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g SISTEMA DE ESTACION TERRESTRE

El sistema de estacion terrestre se divide principalmente en:

» sistema de torreta ZT-203
» Terminal de control portatil.

La torreta ZT-203 es responsable de la recepcién de radio y
transmision.

La terminal de control (Laptop) es un terminal para la
interaccion humano-computadora, mostrando los datos de
enlace con el UAV e interactuando con el software de Ia
estacion terrestre (CWCommander) para completar la
comunicacion.
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g SISTEMA DE TORRETA ZT-203 JOUAV

La torreta de la serie ZT-203 se compone de la torreta propiamente dicha,
estaciones base externas y componentes de potencia (bateria) y otros
accesorios. Se utiliza como canal de transmision de datos entre el UAV y
el comando de control Terminal. Sus funciones son:

» Recepcion de enlace de datos de vuelo del UAV en tiempo real.

» Envio de instrucciones de mando en tiempo real.

» Control del servo de dos ejes, que ajusta el apuntamiento de la antena
direccional incorporada, que permite la real informacion de posicion
del UAV garantizando la comunicacion en tiempo real entre la estacion
base y el sistema UAV.

» La torreta de la serie ZT-203 incluye dos conjuntos de enlaces de
comunicacién, primarios y secundarios, que pueden garantizar la
comunicacion en caso de falla de enlace.
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g SISTEMA DE TORRETA ZT-203

ZT-203 Composicion de la estructura

m Servo PTZ Voltaje de ingreso 24V
Portable Power Voltaje de salida 22.2V -
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s GCS - GROUND STATION

Maédulo principal de la base externa

>
N 4
@ Modulo de poder %, Mobdulo GPS
2 Médulo Wi-Fi () Médulo Data Link
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s GCS - GROUND STATION

power module

\

DRNESVIP

CAPACITACION




g CONTROL STATION JOUAV

Laptop

VCS-403
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g GCS -GROUND STATION SUAV

UAV
UAV Ground
SISTEMA station
Data
Link
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

CWCommander Ground Station Software

El software de la estacion terrestre CWCommander es el comando y
centro de control de todo el sistema UAV y la interfaz hombre-
maquina del piloto automatico del sistema.

GWGEOmMman

El software de la estacion terrestre interactua con el piloto
der

automatico a través de un protocolo de comando de comunicacion
estandar (enlace de datos Interfaz DLI).
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¥ GROUND STATION SOFTWARE SUAV

I: Pasos para ingresar al software:

= La estacion base externa y el puerto de red del ensamblaje de la torreta
estan conectado a través de un cable de red, que se utiliza para el
control de la torreta por la estacion base externa; la comunicacion y
Control
1 y
g Abra el software de la estacion terrestre
L J
Configurar la interfaz de comunicacion.
:= Seleccione el método de comunicacion: Comunicaciéon de red TCP.
- Direccion del servidor: 192.168.1.1

Numero de puerto: 2010
Tipo de piloto automatico: control de vuelo.
Seleccion del tipo de aeronave: seleccione el tipo de aeronave correspondiente.

Haga clic en "Misién de vuelo”. Planificacion y ejecucion” para ingresar a la interfaz de operacion del software.
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= Communications V3.2

s GROUND STATION SOFTWARE

e [ ”
TCP/IP Settings

Server [192. 168.1.1 vl

Port lzglg l

Flatform Type

Alrecraft Type
@ cwoo7 Ocwio O cwis

Ocw2o Ocwzs O cw3o

@® Autopilot () Simulation

(O cwio0

Flight Plan & Task

Red de comunicacion TCP

& Communications V3.2 X
'I'ype I vl
TCP/IP Settings
Server |192. 168.1.1 v|
Port lzow ]

