Manual de Usuario de ARGUS
ARGUS Platform
Guía completa del operador para la plataforma ARGUS de operaciones SAR y tácticas.
Table of Contents

1  Primeros Pasos
1.1  Bienvenido a ARGUS
1.2  Iniciar sesión
1.3  La UI de un vistazo
1.4  Organizaciones y roles
1.5  Invitaciones
2  Panel Principal
2.1  Panel Principal
2.2  El Copiloto de ARGUS
3  Misiones (Operaciones)
3.1  Lista de operaciones
3.2  Crear una misión
3.3  Editar una misión
3.4  Detalle de misión
3.5  Informe de misión
3.6  Ciclo de vida de una misión
3.7  Configuración CAS
4  La Consola de Operación
4.1  Disposición — la rejilla de azulejos
4.2  Push-to-Talk (PTT) y comms
4.3  La barra superior de la consola
4.4  Cajón de configuración de la consola
4.5  Comandos de voz
5  Mapa y Cesium
5.1  Resumen del mapa
5.2  Capas de mapa 2D
5.3  Mapa 3D — Cesium predeterminado
5.4  Mosaicos 3D fotorrealistas de Google
5.5  Modo holograma táctico
5.6  Filtros visuales (NVG, FLIR, …)
5.7  Herramientas de medición
5.8  Polígonos — geofence, no-vuelo, SAR, rejilla
5.9  Banderines — marcadores en el mapa
5.10  Capa de datos Panoptic
5.11  Fusión de sensores
6  Drones y Telemetría
6.1  Azulejo de flota
6.2  Azulejo de transmisión de dron
6.3  Superposición HUD del dron
6.4  Cajón de ajustes del dron
6.5  Azulejo de telemetría
6.6  Registro de vuelo
6.7  Panel MAVLink
6.8  Controles manuales de vuelo (DRC)
7  Operaciones con Dock DJI
7.1  DJI Cloud API — resumen
7.2  Vincular un dock DJI
7.3  Azulejo de dock DJI
7.4  Auto-stream de docks DJI
7.5  Tareas de vuelo DJI
7.6  DRC (Dock Remote Control) DJI
7.7  Misiones de relevo multi-dock
7.8  Sincronización geofence + no-vuelo DJI
7.9  Licencias de desbloqueo FlySafe
7.10  Actualizaciones de firmware DJI
7.11  Logs remotos DJI
7.12  Medios DJI
7.13  Detecciones IA a bordo DJI
8  Transmisiones y Video
8.1  Resumen del azulejo de transmisiones
8.2  Pestaña TACLINK
8.3  Cámaras VMS (CCTV)
8.4  Pestaña DOCKS
8.5  Reenvío de stream
8.6  Grabaciones del servidor
8.7  Azulejo de stream de cámara
9  Planificación de Misiones
9.1  Misiones de dron — el planificador
9.2  Patrones de cobertura
9.3  Waypoints y acciones por waypoint
9.4  Programación y recurrencia
9.5  Exportación WPML KMZ
9.6  Generador de rejilla SAR
10  Cartografía (Reconstrucción 3D)
10.1  Resumen de cartografía
10.2  Enviar un trabajo ODM
10.3  Azulejo de cartografía dentro de la consola
11  IA e Inteligencia
11.1  Detección IA — resumen
11.2  Agente de detección YOLO11
11.3  Detecciones SEI DJI
11.4  Simulador de detección
11.5  Superposición SAM
11.6  Superposición SVS
11.7  Superposición AR
11.8  Alertas de copiloto
11.9  Transcripción de voz
11.10  Despacho de agentes y salas
12  Colaboración
12.1  Azulejo de chat
12.2  Azulejo de comms (roster PTT)
12.3  Azulejo de equipos
12.4  Azulejo de flujo de trabajo
12.5  Azulejo de tareas
12.6  Azulejo de listas de verificación
12.7  Azulejo de banderines
12.8  Azulejo de línea de tiempo
12.9  Azulejo de repetición
13  Medios e Informes
13.1  Búsqueda de medios
13.2  Azulejo de grabaciones de vídeo
13.3  Azulejo de activos
13.4  Informes de misión generados por IA
14  Administración
14.1  Resumen de Administración
14.2  Usuarios
14.3  Ajustes de organización
14.4  Roles
14.5  Equipos
14.6  Lugares
14.7  Biblioteca de activos
14.8  Webhooks
14.9  Flujos de trabajo (plantillas org)
14.10  Suscripción
14.11  Gestión DJI
15  Perfil y Configuración
15.1  Perfil
15.2  Ajustes de aplicación
15.3  Controles de entrada
15.4  Tema
15.5  Audio
16  Seguridad y Privacidad
16.1  Cifrado extremo a extremo
16.2  Envolvente de seguridad geofence
16.3  Retención de datos
17  Solución de Problemas
17.1  Solución de problemas de conectividad
17.2  Solución de problemas de streams
17.3  Solución de problemas DJI
17.4  Errores de permisos
17.5  Azulejo de debug TACLINK
18  Referencia
18.1  Atajos de teclado
18.2  Glosario
18.3  Notas de versión

1	Primeros Pasos
1.1	Bienvenido a ARGUS
Qué es ARGUS, para quién está diseñado y qué puedes hacer con él.
ARGUS es una plataforma unificada de operaciones para equipos de búsqueda y rescate (SAR) y operaciones tácticas. Reúne todas las herramientas que un operador necesita en una única consola de navegador: vídeo de drones en vivo, vuelos autónomos desde docks DJI, mapa 2D y 3D fotorrealista, detección asistida por IA, chat y radio de equipo, planificación de misiones e informes posteriores a la acción.
1.1.0.1	Qué hace ARGUS
· Vídeo de dron en vivo desde operadores Android portátiles o docks DJI, enrutado a través de TACLINK como participantes normales de sala para que todos los suscriptores (operadores, el agente de IA, grabación egress) vean las mismas transmisiones con la misma latencia sub-segundo.
· Control de docks DJI Cloud — vincula un dock con un código QR, vuela una misión WPML planificada, toma control DRC (Dock Remote Control), gestiona alertas HMS, gestiona licencias FlySafe, empuja actualizaciones de firmware y obtén logs remotos — todo desde el navegador.
· Mapas 2D y 3D — panea y dibuja sobre Google Maps 2D, cambia al globo Cesium 3D con mosaicos fotorrealistas de Google, o pasa al modo “holograma táctico” para una vista vectorial estilizada del área de operaciones.
· Detección por IA — consume detecciones YOLO11 desde nuestro agente en la nube, suscríbete al reconocimiento IA a bordo del dron DJI (cajas delimitadoras SEI), o ejecuta el simulador de detección integrado para formación.
· Planificación de misiones — planifica patrones de cobertura (rejilla, perímetro, nadir, oblicuo, espiral, cartografía), exporta a WPML KMZ compatible con DJI, admite relevo multi-dock para misiones de largo alcance, y programa vuelos recurrentes.
· Colaboración — canales de radio semi-dúplex Push-to-Talk, chat de texto, tareas, listas de verificación, banderines, línea de tiempo y repetición de misión — todo sincronizado en vivo vía TACLINK + Firestore.
· Seguridad — cifrado E2E por operación para datos del canal de control, reglas Firestore con ámbitos, URLs firmadas de un solo uso para medios, y claves de streaming WHIP/RTMP que nunca salen del servidor sin cifrar.
1.1.0.2	Para quién es ARGUS
· Comandantes de incidente que dirigen operaciones SAR o tácticas desde un puesto de mando.
· Pilotos de dron que vuelan dispositivos portátiles desde un gateway Android o que operan docks DJI de forma remota.
· Analistas / observadores que miran transmisiones, etiquetan banderines, y redactan informes posteriores a la acción.
· Administradores que aprovisionan organizaciones, docks, firmware y flujos de trabajo.
1.1.0.3	Cómo leer este manual
La barra lateral agrupa las funciones por área de la aplicación. La sección [Consola de Operación explica la rejilla de azulejos — el panel donde los operadores pasan la mayor parte del tiempo. Si vienes del mundo de radio, la página [PTT y comms mapea los canales ARGUS a lo que ya conoces.
Si sólo quieres poner algo en pantalla lo más rápido posible, el [recorrido por la UI toma menos de cinco minutos.
1.1.0.4	Requisitos de navegador y red
· Chrome, Edge o Firefox — última versión estable. Safari 17+ funciona para la mayoría de funciones pero tiene soporte limitado de códecs TACLINK.
· Permisos de cámara + micrófono — requeridos para PTT y publicación de cámara local.
· Red compatible con TACLINK — UDP saliente en 443 basta para el edge TACLINK alojado; un relay TURN siempre está disponible como respaldo.
· Pantalla 1080p60 recomendada para la consola de operación.
1.1.0.5	Enlaces rápidos
· [Iniciar sesión
· [La UI de un vistazo
· [Organizaciones y roles
· [Crear tu primera misión
1.2	Iniciar sesión
Cómo iniciar sesión en ARGUS, solicitar cuenta y recuperar acceso.
ARGUS usa Firebase Authentication. Opciones:
1. Email + contraseña — predeterminado.
1. Google SSO — si tu organización tiene Google Workspace federado.
1. Enlace mágico — para cuentas creadas por invitación.
1.2.0.1	Pantalla de inicio
1. Abre la URL de ARGUS que te envió tu administrador.
1. Ingresa email y contraseña.
1. Haz clic en Iniciar sesión.
1. Si perteneces a más de una organización, elige en el selector.
Si no tienes cuenta, haz clic en Solicitar acceso.
1.2.0.2	Contraseña olvidada
Haz clic en ¿Olvidaste tu contraseña? e ingresa tu email. Recibirás un enlace de restablecimiento válido por una hora.
1.2.0.3	Problemas comunes
· “Credenciales inválidas” — email o contraseña incorrectos.
· “Sin organización” — tu cuenta existe pero no está vinculada. Pide una invitación.
· “Cuenta deshabilitada” — contacta a tu administrador.
1.2.0.4	Cerrar sesión
Abre el menú avatar (arriba a la derecha) → Cerrar sesión. Limpia la sesión sólo en este navegador.
1.2.0.5	Relacionado
· [Organizaciones y roles
· [Invitaciones
1.3	La UI de un vistazo
Un recorrido de cinco minutos por el shell, la navegación y las superficies principales de ARGUS.
Una vez iniciada sesión llegas al Panel Principal. El shell de ARGUS tiene cuatro zonas persistentes:
1.3.0.1	El shell
· Barra superior — logo ARGUS (clic para ir al panel), búsqueda global, campana de notificaciones, botón de [copiloto, y menú avatar.
· Navegación izquierda — Panel, Operaciones, Equipos, Cartografía, Admin (si tienes el rol), Configuración, Ayuda.
· Área derecha — contenido de página. La Consola de Operación reemplaza esto con una rejilla de azulejos a pantalla completa.
· Barra inferior de estado — estado de conexión y dispositivos.
1.3.0.2	Rutas principales
	URL
	Qué es

	/dashboard
	Tu hogar — operaciones recientes, tus equipos

	/operations
	Lista de operaciones accesibles

	/operations/:id
	Detalle de misión

	/operations/:id/operate
	Consola de operación (vista en vivo)

	/teams
	Equipos a los que perteneces

	/mapping
	Cartografía — trabajos ODM

	/admin/*
	Administración

	/settings/*
	Tu perfil, tema, audio, controles


1.3.0.3	Temas
ARGUS incluye un tema claro, oscuro, y variante “táctica”. Cambia el tema en [Configuración → Tema.
1.3.0.4	Atajos de teclado
· Esc — cierra cualquier panel
· / — enfoca la búsqueda global
· Space — push-to-talk (dentro de la consola)
· ? — muestra el overlay de atajos
1.3.0.5	Idioma
Inglés y español. Cambia idioma en [Configuración → Perfil o el selector de la barra superior. Este manual también tiene los dos idiomas.
1.3.0.6	Siguientes pasos
· [Crear una misión
· [Consola de operación
· [Controles de entrada
1.4	Organizaciones y roles
Cómo ARGUS ámbito usuarios, equipos y datos a organizaciones; jerarquía de roles.
Todo en ARGUS pertenece a una organización. Una operación pertenece a una org, sus miembros a esa org, y sus medios, mapas y activos sólo los ven personas dentro de ella. Un usuario puede pertenecer a varias organizaciones y alternar entre ellas desde el menú avatar.
1.4.0.1	Jerarquía de roles
	Rol
	Qué puede hacer

	Super admin
	Acceso global. Ve cada organización. Gestionado por ARGUS ops.

