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UAV ONE GroundControl Manager (Ausschnitt) Mobile-App Interface 

Technische Umsetzung 
• Verwendung des MAVLink-Protokolls zur Übertragung von Informatio-

nen und Steuerdaten zwischen Bodenstation und Mobile-App

• Nutzung von vorhandener Bodenstationssoftware „QGroundControl“

• Einbettung von QGroundControl in das eigene GUI-Programm „UAV 

ONE Ground Control Manager“ (JavaFX)

• Konstruktion der App mit Android Studio (Java, DJI SDK) 

• Entwicklung eines „MAVROS-Bridge Servers“ zur Übertragung des 

MAVLink-Protokolls

• Etablierung einer Verbindung zwischen Mobile-App und Bodenstation 

mittels Authentifizierung über die Bridge (TypeScript, NodeJS)

 

Idee und Konzept 
• Entwicklung einer eigenständig funktionierenden Mobile-App, welche zusätzliche auch 

in Kombination mit dem Kontrollrechner (Bodenstation) funktioniert
• Entwicklung einer Schnittstelle zwischen Bodenstation und Mobile-App
• Entwicklung von

 • einer passenden Bodenstation
 • kompatiblen Protokollen zur Übermittlung von Daten
 • Funktionen der Mobile-App

Problemstellung
• Entwicklung von Software für die DJI-Drohne Phantom 4 Pro

• Android-App zur Steuerung der Drohne
• Verarbeiten von Flugdaten an einen Kontrollrechner
• Übermitteln von Daten zwischen Kontrollrechner, Drohne und Android-App mit Hilfe 

von geeigneten Kommunikationsprotokollen

DJI Phantom 4 Pro 
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UAV-ONE Webserver Dashboard (Ausschnitt)
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