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ANTECEDENTES

BOEING CONVERTS F-16 FIGHTER JET INTO AN UNMANNED DRONE

Unmanned F-16 fighter jet going through combat maneuvers in
the Gulf of Mexico

Role Executive Transport
Manufacturer Piaggio
First flight September 86

~

P1HH Hammerhead
‘. ;

Role MALE RPAS
Manufacturer Piaggio
First flight Dec. 2015

MQ-8B Fire Scout

Role Light H/C
Manufacturer Sikorsky
First flight june 1988

Role RPAS H/C
> Manufacturer Northrop
First flight 2002

Role Multipurpose H/C
Manufacturer Bell
First flight June 1995

MQ-8C Fire Scout

Role RPAS H/C
>Manufacturer Northrop First
flight October 2013
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XUNTA
OE GALCIn

CIVIL UAVS inimaTive

ano ano -
yJIU™ de MRI a MRI OPV yJi: desde TARGUS OPV a
2015 p1iI))y TARGUS NO TRIPULADO

Conversion y disefio de P2006T MRI a OPV. Proyecto aprobado y avalado por CIAR bajo
Modificaciones eléctricas realizadas bajo STCs. “Civil UAVs Initiative” (Xunta de Galicia / GAIN)

Desarrollo Proyecto del MRI OPV a vehiculo no Punto de partida:
tripulado TARGUS. v Sistema de Misién probado: control manual y remoto

Capacidad de adaptacién hacia Aeronave No v Capacidad de la plataforma a OPV probada y testada

tripulada probada. Método de prueba: empirico, Préximos pasos: CONVERSION A MRI NO
probando las funciones de la plataforma por control TRIPULADO m» TARGUS

remoto. PROCESO DE CERTIFICACION CON EASA
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indra AVION TRIPULADO = NO TRIPULADO .
MRI P2006T = TARGUS

VENTAIJAS

= Plataforma ya Certificada

ELIMINAR COCKPIT ALIGERAMIENTO PESO MONITORIZACION MOTORES SISTEMA ELECTRICO

O

= Performances ya demostradas

= Modificacion via STCs

» Formacion sencilla:
PILOTOS / MANTENIMIENTO

= Reduccion coste de desarrollo

= Reduccion plazo de Desarrollo

Diseio condicionado

Menor libertad de disefio

AUTOPILOTO DATALINK DE CONTROL CAMARAS
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IIESGIIISE DEL SISTEMA TARGUS
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TARGUS OPV - CONCEPTOS GENERALES

a )

* Pilotado Opcionalmente
» Certificado para operacion tripulada (EASA CS-23)
« 8-10 horas de autonomia

* Pre-instalacion MRI . .
Operacion Pilotada

(Certificada)

* Instrumentacién de Avidnica minima

* Suministro eléctrico independiente para Avidnica,
Sistema UAV y Sistema de Misidn

» Despegue, navegacion y aterrizaje autbnomos

« Sistema de radio enlace permite la operacion, el
control y la monitorizacién remota desde tierra

« Enlace de datos de video Operacion No

« Control de todas las superficies alares mediante Tripulada (UAV)
servos y actuadores

* Monitorizacion de los parametros de vuelo
* Monitorizacion completa de los motores
« Camaras internas y externas

g J
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MRIP2006T / TARGUS - MISIONES - SEGURIDAD

Interceptacion  trafico de drogas
inmigracion irregular B Slkn
pesca ilegal |
Vigilancia fronteras
areas desérticas
Proteccion flotas pesqueras
campos petroliferos
medioambiental
infraestructuras
Lucha Anti-pirateria
Seguridad Maritima
Preparacion de Defensa
Busqueda y rescate
Otras misiones de Aplicacion de la ley g i
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Servicios Piblicos / RETOS TECNOLOGICOS

" RETO TECNOLOGICO 1: " RETO TECNOLOGICO 2:
* Incendios forestales " Salvamento maritimo
* Recursos agroforestales " Recursos pesqueros

* QOrdenacion del territorio

" RETO TECNOLOGICO 3:

® Proteccidn civil y
emergencias

" RETO TECNOLOGICO 6:

® Turismo

B RETO TECNOLOGK:O 5 ¥ RETO TECNOLOGICO 4:

.xwm o = Sanldad
[*‘4 CIVIL UAVS inimiaTIVE

e
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® Patrimonio cultural

|
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REFERENCIAS DE LA PLATAFORMA
indra
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INDALO < ' GUARDIACIVIL GREATER MANCHESTER FORESTAL

FRONTEX  OPERATION ESPANA POLICE MININCO
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GRACIAS POR SU ATENCION

Javier Barcala
Gerente Comercial
fibarcala@indra.es

Direccion de Vehiculos Aéreos
Joaquin Rodrigo, 11

28300 Aranjuez
Madrid - Espafia
REDROM T+34 91 894 89 79 Boes
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