	Admin de org
	Control total dentro de una organización.

	Admin de equipo
	Gestiona un equipo — miembros, configuración, programación.

	Operador
	Ejecuta operaciones — vuela drones, opera docks, etiqueta banderines.

	Analista
	Acceso de sólo lectura. Puede redactar informes.

	Invitado
	Acceso limitado a una sola misión vía enlace de invitación.


Los roles son aditivos: un admin de equipo también es operador, un admin de org también es admin de cada equipo, etc.
1.4.0.2	Cambiar organización
Si perteneces a más de una org, el menú avatar muestra “Organización:” con un chevrón. Haz clic para cambiar.
1.4.0.3	Crear una organización
Sólo super admins pueden crear organizaciones.
1.4.0.4	Miembros e invitaciones
Un admin de org invita nuevos miembros desde Admin → Usuarios.
1.4.0.5	Configuración por organización
· Marca — logo, color, mensaje de bienvenida
· Lugares — sitios con polígonos delimitadores
· Activos — vehículos, drones, radios
· Flota DJI
· Flujos de trabajo — automatizaciones
· Webhooks — notificaciones HTTP
1.4.0.6	Relacionado
· [Admin
· [Usuarios
· [Roles
1.5	Invitaciones
Invitar nuevos usuarios, enviar enlaces de invitado, canjear una invitación.
ARGUS tiene dos tipos de invitaciones:
1. Invitación de org — oferta duradera para unirse a una organización como usuario completo.
1. Invitación de misión invitada — enlace corto que concede acceso de sólo lectura a una operación sin crear cuenta.
1.5.0.1	Invitación de org
1.5.0.1.1	Enviar
1. Admin → Usuarios.
1. Clic en Invitar usuario.
1. Ingresa email, rol, equipos (opcional) → Enviar.
El destinatario recibe email con “Unirme a Org”. Enlace válido 7 días.
1.5.0.1.2	Canjear
1. Clic al enlace → ARGUS.
1. Si no tienes cuenta, define contraseña.
1. Quedas en la organización con el rol indicado.
1.5.0.2	Invitación de misión invitada
Útil para compartir una operación en vivo con alguien externo.
1.5.0.2.1	Crear
1. Abre la operación.
1. Clic en Compartir arriba a la derecha.
1. Elige rol — Visor (lectura) u Observador (lectura + chat).
1. Define expiración.
1. Opcionalmente restringe a tiles específicos.
1. Crear enlace y cópialo.
1.5.0.2.2	Canjear
1. Abre el enlace — sin inicio de sesión requerido.
1. Llegas directamente a la consola restringida.
1. El acceso se revoca automáticamente al expirar.
1.5.0.3	Revocar
· Invitaciones de org — Admin → Usuarios → Pendientes → ✕.
· Enlaces invitado — Detalle de op → Compartir → Activos → Revocar.
1.5.0.4	Relacionado
· [Organizaciones y roles
2	Panel Principal
2.1	Panel Principal
La pantalla de inicio de ARGUS — operaciones recientes, estado del equipo y copiloto.
El Panel es tu hogar en ARGUS. Muestra un resumen curado de lo que ocurre en tu organización.
2.1.0.1	Qué ves
· Saludo + hora del día.
· Operaciones activas — tarjeta por operación en curso con mosaico de vista previa, conteo de participantes y botón Unirse.
· Operaciones recientes — últimas 10.
· Tus equipos — estado actual.
· Operaciones programadas próximas — próximas 24 h.
· Chip de copiloto — botón flotante abajo-derecha.
· Banner de estado de plataforma — sólo cuando hay incidente de backend.
2.1.0.2	Acciones desde el panel
	Clic en
	Resultado

	Tarjeta activa
	Entras a la [consola de operación

	Unirse
	Te añade como participante

	Crear operación
	Abre el [asistente

	Ver todo
	Lista de [operaciones

	Copiloto
	Abre el chat contextual


2.1.0.3	Permisos
· Operadores ven sus operaciones.
· Analistas ven todo en lectura.
· Admins además ven el banner de estado.
2.1.0.4	Atajos de teclado
· / — enfoca búsqueda global
· G luego O — ir a operaciones
· C — abre el copiloto
2.1.0.5	Consejos
· Los mosaicos en vivo actualizan cada pocos segundos; desactiva en [Configuración → App si tu red es limitada.
2.2	El Copiloto de ARGUS
Uso del asistente de IA integrado para consultas, resúmenes y acciones.
El copiloto es un asistente basado en LLM que puedes abrir en cualquier lugar de la aplicación.
2.2.0.1	Abrir el copiloto
· Clic en el chip flotante abajo a la derecha.
· O pulsa C desde el Panel.
· El cajón se desliza desde la derecha.
2.2.0.2	Qué puede hacer
· Preguntas de plataforma — te redirige a la página correcta del manual.
· Resumir una misión.
· Consultar tus datos.
· Generar un informe posterior a la acción.
· Saltar a un banderín o alerta.
2.2.0.3	Qué no hará
· Tomar acciones irreversibles sin confirmación.
· Actuar sobre datos de otras orgs.
· Compartir datos confidenciales fuera de tu sesión.
2.2.0.4	Alertas del copiloto
Además del chat, el copiloto emite alertas a la línea de tiempo cuando ocurren eventos críticos. Ver [Alertas del copiloto.
2.2.0.5	Privacidad
· Historial cifrado en reposo.
· No se usa para entrenar modelos generales.
· Admin puede purgar historial de copiloto por usuario.
2.2.0.6	Relacionado
· [Alertas del copiloto
· [Informes IA
3	Misiones (Operaciones)
3.1	Lista de operaciones
Navegar, filtrar y abrir operaciones.
Operaciones lista cada operación de tu organización — pasadas, actuales, o programadas.
3.1.0.1	Columnas
	Columna
	Significado