Platform Type
@® Autopilot () Simulation

Aircraft Type
@ cwoor Ocwio O cwis

Ocwzo Ocwzs Ocwzo O cwioo

Flight Plan & Task

Comparta la red WiFi y conéctese a través del hardware de la estacidn terrestre para realizar la conexidn entre software

y hardware

Red de comunicacion UDP

Comunicacion de difusion, sin necesidad de establecer conexion, configurada para enlace externo.
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s GROUND STATION SOFTWARE

= Communications V3.2 X

Type

Serial port settings
cam v|

Port

Baud Rate |115200 v]

Platform Type

® Autopilot

Alrecraft Type
@ cwoor O cwio O cwis

Ocw2o Ocwzs Ocwso O cwioo

Flight Plan & Task

& Communications V3.2 X

Type

Replay Setting
File: l ]

Browse. ..

Platform Type

(® Autopilot (O Simulation

Alroraft Type
@ cwoor O cwio O cwis

Ocwzo Ocwzs Ocwso O cwioo

Flight Data Analysis

Comunicacion Serial

Realice la conexion del software y el hardware de la estacion terrestre a través del cable de red
Reproduccion de archivos

La reproduccion se puede realizar sobre los datos de vuelos anteriores. (Los datos de reproduccion se
guardan automaticamente en la carpeta en el directorio raiz de la instalacion del software de la estacidon
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¥ GROUND STATION SOFTWARE eraientas d

Acciones comunes visualizacion de
Menltl / File Map Option View Equipment Task Preflight Check Layout Help Language(ES) | ’ ' / mapa
Principal @ it~ [} commerd - B it Iy % G- Wy Mot [rerne @] Y] rois RIS A / Qo OO OO0 O 00 &

UAV

- b
-m COME Status UF-bend link  L-band Li
- Y | e
o I o R0
Gyroscope
soccleroneter [ NN IR b
. Magnetometer raft No. [A ]
Herramientas —— T ] s Pttt .
M T A = = DIR GPS St
de instruccién sasites [t Estado de
Relative Diff Vuelo
:7, pboP:l.
Navigation
Main Power B
Rotors Power
Altitude:799 53{0.00] m Alfiude i
Airspeed:0.08[0.08}m/s i S v
Throttle9.9/RPM:0 Objects  Ctrlloop Command Gimbal Track
s Integrated instrument

Fly Time00:00:00

Control Status.

Ventana del
mapa

PaylLoad status
Power

Tablero integrado

Emergency Point:0- To 0 point 0 km | Horizontal Offset:0.00m| Telemetry-Target Height Error:799.53m| Board Temperature:25.0°C | Flight Time00:0

Resumen del estado de vuelo

Elevation No data BSET:0.0 LAND:0.0 DIFF:0.0 TX:1245-0/RX:1028-0/-0

Estado del sistema

NESVIP

CAPACITACION




g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Menu archivo

= CW Ground Command and Control Center

File Map Option View Equipment

Display Setti o
e > v h Actions ~
Flight Records

Quit

Configuracion de la pantalla: incluye la configuracién de la unidad de visualizacion, la configuracién de

la altura de la pantalla, la configuracion de la alarma de alimentacion, ajustes de visualizacion del aceite del
motor, etc.

Registro de vuelo: se utiliza para descargar datos de registro del piloto automatico.

Salir: sale de la interfaz principal de planificacion y ejecucion de misiones de vuelo.
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g GROUND STATION SOFTWARE

Menu del Mapa

= CW Ground Command and Control Center

a CW Ground Command and Control Center

Fle Map Option View Equipment Task Preflight Check Layout H
import Map b . N L3 23 /5.7
Map Source Select » FiEPEBE
Map Cache » FiEE RS
Map Search FinEEnE
Map Update FinBinfinE
DEM Data Manager  » Google Geographical map

Map Option View

Fle Map Option View Equipment Task Preflig

Import M .
e Lt
Map Source Select » >

Map Cache ’ Download cache
Map Search Import cache
Map Update Exporting cache
DEM Data Manager  » Clear Cache

Import Map

Map Source Select

Map Cache

Map Search

Map Update

DEM Data Manager  » Download DEM online
Clear DEM Store

Google Hybrid map
Google Satellite map
Google Topographic map
Bing Geographical map
Bing Satellite map

Bing Hybrid map

» Importar imagenes de mapas: los usuarios pueden superponer sus propias imagenes de mapas de alta precision en el area
correspondiente.

