleze drona si sa-i comande intoarcerea in regim de urgenta la
punctul de decolare, metoda de ,comanda dubld” (folositd de aviatie, in general) care incearcd sa
previna problemele de interferenta si bruiaj in anumite frecvente (se intdmpla rar sa cedeze simultan
doua frecvente diferite).

Tot o metoda de prevenire a intreruperii comunicatiei a fost programarea misiunii, operatiune executata
chiar in cadmp’, pe laptop, datele de zbor fiind apoi transferate in memoria dronei. In aceast3 situatie,
chiar daca ar putea sa intervina o intrerupere a comunicatiilor, sau daca aparatul dispare din raza vizuala
(Tn numeroase conditii este extrem de greu de vazut), drona isi executa programul de zbor, ceea ce
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Un astfel de aparat de zbor isi poate indeplini misiunea si in cazul in care cedeaza un motor, ceea ce nu este cazul
unui quadricopter.
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Costurile cele mai mari, cu exceptia ,pierderilor” Tn misiune, sunt legate de acumulatori, care sunt foarte
performanti, dar si foarte scumpi. Cu cat aparatul este mai greu, solicita acumulatori mai mari, care ridica, la randul
lor, masa totala.
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Aceasta a fost o surpriza, fiindca cu doar trei ani in urma inca se lucra pe parcele mici. Acum sunt la putere marila
asociatii agricole, care pun aceeasi culturd pe sute de hectare, de cele mai multe ori arand toate vechile cai de
acces din interior.

4 Argumentul ramane doar in plan teoretic, fiabilitatea conceptuala este intr-adevar superioara pentru sisteme cu
sisteme de propulsie mai numeroase (6, 8, sau 12) fata de cele de tip quadcopter. In practics, determinanta este
fiabilitatea executiei. Sistemul elicopter, cu un sistem unic de propulsie, este un bun exemplu in acest sens.
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Este un fel a spune, fiindca, in afara comenzilor de baza (sus/ jos, Tnainte, etc) instrumentul are un monitor care
raporteaza in timp real parametrii de zbor (indltime, viteza, distanta, starea acumulatorilor, etc)
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Care nu se refera doar la posibila defectiune a unui rotor, ci si la problemele de comunicatii la peste un km.
distantd. Intreruperea completd a comunicatiei poate fi o problem3 fatala. Executarea de zboruri preprogramate,
despre care se vorbeste in text, este o masura de prevedere in cazul intreruperii telecomunicatiei.

’ Functie de situatia concreta observata la fata locului, fiindca planurile de zbor pregatite in birou, prealabil, s-au
demonstrat cateodata inaplicabile, din diverse motive (de exemplu: punctul ales pentru decolare nu este accesibil).



include, desigur, intoarcerea la ,baza” (este considerata, automat, punctul de unde a decolat, memorat
ca pozitie GPS).

O a doua parte a experimentului UAV a fost legata de acumularea de experienta in materia ,,momentului
optim de zbor”, care se poate referi la ora din zi (adica lungimi de umbre diferite, intensitati si culori
diferite ale luminii) sau la ziua din an. in acest scop s-au ales, de la inceput (august 2014) doua perimetre
distincte, unul numit Poiana Rosie (in apropiere de Albota), al doilea —la SV de Spitalul TBC de la Rosiori,
spre Valea Mocanului. Pentru fiecare dintre ele s-au organizat patru sesiuni de zbor, pentru vara
(august), toamna (octombrie), primadvara (martie-aprilie) si final de primavara (sezonul paioaselor,
iunie). Am dorit sa verificam, intre altele, daca fotografia in lanul de grau este atat de relevanta pe cat se
spune. Concluzia, pe scurt, este cd nu, cel putin nu in conditiile din sudul Romaniei®. Cele mai bune
rezultate s-au obtinut pe terenuri proaspat arate si discuite, mai ales pentru fotografia oblici’. Pe locul
al doilea a fost concurentul surpriza — lanul de floarea soarelui, in maximul de vegetatie, in august; desi
cultura avea peste doi metri Thaltime, la momentul experimentului, atat ortofotografia, cat si modelul
digital au redat perfect toate detaliile majore de interes din peisaj, precum valul de granita si drumul
roman (drumurile, mai exact). Marea dezamagire au fost exact lanurile de grau (secara etc.), si hu doar
in cadrul acestui experiment, ci in toate cele aproape 70 de misiuni UAV. Oricum, exista si situatii mai
dezavantajoase decat lanurile de pdioase, anume terenurile acoperite de culturi de porumb sau rapita,
care sunt perfect ,opace”. Tot rezultate spre zero se pot obtine pe parloage.

Cunoasterea acestor informatii asupra optimului pentru misiunile UAV poate contribui considerabil la
eficientizarea eforturilor de cercetare aeriana cu scop arheologic, in conditiile in care, oricum, suportul
financiar este modest, acum si in viitorul previzibil.

® Teoria este dezvoltats mai ales de scoala britanica — cea care a cumulat cea mai mare experienta in materie, in
Europa. Foarte probabil, in conditiile de sol, dar mai ales in conditia ca ramasitele arheologice sa contina ziduri de
piatrd (materie primé abundentd in Regatul Unit), concluziile colegilor din insuld nu pot fi decat corecte. In sudul
Romaniei exista categoric alt sol si alte resurse constructive decat piatra, de unde si ,reguli” care par destul de
diferite.

° Marea majoritate a fotografiilor achizitionate din drona sunt verticale. In cadrul fiecarei misiuni UAV, ins3, se
achizitioneaza si fotografie oblica, din capetele de perspectivd, pentru a corecta aberatiile marginale (acolo unde
numarul de referinte reciproce ale fotografiilor este, din motive obiective, insuficient).