	Nombre
	Nombre humano; clic para abrir

	Estado
	borrador / programada / activa / completada / cancelada

	Equipo
	Equipo operativo

	Lugar
	Lugar / AO

	Inicio
	Hora programada o real

	Duración
	Transcurrida, real o planificada

	Participantes
	Conteo en vivo

	Acciones
	Unirse, abrir consola, editar, duplicar, eliminar


3.1.0.2	Filtros
· Estado — chips
· Rango de fechas
· Equipo
· Búsqueda — nombre, lugar, participantes
3.1.0.3	Crear
Clic Nueva operación → [asistente de creación.
3.1.0.4	Abrir
· Clic → detalle de misión
· Unirse (sólo activas) → consola
3.1.0.5	Acciones en lote
Selecciona filas → archivar o exportar CSV.
3.1.0.6	Operaciones eliminadas
Borrado lógico por 30 días.
3.2	Crear una misión
Paso a paso para crear una operación.
El asistente se abre desde Operaciones → Nueva operación o desde el Panel.
3.2.0.1	Paso 1 — Básico
· Nombre — etiqueta corta humana.
· Descripción — opcional.
· Lugar — opcional; centra el mapa y llena geofence.
· Equipo — equipo operativo; sus miembros heredan acceso.
3.2.0.2	Paso 2 — Programación
· Iniciar ahora.
· Programar para más tarde.
· Recurrente — diaria, semanal o mensual.
3.2.0.3	Paso 3 — Participantes
· Añadir por usuario.
· Añadir por equipo.
· Invitado — crea enlace de invitación.
· Roles dentro de la misión — comandante, operador, analista, observador.
3.2.0.4	Paso 4 — Funciones
Activa funciones por misión:
· Operaciones de dron
· Docks DJI
· Cámaras VMS
· Cartografía (ODM)
· Detección IA
· Transcripción
· Informe de misión
· CAS (sistema de anti-colisión)
3.2.0.5	Paso 5 — Seguridad
· Cifrado E2E.
· Retención de datos.
· Redacción PII.
3.2.0.6	Paso 6 — Revisar y crear
Revisa el resumen → Crear.
3.2.0.7	Consejos
· Lugar + geofence juntos ahorra redibujar.
· Duplicar operación anterior desde la lista.
· Pre-asignar docks DJI para auto-stream inmediato.
3.3	Editar una misión
Cambiar la configuración de una misión antes o durante una operación.
La mayoría de los ajustes se pueden editar después de crear, con algunas excepciones bloqueadas cuando la operación está activa.
3.3.0.1	Abrir el editor
· Desde la [lista de operaciones, clic en Editar.
· Desde el [detalle, clic en Editar arriba a la derecha.
3.3.0.2	Editable en cualquier momento
· Nombre, descripción
· Participantes
· Funciones activas (dron, DJI, VMS, IA, transcripción, informe, CAS)
· Rol de participante dentro de la misión
· Ventana de retención
· Suscriptores de webhooks
3.3.0.3	Bloqueado con estado activa
· Polígonos de lugar y geofence
· Ajuste de cifrado E2E
· Programación
3.3.0.4	Cancelar y eliminar
· Cancelar op programada → queda como cancelada.
· Eliminar → borrado lógico; purgado a 30 días.
3.3.0.5	Relacionado
· [Crear
· [Ciclo de vida
3.4	Detalle de misión
La vista en modo planificación de una única operación.
El detalle de misión es la superficie de planificación de una operación — un lugar para configurarla antes de ir en vivo y una referencia durante.
3.4.0.1	Secciones
· Cabecera — nombre, chip de estado, botones Iniciar/Detener/Unirse, menú Compartir.
· Tarjeta de resumen — inicio planificado, duración, lugar, área del geofence, funciones activas.
· Participantes — roster con roles.
· Equipos — equipos asignados.
· Misiones de dron — vuelos planificados.
· Docks DJI — docks asignados.
· Cámaras VMS — CCTV de la misión.
· Flujos de trabajo — automatizaciones activas.
· Línea de tiempo — preview.
· Medios — todo lo capturado.
· Informe posterior a la acción — aparece al completar.
3.4.0.2	Iniciar y detener
· Iniciar operación — visible en programadas.
· Unirse — visible en activas.
· Detener — sólo comandante.
3.4.0.3	Menú Compartir
Genera [enlaces de invitación invitado.
3.4.0.4	Consejos
· Asigna docks DJI antes de iniciar para activar auto-stream inmediatamente.
· Activa el informe IA al crear para empezar recolección desde el primer fotograma.
3.5	Informe de misión
Informe posterior a la acción generado por IA con exportación a PDF.
Al completar una operación, ARGUS genera un informe posterior a la acción — un resumen estructurado redactado por un LLM a partir de medios, telemetría, chat, eventos de línea de tiempo y banderines.
3.5.0.1	Habilitar
· Al crear — marca Informe de misión en el paso 4.
· Al editar — mismo conmutador si la op no ha terminado.
Habilitar temprano es importante: la tubería almacena miniaturas, transcripciones y eventos durante la op.
3.5.0.2	Secciones del informe
· Resumen ejecutivo — 3-5 frases.
· Línea de tiempo — eventos clave.
· Participantes y roles.
· Activos usados.
· Estadísticas de vuelo — horas, distancia, altitud máxima, área cubierta.
· Destacados de medios.
· Hallazgos — objetos detectados, elementos marcados.
· Recomendaciones.
· Apéndice — lista completa de banderines, log HMS, extractos de chat.
3.5.0.3	Revisar y editar
Abre el detalle de la op completada. El informe aparece con botón Editar. Puedes:
· Editar prosa directamente.
· Quitar o reordenar medios.
· Regenerar secciones individuales.
· Cambiar tono — formal, conciso, técnico.
3.5.0.4	Exportar a PDF
Clic en Exportar → PDF. ARGUS renderiza en servidor y devuelve descarga.
3.5.0.5	Distribución
· Enviar a participantes — email con enlace PDF.
· Webhook mission.report_ready.
3.5.0.6	Relacionado
· [Búsqueda de medios
· [Línea de tiempo
3.6	Ciclo de vida de una misión
Los estados por los que pasa una operación.
Una operación ARGUS pasa por cinco estados:
borrador → programada → activa → completada → archivada
                             ↘ cancelada
3.6.0.1	borrador
Creada pero no programada ni iniciada. Totalmente editable.
3.6.0.2	programada
Hay una hora futura de inicio. ARGUS auto-activa.
· Sala TACLINK no se crea aún.
· Auto-stream DJI no se dispara.
· Planes de dron no se envían.
3.6.0.3	activa
En vivo. La sala TACLINK existe, la rejilla se renderiza:
· Auto-stream DJI provisiona ingress WHIP.
· El agente IA se despacha.
· Transcripción empieza a almacenar.
· Línea de tiempo recolecta eventos.
· Flujos de trabajo disparan.
Sólo el comandante (y admins) pueden sacar de activa.
3.6.0.4	completada
Al presionar Detener:
· Sala TACLINK cierra tras 60 s de gracia.
· Streams DJI se detienen.
· Pipeline del informe IA finaliza.
· Grabaciones se sellan.
3.6.0.5	cancelada
Op programada cancelada antes de activar, o activa cancelada a mitad de ejecución.
3.6.0.6	archivada
Borrado lógico. No aparece en la lista; buscable y restaurable por 30 días.
3.6.0.7	Observar estados
Cada tarjeta de operación muestra un chip coloreado. La línea de tiempo registra cada transición.
3.6.0.8	Relacionado
· [Lista
· [Flujos de trabajo
3.7	Configuración CAS
Sistema anti-colisión para misiones multi-dron.
El Sistema Anti-Colisión (CAS) vigila cada aeronave y alerta cuando dos plataformas se acercan dentro de un margen definido.
3.7.0.1	Habilitar
Marca CAS en el asistente al crear. Desactivado por defecto (coste CPU pequeño en los navegadores).
3.7.0.2	Ajustes por misión
Detalle → Configurar → CAS.
· Margen de advertencia (m) — distancia para amarillo. Por defecto 50 m.
· Margen de alerta (m) — distancia para rojo. Por defecto 15 m.
· Ignorar separación vertical (m) — si vertical > este valor, ignorar.
· Incluir docks — considerar docks como objetivos.
· Incluir banderines — banderines como “aeronaves virtuales”.
3.7.0.3	Superficie de alertas
· Mapa — anillo pulsante entre entidades.
· Línea de tiempo — eventos cas.warn / cas.alert.
· Anulación PTT — se habla por canal.
3.7.0.4	Deshabilitar en vivo
Detalle → Configurar → CAS → Deshabilitar.
3.7.0.5	Relacionado
· [Mapa
· [Línea de tiempo
4	La Consola de Operación
4.1	Disposición — la rejilla de azulejos
Cómo funciona la rejilla de la consola de operación y cómo personalizarla.
La consola de operación reemplaza el resto del shell con una rejilla de azulejos a pantalla completa. Cada azulejo es un widget (mapa, transmisión, chat…).
4.1.0.1	Plantillas de disposición
ARGUS incluye 13 plantillas, desde un azulejo único a pantalla completa hasta rejillas 3×3, con variantes asimétricas.
Abre el cajón de configuración (icono de engranaje arriba a la derecha) y desplázate a Disposición. Haz clic en una miniatura para cambiar.
4.1.0.2	Asignar azulejos
Bajo Azulejos, cada región tiene un menú desplegable. Elige qué azulejo mostrar.
Azulejos disponibles: Mapa, Transmisiones, Transmisión de dron, Dock DJI, Flota, Telemetría, Registro de vuelo, Chat, Comms, Tareas, Listas, Equipos, Línea de tiempo, Flujo de trabajo, Repetición, Búsqueda de medios, Grabaciones, Banderines, Cámara, TACLINK debug, Cartografía, Activos, 3D interior.
4.1.0.3	Cambio a pantalla completa
Doble-clic en cualquier azulejo → ocupa todo el viewport.
4.1.0.4	Persistencia
Tu disposición se guarda por usuario, por misión.
Los comandantes pueden fijar una disposición para todos con “Fijar disposición a misión”.
4.1.0.5	Comportamiento adaptativo
· < 1200px: se colapsa a columna única.
· < 720px: la barra PTT pasa a overlay.
· Móvil: sólo lectura.
4.1.0.6	Accesibilidad
· Todos los azulejos son accesibles con Tab.
· F6 cicla entre azulejos.
4.1.0.7	Relacionado
· [PTT y comms
· [Cajón de configuración
4.2	Push-to-Talk (PTT) y comms
Usar el widget PTT flotante, canales y audio estilo radio.
La consola tiene un widget PTT flotante abajo al centro. Audio semi-dúplex estilo radio entre participantes sin radio separada.
4.2.0.1	Widget
· Botón PTT grande — mantén para transmitir; suelta para escuchar.
· Chip de canal — clic para cambiar.
· Popover de miembros — quién está en el canal, mudos, quién transmite ahora.
· Silenciar mi mic — interruptor global.
4.2.0.2	Pulsar para hablar
· Mantén Espacio en cualquier parte de la consola (excepto campos texto).
· O mantén el botón PTT.
4.2.0.3	Canales
Cada misión tiene TAC1 por defecto. Los comandantes crean más bajo Detalle de misión → Comms:
· Canales TAC — sala semi-dúplex con roster propio.
· Ops/Admin — canal multi-misión admin.
· Chatter — dúplex completo (mic siempre abierto).
4.2.0.4	Enrutado de audio
· Dispositivo de entrada — selector.
· Dispositivo de salida.
· Volumen por canal.
· Reducir audio entrante con PTT.
4.2.0.5	Garantías
· Latencia sub-segundo en redes sanas.
· Cifrado si la misión tiene E2E.
· No grabado por defecto.
4.2.0.6	Solución de problemas
· Nadie me oye — verifica permiso de mic; canal correcto.
· Todos robóticos — pérdida de paquetes.
· Eco — usa auriculares.
4.2.0.7	Relacionado
· [Comandos de voz
· [Chat
4.3	La barra superior de la consola
Qué hace cada indicador y control en la barra superior.
La barra superior de la consola es una franja fina sobre la rejilla de azulejos. Es tu instantánea situacional siempre visible.
De izquierda a derecha:
4.3.0.1	Chip de misión
Nombre de la misión y chip de estado. Clic para abrir menú con Volver al detalle, Detener operación (sólo comandante), Compartir enlace, y Copiar ID.
4.3.0.2	Indicador de red
Icono de barras de señal que refleja la calidad de tu conexión TACLINK. Pasa el ratón para:
· Tiempo de ida y vuelta (RTT)
· Pérdida de paquetes
· TURN / relay directo activo
· Bitrate in / out
4.3.0.3	Estado de dispositivo
· Mic — mudo / activo / sin dispositivo
· Cámara — activa / desactivada / sin dispositivo
Clic para alternar.
4.3.0.4	Conteo de participantes en vivo
Muestra peers conectados. Clic abre el cajón de miembros.
4.3.0.5	Insignias de tareas y listas
Insignia numérica sobre los iconos indica ítems pendientes.
4.3.0.6	Log de precaución maestra
Icono de campana que parpadea en rojo al haber un evento crítico sin reconocer. Clic abre el panel.
4.3.0.7	Conmutador del copiloto IA
Abre el [copiloto.
4.3.0.8	Indicador E2E
Pequeño candado:
· Cerrado, verde — cifrado E2E activo.
· Abierto, ámbar — canal de control en texto claro.
· Rojo pulsante — fallos de descifrado detectados.
4.3.0.9	Engranaje de configuración
Abre el [cajón de configuración.
4.3.0.10	Relacionado
· [Disposición
· [Cajón de configuración
4.4	Cajón de configuración de la consola
Ajustes de lado de consola — disposición, azulejos, voz, modos demo.
Abre el cajón de configuración con el icono de engranaje arriba-derecha o con Alt+,.
4.4.0.1	Secciones
4.4.0.1.1	Disposición
Elige una plantilla, fíjala para todos los participantes, o guárdala como tu predeterminado personal.
4.4.0.1.2	Azulejos
Asigna cada región a un tipo de azulejo. Múltiples regiones pueden tener el mismo azulejo con estado independiente.
4.4.0.1.3	Comandos de voz
Habilita atajos por reconocimiento de voz.
4.4.0.1.4	Modo demo
Sólo desarrollo/entrenamiento:
· Crear dron demo
· Simular detecciones
· Crear dock demo
· Disparar alerta HMS
Las acciones demo se registran con prefijo demo.*.
4.4.0.1.5	CAS
Conmuta el sistema anti-colisión si se habilitó al crear.
4.4.0.1.6	Modo debug
Activa una señal global debug-mode — los azulejos revelan diagnósticos extra.
4.4.0.2	Por usuario vs por misión
· Disposición + asignaciones — por usuario, por misión.
· Comandos de voz + debug mode — por usuario, transversal.
· CAS + modo demo — por misión (sólo comandante).
4.4.0.3	Relacionado
· [Disposición
· [Comandos de voz
4.5	Comandos de voz
Acciones manos libres por reconocimiento de voz.
ARGUS incluye reconocimiento de voz para control manos libres. Usa la API de SpeechRecognition del navegador — el audio no sale del dispositivo.
4.5.0.1	Activar
1. Cajón de configuración → Comandos de voz.
1. Alterna Habilitar. Chrome pide permiso de mic.
1. Opcionalmente elige idioma (Inglés / Español / Auto).
4.5.0.2	Uso
Mantén V y habla. Suelta para enviar. Una franja translúcida muestra lo reconocido.
4.5.0.3	Comandos soportados
	Dices
	Acción

	“Pantalla completa de mapa”
	Mapa a pantalla completa

	“Mostrar transmisiones”
	Transmisiones a pantalla completa

	“Cambiar a transmisión dos”
	Siguiente dron

	“Poner un banderín”
	Abre selector de banderines en cruceta

	“Iniciar grabación”
	Grabación egress

	“Detener grabación”
	Detiene

	“Marcar objetivo”
	Banderín target en posición del dron

	“Ir a coordenadas X por Y”
	Paneo

	“Llamar copiloto”
	Abre copiloto

	“Silenciar alarmas”
	Mutea precaución 2 min


4.5.0.4	Entrenar comandos nuevos
Configuración → Controles → Alias de voz.
4.5.0.5	Privacidad
· No se envía audio a ningún servidor.
· Texto reconocido vive en sesión.
· Eventos de voz NO se añaden a la línea de tiempo.
4.5.0.6	Limitaciones
· Chrome / Edge preferido.
· Ambientes silenciosos para mejor precisión.
4.5.0.7	Relacionado
· [Cajón de configuración
· [Controles de entrada
5	Mapa y Cesium
5.1	Resumen del mapa
El azulejo mapa es el ancla visual de cada operación.
El azulejo mapa es normalmente el más grande de cualquier disposición. Unifica la superficie 2D de Google Maps, el globo Cesium 3D, y una vista “táctica” vectorial en un único azulejo que cambia de modo sin perder superposiciones.
5.1.0.1	Modos
	Modo
	Cuándo usar

	2D
	Planificación de área amplia, búsqueda, polígonos. Menor coste GPU.