» Tipo de mapa: Aqui puede optar por utilizar diferentes tipos de mapas 2D. Los mapas satelitales de Google se utilizan de
forma predeterminada.

> Gestion de caché de mapas: el software de la estacion terrestre puede descargar automaticamente datos de mapas cuando esta
conectado a la red y puede usar los datos almacenados en caché cuando la red esta desconectada.

> Salto en mapa: los usuarios pueden usar este elemento para saltar rapidamente a la ubicacién de latitud y longitud especificada.
> Actualizacion del niumero de version del mapa: El usuario puede actualizar la versién del mapa a través de este elemento.
> Gestion de datos DEM: a través de esta conexidon a la red, puede descargar los datos de elevacion en linea y puede ver la

elevacion después de la descarga.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Menu opciones / configuracion del sistema

= CW Ground Command and Control Center Emergency Parameter X

Map Option View Equipment Task : —
t Default

Take off & Landing Min ALti tude Ofa] ALt Lost Ratun
GimbaI_MG parameter Max. Alti tude 0 [m]  Height Exceeds Limit, Flight Termination

Telemetry Frequency

Emergency Parameter
Data Manage

Surface calibration

TTS
External USB Rocker

Close Rocker

Parametros del controlador: establece los parametros del controlador y la velocidad aerodinamica estandar.

Ancho de banda de telemetria: configure la frecuencia de recepcion de telemetria, el valor predeterminado es 2 Hz y la

frecuencia de telemetria puede ser incrementado de acuerdo a circunstancias especiales.

Tratamiento de emergencia: configure los parametros de emergencia correspondientes.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Menu de visualizacion de datos

Configuration Management

(e ]

mmand and Control Center

Gestion de parametros del sistema

Altitude Control RTK Mode

Jption View Equipment Task

ore ., (4] GPS Request Send Align RTK
. GCS Setup Se utiliza para la operacion de guardar N e . '
s gee , después de modificando los parametros del wiralos He | [ L,
Flight Data sistema de piloto automatico; L

Simulation = Autopilot

Sensor Data
System Status
On-board DGPS Data

Advanced configuration of remote control

Turn on manual Turn off manual RC Pair

Datos de la estacion terrestre: muestra el estado del sistema de la estacion
terrestre y la informacion del GPS.

Datos de vuelo: Visualizacion en tiempo real de informacion de datos de telemetria.
Datos del sensor: visualizacion en tiempo real de la informacion de datos del
sensor principal.

Estado del sistema: muestra el tiempo de ejecucion del sistema, el estado de la
fuente de alimentacion, la placa base temperatura, version del sistema y otros datos.
Estado del GPS diferencial aerotransportado: muestra el estado del GPS
diferencial.

12D Map
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Menu de tareas

= CW Ground Command and Control Center

Filee Map Option View Equipment Task Preflight Check Layout
Flight Plan |
:"‘4"" RC ~ Command ~ h Actions -~ o e

Aerial Photo Missions .

Camera Settings

Load Photo POS Data
MG Series Gimbal Control
Standard Gimbal Control

Importar plan de vuelo: Importa la ruta previamente guardada (formato xml).

Tareas de fotografia aérea: importacion o limpieza de areas de levantamiento; importacion o exportacion de
areas de planificacion y exportacion de waypoints.

