IQuUIduiew

Una interfaz de usuario para
operar vehiculos submarinos

basada en QGIS

Lluis Ribes



IQUA ROBOTICS

Empresa spin-off nacida a |
partir del Centro de
Investigacion en Robotica
Submarina de la

Universitat de Girona.

Fundada en 2016, 10

empleados.

Comercializa vehiculos
autonomos submarinos
(AUVs].
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Nuestros AUVs i Aview

Sparus Il AUV Girona 500 AUV

200m 8-10 hours 0-3 knots

Depth: Endurance: f?) Velocity: E’ Weight: ‘.\‘ Payload: Depth: Endurance: mVelocity: E Weight: '\‘ Payload:

52Kg Wg¥) 8litres 500m |Z| 6-8 hours 0-2 knots 140-200 kg WY 35 litres




CO N CE PTO l\&muiew

Casco eficiente y ligero.
Alta maniobrabilidad.
Facilidad de operacion.

Area de carga personalizable.

Arquitectura de cadigo abierto. D e coumor kST
ey .




ARQUITECTURA SOFTWARE COLA2 itjiidview

Arquitectura software basada en ROS.

Los clientes tienen acceso al codigo fuente.

Paquetes disponibles para probar en
simulacion.

#include <cola2 msgs/Action.h>
#include <cola2_msgs/Captaind

High Level Behaviours

<c°laz msgS/GOalDESCr > (Guidance, Mapping, Path Planning, Task Planning, SLAM,...)
Localization Control
| Perception Navigation e Py—— 4_’ Logging

SSSSSSSSSSSSSS

bitbucket.org/iquarobotics/cola2_core/wiki



cOMO EMPEZO TODO? il iew

@ & ™ /bin/bash
I roscore http:

=
=
n
H

/homey/tali/catkin_iqua subdron/src/cola2 sparus2/launch/sim sparus2 start.launch http://localhost:11311

o e orszio i No todo el mundo domina la linea de

comandos

started roslaunch ser
vitz:37273/

processimaster]: star
[19791]
ROS_MASTER_URI=http:/
’

setting /run_id to 98
le9-97bl-54ee75ddf8lc
process[rosout-1]: st
d [19804]

1 |

/bin/bash /binfbash

battery_control_board
colaz_comms
colaz_control
colaz_log

colaz_nav
cola2_safety
emus_bms
evologics_modem

gironasee_description

imagenex_deltat_multibeam
ixblue_phinsc3_ins
main_control_board
nmea_gps

F
seabird_sbe49fastcat_ctd
seaeye_thrusters

-65 Starting =»> teledyne_explorer_dvl

valeport_miniips_ps
cola2_sim

Summary: A1l 21 p
Ignored: 1

- d] Runtime: 17.9 s
1 tali@ravitz-:~/catkin geomar2s
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Igudview

No todo el mundo domina la linea de
comandos.

Necesidad de reducir los procesos
Propensos a errores.



cOMO EMPEZO TODO? i iew

No todo el mundo domina la linea de
comandos.

Necesidad de reducir los procesos
Propensos a errores.

Welco'me to

NEWBI|

Please drive carefully 4

-.lczpm ~

Novatos en GIS.

Novatos en codigo abierto.

Novatos en Qt.

Photo by Anne/CC BY 2.0 88



cOMO EMPEZO TODO? i iew

Introduccion a QGIS a través de los cursos
del SIGTE.

Primera prueba: un plugin para disenar
misiones.

Necesidad de un programa standalone.

e Uso de las librerias PyQGIS para agilizar el

Jornadas desarrO”O
SIG libre

DO SR AT B B2 e, O

XUS

GGEOCAT () Boundless AL




IQUAview GUI

Igudview

IQUAview

Project View Vehicle Mission Tools Plugins Help

DEBEB®Pwe AQA8 =& %% %%%BQARYT%

) Vehicle  COLA2 |-StartProcesses— v || Send ||-Terminate Proces: v || Terminate | = Z@ ] éj 3014 ‘51 do )% Ba %4

Layers @®
v| e LandmarkPoint_1
v/ 4 181108161159 _lawn_mower...
v/ % NED Origin
v |v| ¥ Bathymetry20cm
M-8
W23
M 6.5
-0.75
5
v v/ ¥ OpenStreetMap

AUV monitoring (WiFi) @®
| Disconnect |
AUV track e
Color: \ H |8

| center and Zoom to Map | | Clear Track |

Status: Receiving data from AUV

Depth/Altitude: 3.58 m /11.42 m

Log info

[INFO] [1541693777.194355964] [Client 202] connected. 18 client total. =
[INFO] [1541693777.196706056] [Client 201] Subscribed to /sparus2/controller/merged_world_waypoint_req_throttle

[INFO] [1541693777.197698116] [Client 202] Subscribed to /sparus2/controller/merged_body velocity req_throttle
[INFO] [1541693777.198199987] [Client 205] connected. 21 client total.