	3D predeterminado
	Terreno + edificios OSM. Equilibrio.

	3D fotorrealista
	Mosaicos Google Photoreal. Máxima fidelidad.

	Táctico
	Renderizado vectorial estilizado — para pantallas con mucho brillo.


Alterna modos con la barra superior. Tu modo se recuerda por usuario y misión.
5.1.0.2	Superposiciones persistentes
· Drones (posición + trayectoria)
· Docks DJI
· Cámaras VMS (cono FOV)
· Polígonos (geofence, no-fly, rejilla SAR)
· Banderines y marcadores
· Detecciones IA
5.1.0.3	Controles
· Paneo — clic izquierdo en 2D; clic derecho en 3D.
· Rotar — clic medio en 3D.
· Zoom — rueda del ratón.
· Seguir dron — clic en chip dron; Esc para soltar.
· Inicio — H.
· Pantalla completa — F.
5.1.0.4	Panel de capas
Arriba a la izquierda. Alterna: satélite/calle/terreno, edificios, Panoptic, clima, noche.
5.1.0.5	Relacionado
· [Capas 2D
· [Cesium 3D
· [Fotorrealista
· [Táctico
· [Polígonos
· [Banderines
5.2	Capas de mapa 2D
Usando la vista 2D respaldada por Google Maps y su pila de capas.
El mapa 2D usa una superficie de Google Maps. Cambia con 2D en la barra de modos.
5.2.0.1	Selector de base
· Híbrido (por defecto) — satélite + rótulos.
· Satélite — sin rótulos.
· Calle — énfasis en vías.
· Terreno — curvas de nivel + sombreado.
5.2.0.2	Superposiciones
· Tráfico — densidad viaria en vivo.
· Clima — radar (precipitación + viento).
· Luces nocturnas.
· Mapa de calor — actividad reciente de dron.
· Panoptic.
5.2.0.3	Herramientas de dibujo
Barra abajo-izquierda:
· Paneo — modo por defecto.
· Marcador — suelta banderines.
· Línea — medir distancia.
· Polígono — geofence, no-vuelo, SAR, rejilla.
· Círculo — click-centro, arrastrar radio.
· Rectángulo — click-arrastrar caja.
· Constructor de rejilla SAR — patrón de cobertura.
5.2.0.4	Menú clic derecho
Clic derecho en cualquier lugar:
· Ir allí
· Soltar banderín aquí
· Copiar coordenadas
· Iniciar misión de dron aquí
5.2.0.5	Notas de rendimiento
· Facturación de Google Maps por organización.
· Filtros visuales son CSS — gratis.
5.2.0.6	Relacionado
· [Banderines
· [Polígonos
· [Filtros visuales
5.3	Mapa 3D — Cesium predeterminado
El modo 3D predeterminado con terreno Cesium y edificios OSM.
El modo 3D predeterminado usa Cesium con Cesium World Terrain y edificios OSM cargados perezosamente. Cambia con 3D en la barra de modos.
5.3.0.1	Navegación
· Paneo — clic derecho + arrastre.
· Rotar — clic medio + arrastre. O Ctrl + clic derecho.
· Zoom — rueda; trackpad: pellizca.
· Inclinar — rueda + Shift.
· Restablecer — H.
Mantén clic izquierdo para panear a lo largo del plano — predeterminado de ARGUS sobre la inclinación nativa de Cesium.
5.3.0.2	Capas
· Terreno — Cesium World Terrain.
· Edificios — OSM Buildings carga perezosamente debajo de ~5 km altitud.
· Atmósfera — cielo + halo.
· Entidades — drones, docks, polígonos, banderines.
5.3.0.3	Sujeción de entidades
Todas las entidades 2D sin altitud explícita (banderines, polígonos, conos VMS) son sujetadas al terreno.
5.3.0.4	Herramientas de medición
· Distancia 3D — dos clics.
· Perfil vertical — gráfico de elevación entre dos puntos.
· Área — polígono con área en vivo.
5.3.0.5	Rendimiento
3D es más costoso que 2D. En laptops de gama baja:
· Desactiva Edificios.
· Baja escala de GPU en Configuración → Tema → Calidad de mapa.
· Cambia a 2D para planificación intensiva.
5.3.0.6	Relacionado
· [Fotorrealista
· [Táctico
· [Medición
5.4	Mosaicos 3D fotorrealistas de Google
El modo 3D de máxima fidelidad con el conjunto fotorrealista de Google.
ARGUS soporta Mosaicos 3D fotorrealistas de Google — el mismo conjunto que impulsa Google Earth. Cambia con 3D Fotoreal en la barra de modos (sólo visible si tu org lo tiene activado).
5.4.0.1	Qué obtienes
· Fotogrametría a escala ciudad — edificios, terreno, árboles, vehículos.
· Cobertura global en la mayoría de áreas pobladas.
· Drapes — polígonos, banderines y trayectorias envuelven la geometría real.
5.4.0.2	Ajuste de rendimiento
Los mosaicos fotorrealistas son pesados. ARGUS adapta:
· LOD adaptativo al movimiento — al panear o rotar, el detalle se relaja.
· Carga foveada — el centro del viewport carga a máximo detalle.
· FXAA al mover — anti-aliasing baja durante movimiento.
· Slider de calidad por usuario — Configuración → Tema → Calidad de mapa.
5.4.0.3	Problemas conocidos
· Interiores — a veces se renderiza fotogrametría interior distractora. Usa las herramientas de plano de recorte.
· Entidades subterráneas — sujetamos todas las superposiciones 2D al suelo.
· Facturación — uso de Photoreal es medido. El admin ve consumo mensual en Admin → Organización → Uso.
5.4.0.4	Conmutar edificios
En modo Photoreal, el conmutador “Edificios” oculta la capa opaca de Google.
5.4.0.5	Fallback
Si el endpoint es inaccesible, ARGUS cae al 3D predeterminado con un banner. Tu preferencia se preserva.
5.4.0.6	Relacionado
· [Cesium 3D predeterminado
· [Táctico
5.5	Modo holograma táctico
Mapa vectorial estilizado para pantallas con mucho brillo o GPU limitada.
Holograma táctico es un modo que renderiza el mundo como mosaicos vectoriales luminosos sobre fondo negro. Diseñado para muros LED de comando y laptops de GPU baja.
Cambia con Táctico en la barra de modos.
5.5.0.1	Qué renderiza
· Límites tierra/agua como contornos cian.
· Carreteras como líneas con diferenciación mayor/menor.
· Edificios principales como sólidos extruidos wireframe.
· Límites administrativos como contornos discontinuos.
· Entidades ARGUS en colores de acento de alto contraste.
5.5.0.2	Cuándo usarlo
· Puestos de mando brillantes — sol directo o focos LED.
· Redes de bajo ancho de banda — vectorial es fracción de Photoreal.
· GPU antiguas.
· Vistas de planificación limpias.
5.5.0.3	Transiciones
El cambio a Photoreal es por etapas: la capa se derriba en trozos. El primer fotograma Photoreal corre a detalle relajado.
5.5.0.4	Superposiciones y colores
Los acentos de tu organización se toman de la marca; se desplazan en táctico para ser de alta luminancia. Anula en Configuración → Tema → Paleta táctica.
5.5.0.5	Relacionado
· [Resumen del mapa
· [Cesium 3D
· [Fotorrealista
5.6	Filtros visuales (NVG, FLIR, …)
Filtros CSS aplicados sobre el mapa para lecturas estilizadas.
Los filtros visuales son efectos de post-procesado aplicados al azulejo mapa entero. Son ayudas estéticas y de legibilidad, no imágenes científicas.
5.6.0.1	Filtros disponibles
	Filtro
	Qué hace

	Ninguno
	Sin filtro. Por defecto.

	NVG
	Fósforo verde de visión nocturna.

	FLIR Blanco-caliente
	Escala de grises, inversión en calientes.

	FLIR Negro-caliente
	Inverso.

	NOIR
	Blanco y negro de alto contraste.

	Táctico
	Ámbar, saturación reducida.

	Rojo-nocturno
	Rojo oscuro de baja luminancia.


5.6.0.2	Cambiar
· Clic en el icono ojo de la barra del azulejo.
· O pulsa V para ciclar.
· Se recuerdan por usuario, por misión.
5.6.0.3	Qué NO hacen
· No cambian los datos subyacentes.
· Son puramente visuales; no afectan el vídeo del dron.
5.6.0.4	Consejos
· Combina Rojo-nocturno con el tema oscuro para UI coherente de baja luz.
· NVG ayuda a ver entidades en movimiento durante planificación diurna.
5.6.0.5	Relacionado
· [Resumen del mapa
· [Tema
5.7	Herramientas de medición
Medición de distancia, área y perfil vertical en el mapa.
El azulejo mapa incluye un kit mínimo de medición. Activa desde el icono de regla.
5.7.0.1	Distancia (círculo máximo)
· Clic en Distancia → dos clics en el mapa.
· Lectura: distancia sobre el círculo máximo + línea recta en métrico e imperial.
· En modos 3D, segmentos que siguen el terreno con el conmutador “Seguir terreno”.
5.7.0.2	Distancia (3D línea recta)
· En 3D, dos clics para línea aérea recta — útil para línea de visión. Reporta delta de elevación.
5.7.0.3	Área
· Clic en Área, añade vértices → doble clic para cerrar. Área en m² / hectáreas / km².
5.7.0.4	Perfil vertical
· En 3D, clic en Perfil, dos puntos → panel con la elevación entre ellos.
5.7.0.5	Guardar mediciones
Una medición es efímera por defecto. Pulsa Guardar en el popover para convertir a un banderín.
5.7.0.6	Relacionado
· [Polígonos
· [Banderines
5.8	Polígonos — geofence, no-vuelo, SAR, rejilla
Dibujar y gestionar los cuatro tipos de polígono que dirigen el comportamiento.
Los polígonos en ARGUS no son sólo anotaciones — varios tipos tienen comportamiento activo: limitan dónde vuelan los drones, dónde despegan, o dónde se genera un patrón de cobertura.
5.8.0.1	Los cuatro tipos
	Tipo
	Color
	Qué hace

	Geofence
	Verde
	Los drones deben quedarse dentro. Aplicado nativamente en aeronaves DJI.

	No-vuelo
	Rojo
	Los drones no pueden despegar ni volar dentro. También enviado a docks DJI.

	SAR
	Ámbar
	Área de búsqueda y rescate — usado por el planificador de cobertura.

	Rejilla de búsqueda
	Azul
	Patrón auto-generado dentro de un polígono.


