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Planeamiento de Operaciones

AeroSpace & Ariation

SEIDROB
REDROM Robdtica y sistemas no tripulados para aplicaciones de seguridad SOCIEDAD ESPANOLA PA

- . . o LA INVESTIACION Y
RED DE ROBOTICA Y MECATRONICA Madnd, 2 de Diciembre de 2016 DESARROLLO EN ROBOTICA




Planeamiento de Operaciones
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Planeamiento de Operaciones (iii)
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e Calculo de tiempos de ruta parcial basados en velocidad de crucero.

e Calculo de tiempos de ruta completa (ida y vuelta) completada.
* N2 de veces que cada punto de la ruta es visitado en una ruta completa.

* Los tiempos de revisita a cada punto pueden ser acortados introduciendo mas de
un avion en la ruta y modificando la velocidad de crucero.

* N2 ciclos que cada avion puede completar a la ruta sin ser recuperado en tierra.
* Ubicacion del puesto/s de operacion.
* Necesidad de estacidon/es de repeticion de comunicaciones.
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e Aladificultad técnica existente, en aplicaciones de
seguridad vs civiles hay que anadir una mayor exigencia
de precision en las operaciones.

* Necesidad de realizar vuelos a poca altura.
* Condiciones meteoroldgicas cambiantes e imprevistas.

* Integracion con equipos de tierra y espacio aéreo
compartido con otros vehiculos y/o otras misiones.

e Existen medios organicos operando por debajo de |la
altura de coordinacion.
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