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¢ Automatizace procesu zabezpeéeni infrastruktur

Lidska sila v oblasti ostrahy a zabezpeceni
Velké mnozstvi nekvalifikovanych pracovnikl
Problem divéry a jistoty

Standardni technické prostiedky zabezpeceni perimetru
Kamerove systémy
Pohybova a dotykova ¢idla

Kriticka infrastruktura
Primyslové arealy
Objekty energetické soustavy

Zdroje pitné vody

Nova bezpecénostni rizika
Terorizmus
Pramyslova Spionaz




Z Vhodna mista nasazeni

= Odlehlé arealy
= Vysokeé naklady na zajisténi podminek pro lidskou ostrahu
= Doprava a stridani osadky

= Rozsahlé perimetry
= Zajisténi pokryti
= Rychlost zasahu v misté
naruseni
= Vysoke naklady na
statické zabezpecdeni




k{ Potfebné komponenty

Dron

= Vydrz/Baterie

= Klimatické a povétrnostni podminky

= Nosnost pro potiebné vybaveni

= ZatiZeni jednotlivych komponent, spolehlivost, deklarovana zivotnost
Senzorika

= RGB kamera/Zoom

= Polariza¢ni kamera

= NIR kamera / IR pfisvit
= Termosnimacé

Ostatni palubni vybaveni

= Pfenosovy kanal/bezdratovy spoj a infrastruktua na zemi

= Transpondér a sledovan provozu

Back end

= Zaznam a ukladani (Datové centrum)

= Zpracovani automatické/rucni — Vypocetni jadro/Dohledové centrum,




¢ Pozemni stanice a automatizace provozu

= PFistavaci plocha pro poloautomaticky provoz
= Obsluha vymény baterii
= Pfinaseni a odnaseni dronu z mista startu

= Vizualni kontrola stavu dronu

= Automaticka pfistavaci platforma
= Automatizované vypusténi a pfistani dronu
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= Uskladnéni dronu (nebo vice dront — Hangér) BREE g et s A

= Ochrana pred klimatickymi vlivy

= Nabijeni nebo vyména akumulatoru 4 : ' R ]
= Meteo-stanice pro bezpecny provoz
= ADS-B pfijimac

= Pozemni ¢ast bezdratové komunikacni infrastruktu
= Zabezpeceni samotné platformy pred sabotazi




S( Technologie v pozadi

3D modelovani oblasti provozu
= Definice bezletovych zdn, budov, vegetace a perimetru
= Podklad pro planovani

Planovani tras
= 3D planovani

= Temporalni planovani pro provoz vice droni v jedné oblasti
Rozvrhovani letd
= Uméla inteligence pro pokryvani oblasti

= Teorie her pro maximalizaci pokryti rizik

Automaticka detekce
Detekce pohybuijicich se cill

Termograficka detekce

Klasifikace cila (lidi, auta, zvér)
= Rozpoznani oblicejd, éteni SPZ

= Sledovani cilu
= Planovani sledovaci trajektorie (bezpecna trajektorie na zaklad
= Automaticka manipulace s kamerou

= Znovu vyhledani cile




S( Bezpetnost provozu

= Sledovani stavu a kondice systému
= Battery management
= Monitoring opotiebeni jednotlivych prvka
= Automaticka detekce poruch
= Profylaxe a detekce servisnich zasaht z letového projevu

= Sledovani okolniho provozu
= ADS-B prijimac pro detekci okolniho provozu
= ADS-B vysila¢ pro predchazeni kolizi s pilotovanym provozem
= Detect & Avoid mechanismy pro predchazeni kolizim
= ZajiSténi oblasti provozu
= Nezavisly systém pro Geofencing
= Bezletové zony
= Definice tfid prostoru pro dané operace
= PIné automaticky let

= Polo automaticky let operatorem
= PIné manualni let




&{ Zptisoby nasazeni

» Integrace do stavajiciho bezpeénostniho systému
= Pohyblivy kamerovy systém pro dispecink
= Provedeni rychlého zasahu v misté detekovaného naruseni

= Hlidkovani a zaznamenavani

» Rozsifena integrace bezpeénostniho systému
= Bezobsluzny systém
= Automatické vyvolani poplachu pti detekci naruseni
= Automatické sledovani (tracking)
= Moznost prevzeti kontroly operatorem

» Nadstavbové vyuziti
= Vyuziti pro inspekce
= LetiStni plochy, primyslové objekty
= Zachranné slozky v pripadé nehod
= Uniky latek a chemické poplachy
» Vysoka mira uzpasobeni nosice




&( Mozné aplikace

= Ostraha letiStnich areala a ranveji
= Koordinace s pilotovanym provozem

= Inspekce ranveji
= Detekce predméti
= Detekce poskozeni

» Ostraha rozsahlych pramyslovych arealu
= |dentifikace lidi
= Komplikované prostredi
= Casosbérna detekce zmén prostredi
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% Demonstrace - Ostraha odlou¢eného komplexu

» Ukazka provozu na realném stroji
= RGB kamera 30x zoom
= Termo kamera
= Detekce aut na palubé

= Poloautomaticky provoz

» ZjednoduSeny model prostiedi
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\f Demonstrace - Ostraha odlou¢eného komplexu




¢ Demonstrace - pramyslovy areél

= Automatickéa detekce osob
= Rozpoznani obli¢eje
= Parovani s databazi zaméstnancd
= Vylouceni hrozby na zakladé definovanych pravidel

= Schématicka studie ovladaciho rozhrani
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¢ Demonstrace - pramyslovy areél




k{ Prostor pro dalsi dotazy
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