5.8.0.2	Dibujar
1. Abre el azulejo mapa.
1. Clic en la herramienta Polígono en la barra.
1. Elige tipo del desplegable.
1. Clic para añadir vértices; doble clic para cerrar.
1. Nombra y Guardar.
5.8.0.3	Editar
· Arrastra un vértice para moverlo.
· Clic en punto medio para insertar vértice.
· Clic derecho en vértice → Eliminar vértice.
· Clic en el cuerpo para abrir el panel — renombrar, recolorear, cambiar tipo, eliminar.
5.8.0.4	Quién los ve
· Geofence + no-vuelo — todos los participantes.
· SAR + rejilla de búsqueda — todos los participantes; sólo visuales/planificación.
5.8.0.5	Sincronización con docks DJI
Polígonos geofence y no-vuelo se empaquetan automáticamente al formato DJI de área de vuelo personalizada, se suben a S3, y se asignan a cada dock con missionId actual. Debounce 1,5 s.
· Geofence → DJI dnfz.
· No-vuelo → DJI gfz.
Ver [DJI geofence/no-vuelo.
5.8.0.6	Generador de rejilla de búsqueda
La barra tiene herramienta Rejilla:
1. Dibuja un polígono como límite externo.
1. Clic en el icono de rejilla.
1. Configura espaciado, rumbo, radio de giro.
1. Preview de líneas → Guardar como polígono tipo search_grid.
5.8.0.7	Relacionado
· [DJI geofence/no-vuelo
· [Banderines
· [Misiones de dron
5.9	Banderines — marcadores en el mapa
Etiquetar ubicaciones con marcadores tipados visibles a todos.
Los banderines son anotaciones puntuales en el mapa, sincronizadas en vivo con cada participante.
5.9.0.1	Tipos
Los tipos son por organización; tu admin los personaliza. Por defecto:
· Objetivo — objeto de interés localizado.
· Herido — persona caída.
· Peligro — amenaza a operadores o aeronaves.
· Evidencia — ítem para cadena de custodia.
· Punto de encuentro.
· Zona de aterrizaje — LZ designada.
· Personalizado — etiqueta y ícono libres.
5.9.0.2	Soltar un banderín
1. Clic en Marcador en la barra.
1. Clic en la ubicación. Pequeño diálogo.
1. Elige tipo (Objetivo por defecto).
1. Opcionalmente añade nota.
1. Guardar. El banderín aparece en todos los mapas al instante.
O: clic derecho en punto → Soltar banderín aquí, o comando “Poner un banderín”.
5.9.0.3	Panel de detalle
Clic en un banderín:
· Coordenadas — WGS-84; clic para copiar.
· Marca de tiempo y autor.
· Adjuntos — arrastra archivos.
· Editar / eliminar — autor o comandante.
· Ir hacia — abre acción sobre el dron seleccionado.
5.9.0.4	Azulejo de banderines
Ver [azulejo de banderines para vista lista con filtros.
5.9.0.5	Banderín → acción de vuelo
Un banderín puede ser destino de Volar a o Mirar a desde controles del dron.
5.9.0.6	Relacionado
· [Azulejo de banderines
· [Controles DRC
5.10	Capa de datos Panoptic
Superposiciones en tiempo real de amenazas, CCTV, sísmicos y GPS.
Panoptic es la capa opcional de datos del mundo de ARGUS. Cuando está habilitada, superpone feeds en tiempo real:
· Amenazas — reportes de incidentes de seguridad.
· CCTV — redes de tráfico conectadas (con licencia).
· Sísmico — feeds de terremotos (USGS, EMSC).
· Pistas GPS — posiciones compartidas por agencias asociadas.
5.10.0.1	Habilitar
Panoptic es una función en Admin → Organización → Integraciones. El admin activa y elige feeds.
5.10.0.2	El panel
En el mapa, clic en el ícono de capa Panoptic. Panel con:
· Conmutador por feed.
· Filtro de severidad.
· Filtro de antigüedad.
5.10.0.3	Tarjeta de info
Clic en entidad → tarjeta con:
· URL fuente
· Marca de tiempo
· Severidad + descripción
· Para CCTV: miniatura incrustada.
· Para amenazas: enlaces al reporte original.
5.10.0.4	Copyright y atribución
Algunos feeds requieren atribución. ARGUS la muestra en el pie del panel. No la elimines — tu licencia depende.
5.10.0.5	Relacionado
· [Resumen del mapa
5.11	Fusión de sensores
Superposición de datos multi-sensor (radar, AIS, ADS-B) en el mapa.
La capa de fusión de sensores de ARGUS agrega feeds licenciados:
· AIS — transpondedores marítimos.
· ADS-B — transpondedores aéreos.
· Pistas de radar — si tu org tiene un feed integrado.
· GPS de activos terrestres — vehículos, radios con GPS.
5.11.0.1	Habilitar
Por misión, en Detalle → Configurar → Fusión de sensores.
5.11.0.2	Controles de capa
Alterna cada feed; filtra por altitud, velocidad, squawk (ADS-B), o MMSI (AIS).
5.11.0.3	Info de entidad
Clic en cualquier entidad para su tarjeta — callsign, rumbo, velocidad, historial.
5.11.0.4	Alertas
Umbrales configurables disparan [alertas de copiloto:
· Aeronave por debajo de altitud X dentro de N km.
· Embarcación en lista de observación MMSI.
· Activo terrestre sale del lugar.
5.11.0.5	Relacionado
· [Resumen del mapa
· [Panoptic
6	Drones y Telemetría
6.1	Azulejo de flota
Tu roster de aeronaves en la operación actual.
El azulejo de flota lista cada aeronave visible en la operación actual — tanto portátiles (gateway Android) como drones de dock DJI — en un único lugar.
6.1.0.1	La lista
Cada fila:
· Nombre del dron + callsign — editables por organización.
· Tipo — portátil o dock DJI.
· Estado — inactivo, conectando, transmitiendo, volando, regresando, aterrizando, offline.
· Batería — porcentaje, con código de color.
· Operador — usuario en control (o autopilot).
· Acciones — abrir transmisión, registro de vuelo, ajustes.
6.1.0.2	Seleccionar un dron
Clic en una fila para seleccionar. La selección es transversal — otros azulejos que respetan el “dron seleccionado” (stream, telemetría, registro, DRC, HUD) se vuelven a vincular.
Segundo clic deselecciona.
6.1.0.3	Filtros
· Mostrar offline — oculto por defecto.
· Filtro de equipo.
· Filtro de tipo — portátil, DJI, o ambos.
6.1.0.4	Ordenar
Clic en cabecera de columna. Estado por usuario, por misión.
6.1.0.5	Relacionado
· [Azulejo de stream
· [Azulejo de telemetría
· [Azulejo de dock DJI
6.2	Azulejo de transmisión de dron
La superficie principal de vídeo de un aeronave.
Muestra la transmisión en vivo del dron seleccionado con controles de reproducción y superposiciones.
6.2.0.1	Modos
· TACLINK — dron portátil Android.
· DJI Cloud — dron de dock DJI vía WHIP.
6.2.0.2	Controles
· Reproducir / Pausar
· Silenciar
· Calidad — para DJI: smooth / SD / HD / UHD
· Lente — (DJI) wide / zoom / IR
· Cámara — (DJI) dock FPV o carga
· Grabar
· Pantalla completa
· Captura
· PIP
6.2.0.3	Superposiciones
· HUD — horizonte artificial, velocidad, altitud, rumbo
· Detecciones — cajas IA
· Banderines — proyección 3D
· AR — etiquetas aumentadas
· SAM — máscaras de segmentación
· SVS — visión sintética
6.2.0.4	Salud de stream
Bitrate, FPS, RTT abajo-derecha.
6.2.0.5	Relacionado
· [Cajón de configuración de dron
· [HUD
6.3	Superposición HUD del dron
HUD sobre el vídeo en vivo — actitud, velocidad, altitud, rumbo.
La superposición HUD dibuja una pantalla de piloto estilo HUD sobre el azulejo de stream.
6.3.0.1	Qué muestra
· Indicador de actitud (horizonte artificial) — alabeo y cabeceo.
· Cinta de velocidad — horizontal y vertical.
· Cinta de altitud — sobre despegue; conmutador AGL/MSL.
· Banda de rumbo — brújula arriba.
· Insignia de modo — modo de vuelo actual (AUTO, MANUAL, RTH…).
· Cinta de batería — porcentaje + tiempo estimado.
· GPS — satélites + estado RTK.
· Alertas de obstáculos — flechas parpadean ante sensores de proximidad.
6.3.0.2	Fuente de datos
· Drones portátiles: canal de datos protobuf sobre el peer TACLINK (FlightStatus a ~150 ms).
· Drones DJI: el mismo canal protobuf publicado por el participante TACLINK de argus-dji en aircraft_flight_status.