Vehicle widgets

n 06 Dapth:-3.6-
So Set QNI 2 W Se i fe 5 Alt: 11.4 m
S PO o
<
s~ ——mme—— % g ==
e . S = 10 -
& N R m/s 3
e L% o ;“'
-10° ah=
4 »
41.77723519847225 , 3.0347034357001474 1:425 ~ |[0,00° 2]

Interfaz de usuario para operar |0sS
vehiculos de IQUA.

Comunicacion con el robot, ajuste de
parametros, diseno de misiones y
monitorizacion.

Open source software (GPL).

Plugins para nuevas funcionalidades.

bitbucket.org/iquarobotics/iquaview



FLUJO DE TRABAJO DEL AUV itjiTview

Configurar zona de operaciones

Configurar el vehiculo

Diseno de la mision

Monitorear la mision

Generar el mapa

Representar el mapa

"%f%ggwmé_syof GBomar



FLUJO DE TRABAJO DEL AUV itjiTview

Configurar zona de operaciones Q

Configurar el vehiculo

Diseno de la mision \

9

Monitorear la mision § «

/.

Generar el mapa

Representar el mapa ( «

D,

E%'gg;wmé_syof GEOmar



CONFIGURAR ZONA DE OPERACIONES itjireview

Layers @ = A

Capas de entrada: raster, vectorial 0 e Totast y
& »4 181129113201_mission1 ;.
y mapas Web. & © LandmarkPoint_1 p;

& — linia_costa_cdc2
& — linia_costa_cdc
v [ ¥ PortDeLaSelva
-19.3

QgsLayerTreeView con menu

-----

contextual con opciones basicas. Py &
. )
W 295
| BRE

Herramientas de zoom, panoramica, " sparusz 2018 1128-10.

escala y rotacion sobre el canvas. e73

------

Redisenadas las herramientas de 9 ¥ Onenstrectiap P
medir y los decoradores.

:::::::
are O




CONFIGURAR EL VEHICULO itjiTview

. , . summary
Conexidn con el vehiculo, soporte essure s remmerature o
. o 192.168.1.6‘1| ] Port: (8585 ressure and Temperature Pressure 0.134277344
del sistema GPS del barco y del AT e
GPS Connection Accelerometer Gravity vector -9.806650000
U S B I_ Y serial Port Orientation Roll 0.066867612
i Orientation Pitch -0.018865665
Device: C
u Orienkation Yaw 1.295858502
. . . Baud rate: y is ok)
GPS stat Dat. by (1 2
Configurar los principals @ TCP/P Connection e ‘
Position Latitude 41.777818333

parametros de seguridad,

n a Ve a C i (’J n C O n t rO | et C GGAPort: {4000 | HDT Port: {5000 DVL velocity (dm/s), -32.7680 —= Invalid data Bottom X 0.015000000
g ! ! ’ , DVL velocity (dm/s), -32.7680 —= Invalid data Bottom Y 0.043000000
USBL Connection > a7 U } = o
: ' 3 0000
IP: [192.168.0.133 Port: |9200 ~ AUV Conflguration Parameters \Iouoooo
USBL Id: |1 T tid: |3 / 2
Comprobar el estado de los e Section: | afety =
S e n S 0 re S a n t e S d e S U m e r i r e | Teleoperation Connection Watchdog timeout (seconds): 3600 R D000
g Jovstick Device: /dev/input/jso Wifi watchdog timeout (seconds): 60.0 0000
V e h |IC U | 0 . g - ] Modem watchdog timeout (seconds): {300 L‘ 000000
| [ = ' Maximum allowed depth (meters): 12.0 0000000
Close Apply Save as Defaults

Minimum allowed altitude (meters): |0.8

Maximum distance to a waypoint: 750.0

Servicios basicos: activar
propulsores, mantener posicion, ir a
un punto fijado. -

Close Apply Save as default




DISENO DE LA MISION i iew

Implementacion con geometrias

LineString para las capas y rubber RAO8 =0 %% %% beRTe
PR BEARBES —bnfah LAWY
bands p a ra | a e d I C I O n : | Info: Distance to previous point: 18.401 m. Distance to next point::.873 m. 0 Mistontar
v N N o N.o. of wayp.oints:

Total distance:
Estimated total time: 2:02:35

Las misiones se guardan en un XML
y Se representan como una capa
vectorial.

