Cosa implica la
certificazione?

v'chiunque puo valutare
tecnicamente il proprio acquisto

v' si possono confrontare droni di
diversi produttori

v si puo verificare nel tempo la
variazione di parametri significativi ai
fini della sicurezza del volo
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Certificazione .Q

v'E' necessario essere sicuri che
le misure siano reali ed
incontrovertibili.

v'Affincheé cio avvenga in qualita
dobbiamo mettere in evidenza le
criticita dei 4 aspetti: man,
method, machinery, material.

o < 100M‘\
TISTTRA INTERNET
AGCOM

A &
EED TS
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Certificazione

v'"Man: il tecnico certificatore
deve essere messo in
condizione di svolgere il suo
lavoro con le giuste
competenze. Oggi siamo qui
per decidere e condividere le
competenze necessarie per
diventare un certificatore
esperto.

[ < 100M,_
TISURA INTERNET

@ AGCOM &
¥ )
EED TS
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Certificazione

v'"Method: il tecnico certificatore
deve seguire un metodo
standardizzato e quindi comune
per tutti.

v 0ggi siamo qui per convalidare
o migliorare il metodo esistente
proposto dalla DPM Elettronica.

o < 100M“
TISTTRA INTERNET
AGCOM

A &
EED TS
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Certificazione

v'"Machinery: il tecnico certificatore
deve utilizzare strumenti di misura
conformi e a loro volta certificati.
Le universita stanno lavorando per
determinare affidabilita, ripetibilita
e precisione di Dronesbench.

v'A breve verra avviato il processo
di accreditamento presso Accredia

TISTTRA INTERNET
AGCOM
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Certificazione

v'Material: il tecnico
certificatore deve utilizzare
materiali conformi.
Considerando che si parla di
misura e non di produzione la
questione materiali non ci
Interessa.

E -~
MISURA INTERNET

@ AGCOM &
D
EED TS
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Misure proposte

vPeso [kg]

vSpinta massima [N]

vMassimo tempo di lavoro [s]

vPotenza elettrica al decollo (Pnom) [W]
vMassima potenza elettrica assorbita [W]
vPerdite elettriche e meccaniche [W]
vRumore acustico generato [dB]

v'Indice di efficenza DBI (peso *9.8 / Pnom)
[N/W]
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Indice DronesBench
DBI

Test sperimentali hanno dimostrato che:

Un indice DronesBench inferiore al suo valore nominale (quello misurato
col drone nuovo), significa un'alta probabilita di guasto meccanico del
drone.
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Il metodo di misura del DBI

Per semplificare e rendere omogenea la ricerca di to bisogna
eseguire le seguenti regole:

1) la batteria deve essere appena ricaricata

2) lI'incremento della potenza deve avvenire in modo graduale,
circa 10 secondi per arrivare al decollo. Questo permette di
ridurre I'errore dovuto alla limitata risoluzione temporale del

misuratore.
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Test prima di una missione

c € Builder: Model:
Flytop, Roma Flysmart 2.0

Date check: Weight: Battery:

26 giu 2016 2400 g | Lipo 4s 6c 10000 mAh
DBI (Dronesbench index) | Max power: Max throttle:

76.9 mN /W 722W 3600 g |

Misurare e confrontare l'indice Dronesbench prima di una
missione permette di valutare, da terra, se tutto € a posto.
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Architettura DronesBench

Test bed g |

Shar J0A415k
» 74 DIstaT:e Meter

(a)
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We are started in this way

Atmega 328

Power
management Hx711 Load cell 1

ADC 24 bit
POWER system

SUPPLY Hx711
FOR GY801 <:> ; ADG 24 bit

DRONE
Hx711
3.6..15V 50 A \ apc 24 pie | |Load cell 3

; ’ ™ ACST770
Hall-effect current
ADC 10 bit e
Voltage
UART divider {1
g -

RPAS battery
USB interface

RPAS under
Load cell 2 test

Vyq
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Il metodo di misura del DBI

DBI dipende dai vari livelli di spinta e di velocita delle eliche.

Si valuta il DBI al decollo del drone (t,):

- 2()

(1)

V(1)1 (1)

Dove:

F2(t) forza verticale prodotta dal drone
V4(t) tensione sui terminali della batteria
|4(t) corrente fornita dalla batteria
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Il software

~# DronesBench User Interface
File Link Power Zeroing View Language 7?

Level  Certificate’s Input Certificate’s Measure Grafics Settings Meas.details

Measure i Max
Voltage: [V] 9.6
Current [A] 3 |48.2

Dronesbench Operatore

i Operto

‘ Ing.Massimiliano Matrella |

DRONES)I[BENCH

Power [W]: 462.72 Head serial fw release Data fw
Energy [Wh]: 21693 [ooooore | [ N
Ca . Ahl: 2099 Head dia head weight Res.[ohm]
Sl AULLLL [200 | [po0 ]
Efficiency [%]: 70 lim.sensor

Pressure [mBar]_: | 1030 ‘ 10000

Temperature [*C]: < 24.2
Base 1 -
Wires’ losses[W]: a 3 34
Harms length HO [mm] Logo Image
‘ 500 | | 100

Name certifying company
| DPM Elettronica Sri |

Address City Postal code
| Via San Alfonso de Liguori, 61 |[1121 ]

Phone @mail
| +39.329 635340 | ut@dronesbench.com

Conn.'s losses [W]: |1 4 _1.2
Unit's losses [W]: . . 6.2
Total losses [W]: g 2 9.8
] |
speepower (IRG!] : =
2 : Dia ext [mm] Dia int [mm] L [mm]
DB Index [g/W]: = 2 . ‘ 380 | | 150 | | )