El HUD funciona idénticamente en ambos.
6.3.0.3	Configuración
Abre el [cajón de ajustes del dron → HUD. Alterna lecturas individuales y elige unidades.
6.3.0.4	Auto-ocultar
El HUD se auto-oculta al tener un diálogo sobre el stream.
6.3.0.5	Relacionado
· [Azulejo de stream
· [Telemetría
6.4	Cajón de ajustes del dron
Ajustes por dron accesibles desde el stream — misión, percepción, modos inteligentes.
El cajón de ajustes del dron se desliza desde la derecha del azulejo de stream al hacer clic en el engranaje. Organizado por pestañas.
6.4.0.1	Pestañas
6.4.0.1.1	Ajustes
· Nombre + callsign
· Ubicación de hogar — forzar ancla si falta GPS.
· Altitud RTH.
· Unidades de telemetría — métrico / imperial.
· Perfiles de cámara — presets de exposición/enfoque.
6.4.0.1.2	Misión
Plan de misión de dron actualmente vinculado (si existe). - Iniciar / pausar / reanudar / detener - Saltar al waypoint actual - Modificar velocidad en vuelo
6.4.0.1.3	Percepción
Conmutadores relacionados con IA: - Detecciones YOLO11 en este stream - Clases de lista de observación - Confianza mínima - Grabar detecciones — sidecars JSON.
6.4.0.1.4	Inteligente
Modos DJI dock 2/3: - Foco — sigue un objetivo con la carga. - Panorama — captura 360°. - Seguir — aeronave sigue entidad de mapa. - Órbita POI — vuelos circulares.
6.4.0.1.5	Audio
· Captación de mic — habilita/deshabilita.
· Reducir audio con PTT.
6.4.0.2	Persistentes vs volátiles
· Ajustes, Percepción, Audio — persistentes por dron, por usuario.
· Misión, Inteligente — por misión.
6.4.0.3	Relacionado
· [Azulejo de stream
· [HUD
· [Controles DRC
6.5	Azulejo de telemetría
Telemetría numérica y gráfica del dron seleccionado.
El azulejo de telemetría muestra valores numéricos en vivo y mini-gráficos del dron actualmente seleccionado.
6.5.0.1	Secciones
· Estado de vuelo — armado, modo, fase de misión.
· Posición — lat/lng, altitud (AGL/MSL), rumbo.
· Velocidad — horizontal, vertical, ground speed, airspeed.
· Actitud — alabeo, cabeceo, guiñada; sparkline en vivo.
· Batería — porcentaje, voltaje, temperatura, potencia RTH.
· GPS — tipo de fix (GPS / RTK fijo / RTK float), satélites.
· Viento — velocidad + dirección estimadas.
· Cámara + gimbal — pitch/roll/yaw, zoom, modo.
· Carga — campos PSDK si conectada.
6.5.0.2	Alertas dentro del azulejo
Cruzan umbrales → chip de color:
· Batería baja (< 25 %) → ámbar.
· Batería crítica (< 15 %) → rojo; dispara alerta.
· Viento > 10 m/s → ámbar.
· GPS perdido → rojo.
6.5.0.3	Fuente de datos
Igual que el HUD — canal de datos protobuf en la sala TACLINK. Decodifica los últimos FlightStatus + AircraftStatus por peer.
6.5.0.4	Unidades y decimales
Configura en [Configuración → App.
6.5.0.5	Relacionado
· [HUD
· [Registro de vuelo
6.6	Registro de vuelo
Eventos de vuelo cronológicos para el dron seleccionado.
El azulejo de registro de vuelo lista eventos generados por el dron actual — despegue, aterrizaje, waypoint alcanzado, cambios de modo, advertencias HMS, sobreescrituras del operador.
6.6.0.1	Eventos que aparecen
· Ciclo de vida: conectar, armar, despegue, inicio-misión, waypoint-N, fin-misión, aterrizaje automático, desconectar.
· Cambios de modo: manual / auto / RTH / pausa.
· Alertas HMS (DJI): cualquier HMS crítico o advertencia.
· Acciones del operador: toma DRC, RTH, parada de emergencia.
· Cámara: grabación inicio/fin, foto, cambio de lente.
· Batería: umbrales de baja batería.
· Comunicaciones: pérdida de RC, reconexión.
6.6.0.2	Filtros y búsqueda
· Tipo — chips multi-selección.
· Rango — últimos 5 min / desde despegue / misión completa / personalizado.
· Búsqueda de texto.
6.6.0.3	Saltar
Clic en evento → salta al azulejo más relevante:
· Alerta HMS → abre la [franja de precaución.
· Waypoint alcanzado → centra el mapa.
· Grabación-inicio → abre el clip en [grabaciones.
6.6.0.4	Exportar
· Descargar CSV — rango + filtro seleccionados.
· Copiar al informe — anexa al [informe IA.
6.6.0.5	Relacionado
· [Telemetría
· [Línea de tiempo
6.7	Panel MAVLink
Depuración MAVLink legacy e inspección de mensajes.
El panel MAVLink surface mensajes MAVLink crudos para drones que usan el protocolo MAVLink (ArduPilot / PX4). Es una ayuda de solución de problemas — no requerido para operación normal.
6.7.0.1	Abrir el panel
Desde la barra del stream del dron → MAVLink. Disponible sólo cuando el dron conectado usa MAVLink; los drones DJI no exponen esto.
6.7.0.2	Qué ves
· Flujo de mensajes — lista en vivo de mensajes MAVLink decodificados, filtrable por id.
· Explorador de parámetros — leer/escribir params.
· Subida de misión — subida/descarga cruda (depuración WPML).
· Temporización de heartbeat — intervalos entre mensajes.
· Transporte crudo — estadísticas UDP / TCP / serial.
6.7.0.3	Filtrar
Clic en id de mensaje → filtra a ese id. Multi-selección.
6.7.0.4	Uso común
· Verificar que un cambio de param se aplicó.
· Depurar una subida de misión que falla en silencio.
· Comprobar transiciones de GPS_GLOBAL_INT fix-type.
6.7.0.5	Advertencia
Las escrituras por este panel no son validadas por la capa de seguridad de ARGUS. Usa el cajón de ajustes del dron para cambios orientados al usuario. Usa MAVLink sólo si soporte lo recomienda.
6.7.0.6	Relacionado
· [Azulejo de stream
· [TACLINK debug
6.8	Controles manuales de vuelo (DRC)
Joystick, teclado y táctil para vuelo manual.
ARGUS puede volar tanto aeronaves portátiles como de dock DJI manualmente vía teclado, gamepad o entrada táctil. Para docks DJI, el protocolo subyacente es DRC (Dock Remote Control) — canal de control en tiempo real de baja latencia.
6.8.0.1	Entrar en modo manual
1. Selecciona el dron en el [azulejo de flota.
1. Abre la barra del stream → Tomar control.
1. ARGUS envía el handover apropiado:
· Portátiles: canal flight_control de TACLINK.
· Docks DJI: drc_grab_authority sobre MQTT. Si otro operador tiene autoridad, confirmación para Forzar toma.
6.8.0.2	Atajos de teclado (por defecto)
· W A S D — cabeceo / alabeo.
· ↑ ↓ — gas arriba / abajo.
· ← → — guiñada.
· T — despegue.
· L — aterrizar.
· H — retorno al hogar.
· Esc — liberar control.
Ajustes en [Configuración → Controles.
6.8.0.3	Gamepad / joystick
ARGUS detecta USB gamepads y HOTAS. Mapping por defecto Modo-2 (stick izq = gas/guiñada, der = cabeceo/alabeo). Remapear en Configuración.
6.8.0.4	Táctil (móvil)
Dos sticks virtuales aparecen sobre el stream.
6.8.0.5	Envolvente de seguridad
ARGUS recorta entradas de stick:
· Velocidad horizontal ±17 m/s (DJI) o límite del dron.
· Vertical: +5/-4 m/s asimétrico para DJI (por spec).
· Guiñada ±90 °/s.
Si intentas salir de un geofence o entrar en no-vuelo, el controlador rechaza y el borde del HUD parpadea rojo.
6.8.0.6	Controles de cámara en DRC
· Arrastre de ratón sobre vídeo → apuntar gimbal.
· Shift + rueda → zoom.
· Z / X → lente (wide / zoom / IR).
· Espacio — foto.
· Ctrl + R — grabar.
· Clic derecho en vídeo → Mirar a este punto.
· Clic derecho en mapa → Volar aquí.
6.8.0.7	Liberar control
Pulsa Esc o Liberar. Para DJI se publica drc_release_authority.
6.8.0.8	Relacionado
· [Controles de entrada
· [DRC DJI
7	Operaciones con Dock DJI
7.1	DJI Cloud API — resumen
Qué ofrece la integración DJI de ARGUS.
ARGUS se integra con DJI Cloud API para que aeronaves DJI Dock 1/2/3 se comporten como cualquier otro dron en la operación.
7.1.0.1	Qué incluye
	Función
	Descripción