Waypoint 1

Latitude: |41.7775504085143

Altitude Mode: [

Controller:

Tolerance:

Dos maneras de definir puntos:

" Manualmente uno a uno

" Plantillas de mision: /awn-mower,
rectangulares,..

Mas herramientas: Edicion multiple
de puntos, mover y rotar la mission.

3333333333333333333333333333333333333




MONITOREAR LA MISION

Se muestra el recorrido y la
posicion del vehiculo, el barco y el
USBL.

Trayectorias implementadas usando
rubber banas.

Opciones de centrar, limpiar o
guardar las trayectorias.

Con WiFi, disponible los widgets del
vehiculo y telemetria.

= » ° (e L ™ — Qo U Y 4 @y 4
LEERE®%e AA0H =20 4 %2%4%QART%
W Vehicle w COLA2 |- StartProcesses- * Send - Terminate Proce: 2 |  Terminate : i) z@ . 03 1885 g Jo % ’7/‘6 ”_{:‘ 9\"" 'f; f{;
AUV monitoring (USBL) @ ®
Disconnect =
USBL track -
O, I
Color: — Y ) o
Center and Zoom to Map | | Clear Track b 5
R by +
GPS track [ 4 = = i = m g
color: — & B f
‘ -
Center and Zoom to Map| | Clear Track ] 6 2 ¥
s’ -
AUV track = z s
Color: - v i Cop @ [ G0 @) ' ,u_‘A D G W
< -
Center and Zoom to Map | | Clear Track 2 & ", \
: :
Position (from AUV): 41.76865, 3.03306 '{ &
Depth (from AUV): 0.563
Depth: -2.311
Position: 4176862, 3.03302
Status: connected / F
Last ping: 106 s !
AUV monitoring (USBL) = Layers Vehicle widgets
AUV monitoring (WiFi) @ %
Disconnect
Current Pose
AUV track
Calor > Desired Pose

Center and Zoom to Map | | Clear Track
Status: Receiving data from AUV

Depth/Altitude: 0.64 m /-1.00 m

Current Twist

Desired Twist

1IgUdview

46.19

46.16

0.01

0.64

0.54

-0.05

41.7690222017806 , 3.0325393620320082

435
——— 1]
Roll  Pitch Yaw
2.14 -0.31 328.61
329.02
1.73 -0.60 -0.42
0.15
1:320 v ||0.00° @&




GENERAR EL MAPA

Igudview

Mapas generados a partir de
software de IQUA o de terceros.

Diferentes modalidades de mapa:
batimetrias, mosaicos a partir de
imagenes de video o sonar, ...

Generacion de mapas
georeferenciados a partir de la
navegacion del AUV (geotiff).

25°24'06" 25°24'12" 25°24'18"

36°27'12"

36°27'06"

36°27'00"

25°24'06" 25°24'12" 25°24'18"

l
] -

-350 -340 -330 —520 -310 -300 -290 -280
Bathymetry

36°27'12"

36°27'06"

36°27'00"

h o]

f& 4 Eurofieets
TpEu
CALDERA20®




GENERAR EL MAPA it view

Mapas generados a partir de
software de IQUA o de terceros.

Diferentes modalidades de mapa:
batimetrias, mosaicos a partir de
imagenes de video o sonar, ...

Generacion de mapas

georeferenciados a partir de la R T . I8 :
navegacion del AUV (geotiff).

L AR e Va6 and CASC



OUTPUT MAP GENERATION itjiTview

Mapas generados a partir de
software de IQUA o de terceros.

Diferentes modalidades de mapa:
batimetrias, mosaicos a partir de
imagenes de video o sonar, ...

Generacion de mapas
georeferenciados a partir de la
navegacion del AUV (geotiff).

!
el ‘.’ ’
Spiaggiadi ¢ g ¥
Marciana Manna

3 R )
&y 4 \\ﬁ
s TR Raw data courtesy of CMRE



FUTURE ROADMAP itjiTview

Pocos clientes pero muy activos.
Esperamos empezar a construir una
comunidad de usuarios y estaremos
encantados de recibir sus
contribuciones.

Recursos de la compania dedicados
al desarrollo constante de
IQUAview: GUI principal y plugins.

Muchas ideas para el futuro:
visualizar los datos obtenidos al
acabar la mision, visualizar areas
3D, comprobar las misiones con las
capas subyacentes, control
simultaneo de multiples vehiculos,..

Add geotiff to current project




Iguduview

y@iquarobotics
www.iquarobotics.com