Configuracion de tareas de fotografia aérea: modifique los parametros de fotografia y descargue datos POS.
Carga de datos de POS de fotos: Los datos de resultados se obtienen después de ejecutar la tarea de
fotografia aerea. Entre ellos, los datos de la foto POS son un resultado muy importante. La carga de estos datos
puede verificar rapidamente la posicion del punto de fotografia aérea y verificar si faltan tomas.
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g GROUND STATION SOFTWARE

Menu de chequeo pre vuelo:

Engineering

O

Ensure all connectors and actuators are installed correctly
General

LR LT LI

= L)
Awviation

-

\\

o000

Final

7] 4. Final

El comando de "despegue” del piloto automatico solo se puede desbloquear después de completar todos los
elementos de inspeccion en secuencia de acuerdo con los elementos de inspeccion previa al vuelo y las
indicaciones antes del despegue.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Layout Help Language(iE)
. < About
3 é License

Airspace Data Download

Layout Help Language(iBE)

% M o
English

Preflight Check Layout Help La
Switch View

Disefio predeterminado: Restaure el disefio predeterminado del software CWCommander de la
estacion terrestre.

Acerca de: muestra informacidn basica sobre el software.

Informacion de autorizacion del piloto automatico: solicita la informacion de autorizacion del
piloto automatico;

Descarga de la aplicacion de datos del espacio aéreo: proporcionar documentos de aprobacion
del espacio aéreo de la zona de exclusidn aérea, etc., y levantar la zona de exclusion aérea.

Idioma: Cambia entre las versiones en chino e inglés del software de la estacion terrestre.

(PD: La estacion terrestre el software debe reiniciarse cada vez que cambia la configuracion)
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Barra de herramientas de instruccion

A Command ~ h Actions ~ % h Actions ~ k %.

Please Make Preflight Check Start Engine
Landing

sds

l[“_') RC W Com
@ Autopilot
&

La barra de herramientas de instruccion incluye tres partes: interruptor de piloto automatico, comando de
control de piloto automatico y comando de accion de tarea.

Turn off Engine

Open Receiver
Abort Close Receiver

Interruptor de piloto automatico: cuando se selecciona "Piloto automatico” (el botdn es verde), el sistema UAV
esta en estado de piloto automatico, y si se selecciona "Control remoto”, el UAV apaga el piloto automatico y
cambia al modo de actitud.

Comandos de control: se utilizan para emitir comandos de despegue, aterrizaje y aborto.

Comando de accion de tarea: utilizado para el control del interruptor del motor y del receptor.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Plan de vuelo, operaciones comunes, barra de herramientas de visualizacion de mapa

[\\; % % a v % v | Local Remote .- Q v | Tracking
WXL B OOOOOGO 0O

~A

Barra de herramientas de planificacion de vuelos:

Es principalmente para varios comandos para planificar planes de vuelo. Los comandos de izquierda a derecha son seleccidén, nuevo
plan de vuelo, nuevo plan de fotografia aérea, nuevo plan de aterrizaje, nuevo plan de vuelo rapido, cuadro de visualizacion del plan
de vuelo local, cuadro de visualizacion del plan de vuelo remoto, Borrar remoto (plan de vuelo remoto claro con un clic) y opciones de
seguimiento de ruta.

Barra de herramientas de operacion comun:
Incluyendo el centrado de la aeronave, la visualizacidon de pequenas etiquetas para el estado del vuelo, el telémetro, y el despeje de
vias, perfiles de elevacién y mojones.

Barra de herramientas de vista de mapa:
Incluidas las operaciones de zoom y movimiento del mapa, asi como el cambio entre el modo de vista norte del mapa y el rumbo de
la aeronave. modo de vista.
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Flight status indi...
Status