	[Vinculación
	Flujo de código QR.

	[Azulejo de dock
	Estado y controles por dock.

	[Auto-stream
	Provisión automática de WHIP al asignar.

	[Tareas de vuelo
	Envío de misión WPML KMZ.

	[DRC
	Control remoto en tiempo real.

	[Relevo multi-dock
	Misiones de largo alcance.

	[Geofence / no-vuelo
	Aplicación nativa.

	[FlySafe
	Licencias de desbloqueo.

	[Firmware
	Subida admin + actualización.

	[Logs remotos
	Diagnósticos.

	[Medios
	Fotos, videos, PPK/RTK.

	[Detecciones IA
	Reconocimiento a bordo vía SEI.


7.1.0.2	Configuración requerida
· App Id / Key / License DJI en Admin → Organización → Integración DJI.
· Cuota disponible.
· Endpoint EMQX configurado.
Ver [Admin → Gestión DJI.
7.2	Vincular un dock DJI
Flujo de código QR para vincular un dock a tu organización.
ARGUS vincula docks DJI vía flujo QR ejecutado en la UI local del dock.
7.2.0.1	Prerrequisitos
· Un admin ingresó DJI App Id + Key + License (Admin → Org → Integración DJI).
· Tu org tiene cuota restante.
· El dock está encendido, conectado, en firmware compatible.
7.2.0.2	Pasos
1. Admin → Gestión DJI → Vinculación.
1. Clic en Crear código. ARGUS acuña código corto (ABCD-1234) + payload QR con TTL de 24 h.
1. En la UI del dock, Ajustes → Tercero cloud → Vincular → Escanear QR.
1. Escanea el QR.
1. El dock escribe credenciales y reinicia.
1. En ARGUS, la fila cambia de Pendiente a Vinculado al conectar.
7.2.0.3	El dock vinculado
· Aparece en Admin → Gestión DJI → Docks con estado en línea.
· Puede asignarse a una misión.
· Telemetría fluye inmediatamente; auto-stream arranca al asignar.
7.2.0.4	Regenerar / revocar
· Regenerar un código — invalida el anterior.
· Desvincular — revoca credenciales; el dock debe re-vincularse.
7.2.0.5	Múltiples orgs en un dock
Un dock sólo puede vincularse a una plataforma a la vez. Para mover: desvincula, luego vincula al nuevo.
7.2.0.6	Solución de problemas
· Dock muestra offline tras vincular — verifica conectividad MQTT, hostname EMQX resuelto, firewall TCP 8883.
· Código “expirado” — TTL 24 h; regenera.
· “Licencia agotada” — contacta ARGUS ops.
7.2.0.7	Relacionado
· [Resumen DJI
· [Gestión DJI (admin)
7.3	Azulejo de dock DJI
Estado y controles por dock dentro de la consola de operación.
El azulejo de dock DJI es la superficie orientada al operador para un dock dentro de una operación.
7.3.0.1	Cabecera
· Nombre + modelo (Dock 1/2/3) + serie.
· Chip de estado — offline / inactivo / trabajando / actualizando.
· Chip de batería de la aeronave.
· Chip de temperatura/humedad/viento.
7.3.0.2	Área de estado
· Estado de cubierta — abierta / media / cerrada.
· Carga — estado actual + minutos.
· Aeronave — en dock / volando / regresando / aterrizando / desconectada.
· GPS — lat/lng del dock.
· Almacenamiento — usado / total GB.
· Red — calidad de señal a EMQX.
7.3.0.3	Acciones rápidas
Botones según estado:
· Abrir cubierta / Cerrar cubierta.
· Cargar ahora / Liberar del cargador.
· Ciclar energía — diálogo de confirmación.
· Iniciar stream — si auto-stream no arrancó.
· Tomar autoridad DRC — abre controles manuales.
· Retorno al hogar — sólo aeronave volando.
7.3.0.4	Panel de alertas HMS
Alertas HMS críticas/advertencias. Clic → franja de [precaución maestra.
7.3.0.5	Panel FlySafe
Si el dock tiene licencias de desbloqueo, mini-panel para conmutar. Ver [FlySafe.
7.3.0.6	Relacionado
· [Resumen DJI
· [Auto-stream
· [DRC
7.4	Auto-stream de docks DJI
Provisión automática de WHIP ingress al asignar un dock a una misión.
Cuando un dock DJI está en línea y asignado a una misión, ARGUS provisiona automáticamente un WHIP ingress de TACLINK y le dice al dock que empuje su cámara del aeronave hacia él. Sin botón de operador, sin segunda herramienta.
7.4.0.1	Qué te da
· El vídeo del dock llega como un participante de sala TACLINK normal, indistinguible de un dron portátil para cualquier consumidor (operadores, agente IA, grabación).
· Cero clics — el stream arranca en segundos.
· Limpieza — desasignar el dock o desconectarlo borra el ingress automáticamente.
7.4.0.2	Precondiciones
Las tres deben ser verdaderas:
1. dji_docks/{sn}.online === true
1. dji_docks/{sn}.missionId está definido
1. dji_docks/{sn}.liveCapacity reporta al menos una cámara de aeronave
El autopilot espera hasta 2 s (debounce) para que el estado se estabilice.
7.4.0.3	Qué hace
1. Crea un ingress WHIP en la sala {missionId} con identidad de participante dji-dock-{sn}-{videoSlug} y metadatos estructurados.
1. Publica MQTT live_start_push con url_type=4 al dock.
1. El dock empieza a empujar H.264 sobre HTTPS.
7.4.0.4	Qué cámara
Por defecto normal-0 (lente wide, calidad predeterminada). El operador puede cambiar lente (wide / zoom / IR) y calidad (smooth / SD / HD / UHD) desde el [azulejo de transmisión.
7.4.0.5	Desmontaje
Al limpiar missionId, desconectar el dock, o completar la misión: ARGUS publica live_stop_push y borra el ingress.
7.4.0.6	Anulación manual
· Arrancar manualmente — /api/dji/streams/start para segundas cámaras.
· Parar manualmente — botón en azulejo de dock.
7.4.0.7	Deshabilitar por misión
Sólo comandante. Detalle → Configurar → DJI → Deshabilitar auto-stream.
7.4.0.8	Relacionado
· [Azulejo de dock
· [Resumen de transmisiones
7.5	Tareas de vuelo DJI
Envío y control de misiones WPML en un dock DJI.
Una tarea de vuelo es una misión WPML-KMZ enviada a un dock DJI. ARGUS genera el KMZ desde tu [plan de misión de dron, lo sube, y guía al dock por preparar → ejecutar → progreso → completar.
7.5.0.1	Enviar
1. Abre un plan asignado a un dock.
1. Clic en Enviar.
1. ARGUS:
· Convierte el plan a WPML KMZ.
· Sube a S3 vía presigned PUT de 10 min.
· Crea dji_flight_tasks/{id} y escribe comando flight_task_prepare.
· argus-dji publica flighttask_prepare al dock.
1. Dock ACKs y empieza a preparar (cubierta, GPS).
1. Una vez listo, ARGUS envía flighttask_execute. La aeronave despega.
7.5.0.2	Seguir progreso
· El azulejo de stream muestra vídeo + HUD.
· El registro de vuelo transmite eventos.
· El panel de progreso de misión:
· waypoint actual / total
· % distancia cubierta
· tiempo restante estimado
· cualquier current_step que DJI surface.
7.5.0.3	Controlar una tarea
Botones según estado:
· Pausar — hace hover en waypoint actual.
· Reanudar.
· Detener — retorno inmediato.
· Abortar — sólo durante preparación.
· Retorno al hogar.
· Entregar wayline en vuelo — reemplaza wayline activa con KMZ nuevo.
7.5.0.4	Respuestas de servicio
Cada comando es reconocido por el dock. Fallos incluyen código de error DJI — con descripción humana del diccionario de 448 entradas.
7.5.0.5	Completar
Al completar con éxito, la aeronave retorna al dock, cubierta cierra, y la tarea pasa a SUCCESS. Evento de línea de tiempo dispara, alimenta flujos de trabajo.
7.5.0.6	Relacionado
· [Misiones de dron
· [Exportación KMZ
· [Relevo multi-dock
7.6	DRC (Dock Remote Control) DJI
Control manual en tiempo real de un aeronave de dock DJI.
DRC (Dock Remote Control) es el canal de control en tiempo real de DJI para vuelo estilo piloto desde la nube. ARGUS expone DRC vía la UI estándar.
7.6.0.1	Adquirir autoridad
Antes de enviar comandos DRC necesitas autoridad de vuelo. Sólo un operador a la vez.
1. Selecciona la aeronave del dock en el azulejo de flota.
1. Clic en Tomar control en el stream.
1. ARGUS publica drc_grab_authority. Si otro tiene autoridad, confirmación con Forzar toma.
1. Chip de autoridad verde; canal DRC activo.
7.6.0.2	Heartbeat
ARGUS envía heartbeat DRC a tasa configurable (por defecto 5 Hz). Si el dock ve el heartbeat cortado, hace hover y eventualmente RTH automático — red de seguridad para caídas de red.
7.6.0.3	Controles
Ver [controles DRC del dron. Funciones exclusivas DRC:
· Despegar a punto — clic derecho en mapa → Despegar aquí.
· Volar a punto — mismo, en vuelo.
· Mirar a punto — apuntar gimbal.
· Órbita POI — con slider de velocidad.
· Aterrizaje de emergencia — descenso inmediato (Dock 2/3).
· Parada de emergencia — corte de motores (sólo Dock 2/3 en aire — extremo cuidado).
7.6.0.4	Visión nocturna / foco
Sólo Dock 3. Submenú en el stream:
· Conmutador de modo nocturno.
· Nivel de denoise.
· Luz de relleno IR.
· Brillo del foco + modo + ajuste fino.
7.6.0.5	Altavoz
Sólo Dock 3. Altavoces PSDK:
· TTS — texto → dock habla.
· Audio almacenado — subir MP3, reproducir.
· Volumen, modo, detener, repetir.
7.6.0.6	Liberar autoridad
Pulsa Esc o Liberar. ARGUS publica drc_release_authority.
7.6.0.7	Relacionado
· [Controles DRC del dron
· [Tareas de vuelo
7.7	Misiones de relevo multi-dock
Encadenar múltiples docks para cubrir misiones de mayor alcance.
Relevo multi-dock envía una misión lógica única por múltiples docks en secuencia: dock A despega, cubre el primer segmento, aterriza en A; dock B despega y cubre el siguiente; y así. El operador planifica una ruta; ARGUS maneja división de segmentos y entregas.
7.7.0.1	Cuándo usarlo
Un Dock 3 típico cubre ~10 km de radio. Para un corredor de búsqueda lineal de 40 km, dividirías entre 4 docks a lo largo — eso es relevo multi-dock.
7.7.0.2	Planificar
1. Crea un plan de misión de dron.
1. En sección Coordinación elige Relevo multi-dock.
1. Elige docks (2+).
1. ARGUS calcula un índice de entrega por dock.
1. Guardar.
7.7.0.3	Enviar
1. Clic en Enviar. ARGUS pre-sube un KMZ por cada segmento.
1. Claves S3 + IDs wayline DJI se guardan en el doc padre como relaySegments[.
1. El primer segmento se envía por el flujo normal.
7.7.0.4	Flujo de entrega
· Aeronave de dock A termina su segmento → aterriza.
· argus-dji captura evento mission-complete.
· Lee relaySegmentsN+1 del padre.
· Reclama el siguiente dock atómicamente (transacción Firestore).
· Crea dji_flight_tasks/{id} referenciando wayline pre-subida para N+1.
· Llama prepareTask en ese dock.
7.7.0.5	Monitoreo
El mapa muestra la ruta completa planificada con gradiente por segmento. El rastro de la aeronave activa está en el segmento actual.
7.7.0.6	Manejo de fallos
· KMZ pre-subido ausente → emite relay.segment_failed y pausa; operador puede enviar manualmente.
· Dock offline al acercarse entrega → pausa con alerta.
7.7.0.7	Limitaciones
· Todos los docks en la misma org.
· Misma familia de modelo para mejor UX.
· Umbral de batería SOC mínimo.
7.7.0.8	Relacionado
· [Tareas de vuelo
· [Misiones de dron
7.8	Sincronización geofence + no-vuelo DJI
Polígonos ARGUS enviados a docks como aplicación nativa de área.
Los polígonos geofence y no-vuelo de ARGUS no son sólo visuales — se sincronizan nativamente a cada dock DJI en la misión para que el controlador de vuelo los aplique.
7.8.0.1	Qué se aplica
	Polígono ARGUS
	Comportamiento DJI

	Geofence (quedarse dentro)
	La aeronave no puede volar fuera.

	No-vuelo (prohibido)
	La aeronave no puede despegar de ni volar dentro.