PithgreesF K=-F/s

‘ Marchio.jpg ‘ | FieraScreenjpg

Molla media

Gradienti e allarmi

i M_ea sure i Max
|Voltage [mV1 16000

Dronesbench statu

L.Spirale Codice

Bench voltage [V]:

Bench current [mA]:
Geom.compensation [%] 4
Head loss [V]: 0.6
Head loss [W]: 30

Roll [degrees]:
Yaw [degrees]:
Load X [kgf]_:
Load Y [kgf]:
Load XY [kgf]:
Direction [gradil:

[50 [380

[1

Catena piccola v

chain width
380

Current [mA]
DB Index [gf/W]
ix load [gf]

| Y load [gf]

Z load [gf]
Period [s]

20000
10
400
700

chain ring H chain ring L

Head loss [%]: 2 Load Z [kaf]: | ] . 1 "1;"95 | |1543 | |3g |

Drone’s weight [kg]:
Load capacity [kgfl:
Thust Z [kefl: lo. . Filter S
I.nudnes_s [db] :

[IBip enable

12.25.32
20/05/2017

-‘Start‘l’ause‘rEnd| |2e_r°\
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Misure

-# DronesBench - DPM Elettronica Srl tel:+39 329 6353404 mail: ut@dronesbench.com
File Link Power Azzeramenti Vista Lingua ?
Bolla  Crea certificato  Misure certificato Grafici Config. Test di volo

Misure 2 Data Ora Rumerosita i Autonomia

i e
Tensione: [V] l:| 0354

DRONES)I(BENCH Corrente [A] Nota dell'operatore Grafici

Potenza [W1:
Energia [Whi: 5 Data oral Secandi | Forza Z |Forza X |Forza Y |Tensions| Corrente | Potenza [Pot speclich  [Perd. | causa

Capacita [mAh]: 367 16 16.15(0 2234 0 i 0.1 i 0,00 Start
Efficienza [%]: 12 16.16.16/0 2234 02 36 0,00 Dcorrente
Pressione [mBar]: 1004,8 16.16.16|0 .2233 [ [ [ .0.4 [ .| [ [ [ .Dcorvente
Temperatura: 16,0 | 16.16.17| 2234 0.6 & Dcorrente
Perdite cavi[W]: 0,000 16.16.17 2224 0.7 Dcaorrente
Perdite conn.[W]: 0,000 16.16.18 2215 15 - Dcormente
Perdite centr.[W]: -1,201 161618 2238 09 Deorrents
Perdiite tot. [W]: 1,201 [1616.19 07 Deorente
Potenza spec. [W/kgf] 142 |26Res | | | |18 |16 | | | | | Deonente
Dronesbench status Indicc DB lo/W: 7,08 il e el A el e ) R
[gradi]: -2,81 16.17.03 45 Dcorrente
Tensione banco [V]: Rollio [gradi]: 2,81 | 16.17.04 - - 50 Dcorrente

Corrente banco [mA]: Imbardata [gradi]: -120,6 16.17.05 4.8 Dcorrente
| Correz. geometrica [%]: | 0,0 Forza X [kgfl: 0,00 16.17.07| 50 : Dcorrente
Perdite testa [V]: Forza Y [kgfl: 0.00 |16.47.08 48 Deorente
| Perdite testa [W]: Forza XY [kgfl: 0,00 ‘15 1713 | | | | _5.0 | | | | .Dcnrrente
Perdite testa [%]: Direzione [gradi]: 77 ‘15 1714 | | | |18, .a,ﬂ | | |8 | .Dcnrrente
Forza Z [kgf]: 0,03 16.17.16 50 - Dcorrente

10.55.20 Peso drone [kg]: 2,26 | 16.17.17 54 T

Cap.ta di carico [kgf]: -0,83 16.17.17 - 5.6 Dcorrente

07/03/2017 Spinta Z [kgfl: -2,23 16.17.18 57 Dearrente

16.17.18 - 6.7 - Dcomente
6.8 Dcomente

Freeml:‘

Pwr Inizie Pausa  Fine

Comd4

Attenzione errore apertura porta seriale Operatare: Ing.Massimiliano Matrella
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Misure

~# DronsBench Interfaccia utente

File Link Power Zeroing View Language ?

level  Certificate’s Input Certificate's Measure Grafics  Settings Meas.details

Measure Nom. Max
Specifi Wk
DRONES)I{BENCH Voltage: [V] 10.81 96 pegiic powar[W/kal

Current [A] 13.64 48.2
Power [W]: 147.45 462.72
Energy [Wh]: 22.698 21693
Capacity [mAh]: 2099 2099
Efficiency [%]: 70 70

Pressure [mBar]:

Temperature [°C]: w -
i ]
Wires’ losses[W]: ectric power [W]

Conn.'s losses [W]:
Unit’s losses [W]:
Total losses [W]:

Spec.power [W/kgf]
DB Index [g/W]:
Dronesbench status Pitch [degrees]:
Roll [degrees]:

Bench voltage [V]: 10.81 Yaw [degrees]: Blue -> Thrust [gr] / Red -> Specific thrust Idb [mN/w]
Bench current [mA]: 120 Load X [kgf]:

P
Geom.compensation [%] 4 Load Y [kgfl:
Head loss [V]: 0.6 Load XY [kgf]:

Head loss [W]: 30 Direction [gradil:
Head loss [%]: 2 Load Z [kgf]:

Drone’s weight [kg]:
1 1 .50.37 Load capacity [kgf]:

Thust Z [kgf]:

20/05/201 7 Loudness [db]

- Start Pause | End
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