Diff Mode

DIR GPS Status

Relative Diff

GndHeadi

fl

Navigation

Main Power
0.0v

Rotors Power
0.0v
0.ov

Engine

Oil 0.0%

RPM 0

Heating _Stop |
GCS Power

o.ov
Control Status

GROUND STATION SOFTWARE

Barra de estado del sistema

JOUAV

Indicacion de estado: muestra informacion clave sobre el estado actual del piloto automatico (el rojo indica
estado anormal, verde indica estado normal y naranja indica atencion);
Velocidad aerodinamica: si la velocidad aerodinamica del vuelo excede el rango de velocidad aerodinamica establecido, se
mostrara en rojo;
: Altitud: si la altitud de vuelo supera el rango de altitud establecido, se mostrara en rojo;
I Linea recta: el estado actual del vuelo, puede mostrar una linea recta, dibujar un circulo, desplazarse;
I GPS: si el GPS no puede proporcionar la posicion y los datos de velocidad correctos, se mostrara en rojo y si el GPS esta en
estado de respaldo, se mostrara en naranja.
Comunicacion: si no se reciben datos de telemetria en el tiempo de espera establecido ni dentro del enlace de
procesamiento de emergencia, se mostrara en rojo;
Sistema: Vuelo normal, se muestra verde y condiciones anormales como "motor detenido,
desviacion lateral" y "regreso desde gran altura” apareceran en rojo.
Estado del motor: La luz verde es cuando el motor esta encendido y la luz roja es cuando el motor esta apagado.
: Estado de navegacion: GPS/INS: la sefial GPS es normal, el sistema usa el modo de navegacion GPS/INS normalmente;
I
I

“mas alla del limite de

Estado del piloto automatico: muestra el modo de vuelo actual del piloto automatico.

Fuente de alimentacion: muestra la fuente de alimentacidon principal, la fuente de alimentacion del mecanismo de direccion
y el voltaje de la fuente de alimentacion del piloto automatico. Si el voltaje de la fuente de alimentacion es mas bajo que el
voltaje de la alarma, aparecera un mensaje rojo parpadeante.

Estado del control remoto: Muestra el modo de control del control remoto y si el motor esta desbloqueado.

Pantalla RC: muestra el estado del control remoto, dividido en normal, desconectado, protegido.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Barra de Estado de vuelo

Data Link

COMM Status UNF-band link L-band link

Y | Bl

Estado del enlace de datos: "Estado de la comunicacion" para ver el enlace de
trabajo actual y el estado de cada enlace.

Antena de seguimiento: Estacion base, IMU, informacion de la aeronave: muestra
los datos de posicionamiento de tiempo y datos de actitud de la estacion base de la

T _— torreta; la informacion de posicidon actual del equipo UAV
Lng 0.0000000 Height Lng 0.0000000 Hei ght Visualizacion del estado de la torreta: estado de funcionamiento de la torreta e
Is donon | jio0 JfSes j0j000 | R informacién del angulo de punteria.
v ° .
e gars e P Modo.de trabajo: modo de t.ra.bajo de torr/ejca. , 5
T e Cambio de modo GPS: suministra automaticamente el angulo de la estacion base y
Dist. Cousa |0 Tarat 1 el sistema de torreta controla automaticamente la antena de seguimiento para
Angle [0 0 Azimuth0 apuntar a la direccion del UAV segun las coordenadas de la estacion base y la
P ] 0 Slope [0.0/0.0 3 .7 . . . .

zimu Dist, informacién de actitud combinado con la informacion de coordenadas de vuelo del
Operating UAV en tiempo real.

Modo manual: la antena de seguimiento en el sistema de torreta esta

Enable to ! e
Zero bl —

fo=)
»

completamente dirigida por la estacion de comando.
Modo de angulo: La antena de seguimiento en el sistema de torre es dirigida
completamente por el angulo ingresado por la estacion de comando.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Lista de objetos, pantalla de control, barra de comandos de tareas

Y L o
+ Flight Plan-Waypointsl Name A s S— Adjust Alt Navigate
=~ Em
1980/01/06 08:00:00 Ground speed(d 0.00 S Eanay
=] Position
Lat :0. 00000000 \ GADirection[d 0.00 “7“7‘7" S ik
Lon: 0. 00000000 E Heightm | 0.00 [0FF « 0. 00 Close Manual Auto
Height: [Altitude]0. 00m 1 :
;' : ) g 0.00 |OFF Engine pump oil Front Paddle
RadarAGL: 0. 00m Rol1[deg] ‘ Q SR8 2 "_ :
Gt NG Fix, SateLlizes:0, pOF0 0 bitehldes] [ 0.00 [0 < Famp 031 Once Mjust Padile
S DGPSHode - rad -
Positioning:s DGPSMode:NULL e, X i Navigation light(B15) Gimbal Power (B13)
Directional DGPSMode Control Cosmand—ROTOR AVGLO) On 0ff On 0ff
Mode AlL 0,0Q ELE | 0.00 THR | 0.00 RLD 0.00
Attitude: Normal Ml 0.00 M2 0.00 M3 0.00 M4 0.00 Task Up/Down ADS-B Power
Built-in compass:Error(. 0°,Normal D oN OFF
el ALL 0% ELE 0% THR 0% KUD 0% =5 b
Attitude Main/Backup Barometer Motor lock propeller
Roll:0. 00" Main Backup Open Tose
Pitch:0. 00"
Yaw:0. 00"
b B ere
Objects Ctrlloop Command Track Objects CtrllLoop Command Track Objects Ctrlloop Command Track

Lista de objetos: muestra informacion de la aeronave y la estacion terrestre, incluida la informacion de posicionamiento,
informacion de actitud, estado informacién, navegacién e informacién de la estacion terrestre. Los datos anormales
apareceran con un fondo rojo.

Pantalla de control: muestra el circuito de control y los valores basicos del servo respectivamente.

Instrucciones de mision: incluidas misiones de vuelo, acciones de mision, pruebas de camara y otras instrucciones de mision.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Instrumento integrado, ventana de mapa:

Integrated instrument

TAS[m/s]

Instrumento integrado: contiene el estado de vuelo basico de la aeronave, y el indicador de horizonte muestra la actitud de

vuelo.
Ventana de mapa 2D: muestra informacion de datos de mapa, plan de vuelo y seguimiento de vuelo. La parte inferior del

mapa muestra la latitud y longitud del centro del mapa, la latitud y longitud del puntero del raton y el nivel del mapa.
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g GROUND STATION SOFTWARE JOUAV

Descripcion general del estado del vuelo, recuento de paquetes de latidos:
Normal elevation:0.0mTrue z BSET:0.0 LAND:0.0 DIFF:0.0 TX:0-0/RX:0-0/-0

Honzontal Oftset0.00m| Telemetry-Target Hewght Error0.00m| Board Temperature:0.0°C | Fight TimeX

Descripcion general del estado del vuelo: muestra el punto de emergencia actual, el desplazamiento lateral, la
diferencia de altitud del comando de telemetria, la temperatura dentro del tablero, tiempo de vuelo y estado de la
sefial de envio y recepcion de datos.

Recuento de paquetes: indica la cantidad de datos comunicados entre la estacion terrestre y el piloto automatico.
TX es la cantidad de datos que la estacion terrestre envia al piloto automatico, y RX es la cantidad de datos que la
estacion terrestre recibe del piloto automatico.

Visualizacion de elevacion del suelo: después de conectarse a Link 100 con elevacion fuera de linea y después de
que la aeronave se posicione, la palabra "la elevacion del terreno es normal” aparecera en la esquina inferior derecha
del software de la estacidn terrestre con la altitud actual.

El Link 100 es elegible siempre que no haya "Tiempo de espera de acceso" o "Elevacion no valida" en la esquina
inferior derecha de la estacidn terrestre.

La formula de calculo del valor de altitud es "altitud actual = datos de elevacion del suelo + datos de altitud real”, el
valor de error es normal dentro de 1 metro.
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JOUAV

Unmanned Aircraft System

Gracias por su
atencion!
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