Se suben en formato DJI de área de vuelo personalizada (dnfz para geofence, gfz para no-vuelo).
7.8.0.2	Sincronización automática
Al dibujar/editar/eliminar un polígono geofence o no-vuelo, ARGUS:
1. Debounce 1,5 s para polígono multi-vértice.
1. Empaqueta al formato DJI con fingerprint (MD5).
1. Sube a S3 vía presigned PUT corto.
1. Registra con argus-api (validado HeadObject).
1. Asigna a cada dock con missionId == operationId.
1. Publica flight_areas_update MQTT → dock descarga y aplica.
7.8.0.3	Conjunto vacío
Si eliminas todos los polígonos, ARGUS sincroniza archivo de longitud cero — el dock limpia sus overrides locales.
7.8.0.4	Solapamiento + prioridad
Si geofence y no-vuelo se solapan, no-vuelo gana en el área de solape.
7.8.0.5	Visualizar aplicación
Pasa el ratón sobre un polígono → popover muestra si se ha sincronizado a cada dock y timestamp del último éxito.
7.8.0.6	Solución de problemas
· Sincronización fallando — verifica en Admin → Gestión DJI → áreas-vuelo el estado por dock.
· Dock ignora el polígono — verifica firmware mínimo soportado.
· Rendimiento con conjuntos grandes — simplifica con menú contextual.
7.8.0.7	Relacionado
· [Polígonos
· [FlySafe
7.9	Licencias de desbloqueo FlySafe
Gestionar licencias FlySafe por dock.
FlySafe de DJI previene que las aeronaves vuelen en áreas restringidas. Orgs con razón operativa pueden obtener licencias de desbloqueo que permiten vuelo dentro de esas zonas.
ARGUS expone una UI para listar y gestionar licencias por dock.
7.9.0.1	Ver licencias de un dock
1. Admin → Gestión DJI → Docks → dock.
1. Desplázate a Licencias FlySafe.
1. Tabla con cada licencia:
· Nombre (de DJI)
· Tipo (Custom Unlocking / Self-Unlocking / Education)
· Validez (desde / hasta)
· Referencia de área
· Estado habilitado
· Dominio (aeronave / dock)
7.9.0.2	Habilitar / deshabilitar
Clic en conmutador. ARGUS publica unlock_license_switch con {licenseId, enable}. El dock ACKs; estado se refresca.
7.9.0.3	Subir nueva licencia
1. Descarga el archivo del portal FlySafe de DJI.
1. En el panel ARGUS, Subir nueva licencia.
1. Sube — ARGUS computa fingerprint, sube a S3, publica unlock_license_update con {file:{url, fingerprint}}.
1. El dock descarga + aplica.
7.9.0.4	Filtro de dominio
Filtra con chips de dominio.
7.9.0.5	Refrescar
Refrescar → publica unlock_license_list.
7.9.0.6	Relacionado
· [Geofence + no-vuelo
· [Gestión DJI (admin)
7.10	Actualizaciones de firmware DJI
Subir un binario de firmware y empujarlo a un dock o aeronave.
El pipeline de firmware de ARGUS permite a un admin de org subir un binario provisto por DJI y empujarlo a docks/aeronaves específicos.
7.10.0.1	Flujo de subida
1. Admin → Gestión DJI → Firmware.
1. Clic en Subir nuevo firmware.
1. Elige .bin. ARGUS pide presigned PUT de 10 min, sube a S3, computa MD5.
1. argus-api valida con HeadObjectCommand y acuña presigned GET de 6 h.
1. Metadatos en dji_firmware/{id}.
7.10.0.2	Empujar a dispositivo
1. En detalle del firmware, Empujar a dispositivo.
1. Elige dock/aeronave.
1. ARGUS publica ota_create con URL presigned + MD5.
1. El dispositivo descarga y actualiza. Progreso en ota_progress.
7.10.0.3	Estados
· queued — comando enviado, esperando ack.
· downloading — descargando de S3.
· verifying — verificación MD5.
· installing — flasheo.
· completed / failed.
7.10.0.4	Seguridad y recuperación
· ARGUS previene actualizar un dock con aeronave en vuelo.
· Instalaciones fallidas persisten lastError con código DJI.
· Rollback no soportado.
7.10.0.5	Flujos de auto-actualización
Reglas guardadas en Admin → Gestión DJI → Auto-actualización.
7.10.0.6	Relacionado
· [Gestión DJI
7.11	Logs remotos DJI
Obtener logs de diagnóstico de docks y aeronaves.
Dispositivos DJI pueden subir sus logs diagnósticos a nuestro S3 bajo demanda. La UI de ARGUS dirige el flujo.
7.11.0.1	Solicitar logs
1. Admin → Gestión DJI → Docks → dock.
1. Desplázate a Logs remotos.
1. Clic en Refrescar lista — publica fileupload_list; el dock devuelve lista.
1. UI muestra un chip por módulo (dock, aeronave, carga) y tabla de archivos con tamaños MB.
1. Selecciona archivos.
1. Subir seleccionados. ARGUS publica fileupload_start; el dock sube a S3 directamente.
1. Barra de progreso; archivos terminados con enlace de descarga.
7.11.0.2	Cancelar
Clic en Cancelar. ARGUS publica fileupload_cancel.
7.11.0.3	Chips de módulo
Los nombres spec-correctos (dock, aircraft, rc, psdk) filtran la lista. No envíes all — firmware DJI lo rechaza.
7.11.0.4	Qué hay en los logs
· Logs de dock — trazas MQTT, eventos cubierta+carga, historial.
· Logs de aeronave — vuelos, historial gimbal, calibración IMU.
· Logs de carga — telemetría por carga.
7.11.0.5	Retención
Archivos de log se retienen 90 días por defecto.
7.11.0.6	Relacionado
· [Gestión DJI (admin)
7.12	Medios DJI
Fotos, videos y archivos PPK/RTK capturados por aeronaves de dock.
Medios capturados durante una misión DJI suben automáticamente vía el pipeline de medios de Cloud API. ARGUS los surface en [búsqueda de medios y en la página de detalle de operación.
7.12.0.1	Qué se captura
· Fotos — JPG + DNG.
· Videos — MP4.
· Sidecars PPK/RTK — .obs, .rtk, .mrk, .nav, .dat — para post-proceso de topografía.
7.12.0.2	Cómo funciona la subida
1. Aeronave captura, almacena en SD del dock durante vuelo.
1. Al aterrizar, DJI sube en segundo plano con URLs S3 presigned.
1. Eventos fileupload_callback llegan a argus-dji, que escribe docs dji_media/{id}.
1. La búsqueda de medios los recoge en vivo.
7.12.0.3	Deduplicación
argus-dji deduplica por object_key vía transacción Firestore.
7.12.0.4	Priorización
Un operador puede priorizar subida para una tarea:
1. En el detalle de la tarea, clic en Priorizar subida.
1. ARGUS publica media_upload_prioritize → dock reordena su cola.
7.12.0.5	Relacionado
· [Búsqueda de medios
· [Tareas de vuelo
7.13	Detecciones IA a bordo DJI
Cajas delimitadoras de reconocimiento de objetivos emitidas por la aeronave, parseadas de SEI.
Aeronaves DJI Dock 3 incluyen reconocimiento de objetivos IA a bordo (personas, coches, embarcaciones). Cuando activado, la aeronave inserta cajas delimitadoras en el stream H.264 como mensajes SEI. ARGUS las parsea y renderiza superposiciones en vivo en el azulejo de stream.
7.13.0.1	Habilitar
1. Abre el cajón de ajustes del dron.
1. Ve a Percepción → IA a bordo DJI.
1. Alterna Habilitar. ARGUS publica ai_identify_set(on=true).
1. Opcionalmente elige modelo vía ai_model_select (Dock 3 soporta múltiples).
7.13.0.2	Cómo funciona el pipeline
· La aeronave inserta detecciones en payloads SEI H.264 con marcador transporte TACLINK (0xF5) o marcador transporte Agora (0x65).
· Una vez el dock empuja el video a nuestra sala TACLINK (vía [auto-stream), la webapp extrae fotogramas codificados de la pista TACLINK vía RTCRtpScriptTransform (o VideoDecoder + MediaStreamTrackProcessor en navegadores antiguos).
· El parser SEI quita bytes de prevención de emulación, lee longitud SEI multi-byte, decodifica payload DJI.
· Servicio de detecciones publica a flujo RxJS + signal Angular; la superposición del stream se suscribe.
7.13.0.3	Qué ves
Cajas delimitadoras en colores por clase:
· Persona — verde.
· Coche — azul.
· Embarcación — cian.
· Desconocido — gris.
Cada caja muestra chip de confianza y estado opcional (TRACKED, LOST, NEW, OBSCURED).
7.13.0.4	Comportamiento al clic
· Clic en caja → selecciona ese objetivo. El gimbal puede hacer “spotlight-zoom” (Dock 3).
· Doble clic → añade banderín en ubicación terrestre proyectada.
7.13.0.5	Limitaciones
· Navegador — RTCRtpScriptTransform en Chromium + Firefox Nightly. Safari usa ruta alternativa con coste de decodificación.
· Tasa de fotogramas — hasta 30 Hz; la mayoría de operadores throttle superposiciones a 10 Hz.
· Precisión — el modelo DJI es pequeño, optimizado para latencia. Usa [YOLO11 vía agente nube para análisis más exhaustivo.
7.13.0.6	Relacionado
· [Auto-stream
· [YOLO11
· [Resumen de detección
8	Transmisiones y Video
8.1	Resumen del azulejo de transmisiones
El azulejo “transmisiones” — superficie unificada para drones, VMS y docks DJI.
El azulejo de transmisiones (abierto por defecto en la mayoría de disposiciones) es una superficie de tres pestañas:
· TACLINK — streams en vivo de cada peer en la sala TACLINK (portátiles y docks DJI). Ver [TACLINK.
· VMS — cámaras CCTV del lugar de la misión. Ver [VMS.
· DOCKS — tarjetas de estado de dock + abrir rápido. Ver [Docks.
8.1.0.1	Seleccionar un stream
· Clic en miniatura → el azulejo de stream del dron se vuelve a vincular.
· Clic medio → abre en ventana picture-in-picture (sólo Chromium).
8.1.0.2	Disposición
· Pestañas arriba.
· Rejilla de miniaturas 2/3/4 responsive con vídeo en vivo.
· Indicadores de latencia + chips de peer superpuestos.
8.1.0.3	Modo debug
Con [modo debug activado, las miniaturas ganan:
· RTT actual (ms).
· Bitrate (Mb/s).
· Identidad del peer fuente.
8.1.0.4	Relacionado
· [TACLINK
· [VMS
· [Docks
8.2	Pestaña TACLINK
Cada stream de dron en la operación, en vivo, en una sola rejilla.
TACLINK muestra cada pista de video de dron publicada en la sala TACLINK de la misión, sin importar la fuente:
· Drones portátiles Android.
· Aeronaves de dock DJI (vía auto-stream).
· Streams DJI con fallback RTMP.
Cada pista se renderiza como tarjeta con miniatura en vivo, etiqueta de dron, insignia DJI (si la identidad del peer empieza con dji-dock-), y botón ↗.
8.2.0.1	Insignias de dron
· Icono arriba-izquierda muestra tipo de dron.
· Si es DJI — también muestra chip de modelo de dock (“Dock 1”, “Dock 2”, “Dock 3”).
· Puntos de batería, calidad de señal, estado en línea.
8.2.0.2	Seleccionar
Clic en tarjeta → emite evento streamSelected. El azulejo de stream se vuelve a vincular a este dron / videoId.
8.2.0.3	Ciclar por streams
·  / [ — siguiente / anterior stream.
8.2.0.4	Reenvío de streams
Hover en tarjeta → ⋯ → Reenviar. Abre el diálogo de [reenvío de stream.
8.2.0.5	Relacionado
· [Reenvío de stream
· [Azulejo de stream
8.3	Cámaras VMS (CCTV)
Añadir, navegar y reproducir feeds CCTV por misión.
VMS (Video Management System) es la pestaña CCTV. Permite conectar cámaras IP — HLS, MJPEG, MP4, o embed — a una misión y verlas en la misma rejilla que tus streams de dron.
8.3.0.1	Añadir cámara
1. Azulejo de streams → pestaña VMS.
1. Clic en Añadir cámara.
1. Llena:
· Nombre
· URL (ej. http://192.168.1.50/stream.m3u8)
· Tipo — HLS / MJPEG / MP4 / Embed
· Auth — ninguna / básica / token
· PTZ — si ONVIF PTZ, configura perfil + credenciales
· Ubicación — lat/lng + rumbo + FOV (opcional)
1. Clic en Probar — preview.
1. Guardar.
8.3.0.2	Reproducir
Clic en tarjeta → reproductor VMS. Controles: play/pause, mute, pantalla completa, snapshot.
8.3.0.3	Controles PTZ
Para cámaras ONVIF, el reproductor muestra flechas + zoom + preset recall. Comandos pasan por proxy ARGUS.
8.3.0.4	Integración con mapa
Cámara con ubicación renderiza su cono FOV. Clic en cono → abre cámara.
8.3.0.5	Filtros
Filtra por grupo, habilitada, o nombre.
8.3.0.6	Editar / eliminar
· Clic en ⋮ de la tarjeta → Editar o Eliminar.
8.3.0.7	Org-compartida vs por misión
Cámara por misión vive sólo dentro de esa misión. Para compartir, añade en Admin → Organización → Biblioteca VMS.
8.3.0.8	Relacionado
· [Resumen de transmisiones
· [Admin → Biblioteca VMS
8.4	Pestaña DOCKS
Navegar y abrir docks DJI asignados a la misión.
La pestaña DOCKS en el azulejo de streams muestra cada dock DJI vinculado a esta misión, con estado y botón de abrir rápido.
8.4.0.1	Tarjetas
Cada tarjeta:
· Nombre de dock + chip de modelo (Dock 1 / 2 / 3).
· Estado — offline, inactivo, transmitiendo, volando, regresando, aterrizando, actualizando.
· Batería — porcentaje de aeronave.
· Texto de actividad — heurística (“Transmitiendo” / “En Operación” / “Firmware” / …).
8.4.0.2	Abrir
Clic en tarjeta → emite evento streamSelected en modo djiCloud. El azulejo de stream se vuelve a vincular usando transporte DJI-cloud.
8.4.0.3	Refrescar
La lista actualiza en vivo desde Firestore. No hace falta refresco manual.
8.4.0.4	Relacionado
· [Resumen DJI
· [Azulejo de dock DJI
8.5	Reenvío de stream
Reenviar un stream en vivo a un destino externo RTMP o RTSP.
ARGUS puede reenviar cualquier pista TACLINK en vivo a un destino externo — útil para retransmitir a una emisora, el sistema de mando de un socio, o una grabadora on-prem.
8.5.0.1	Iniciar un reenvío
1. En el [azulejo de streams, hover en cualquier stream → ⋯ → Reenviar.
1. Diálogo de reenvío. Llena:
· Nombre — texto libre.
· Protocolo — RTMP o RTSP.
· URL destino — URL completa incluyendo stream key.
1. Iniciar.
ARGUS usa TACLINK Egress para crear un egress a nivel de pista a tu URL.
8.5.0.2	Gestionar reenvíos activos
El panel Reenvío de stream (abajo del azulejo) lista con:
· Nombre + destino.
· Protocolo.
· Estado — arrancando / activo / fallido.
· Estadísticas de bitrate.
· Botón Detener.
8.5.0.3	Fallos
Si el destino rechaza la conexión, el reenvío pasa a fallido y un toast muestra el error.
8.5.0.4	Seguridad
· URLs destino pueden contener secretos — stream keys. ARGUS cifra con la clave E2E de la operación antes de persistir.
· UID del operador adjunto para auditoría.
8.5.0.5	Relacionado
· [Resumen de transmisiones
· [Grabaciones
8.6	Grabaciones del servidor
Grabar un stream en vivo a la biblioteca de medios de la misión.
Cualquier stream en vivo (dron o VMS) puede grabarse en servidor vía TACLINK Egress. Los archivos MP4 resultantes llegan a la biblioteca de medios.
8.6.0.1	Iniciar grabación
· En el [azulejo de stream, clic en botón de grabar.
· O hover en streams → ⋯ → Grabar.
· La barra del azulejo muestra indicador rojo pulsante + tiempo transcurrido.
8.6.0.2	Detener
Clic en Detener grabación. ARGUS finaliza (~5 s), escribe doc media/{id}, y el clip aparece en [grabaciones.
8.6.0.3	Auto-grabar por misión
El comandante puede habilitar “grabar todos los streams” a nivel de misión: Detalle → Configurar → Grabaciones → Auto-grabar. Cada vez que un stream aparece, se inicia automáticamente.
8.6.0.4	Ubicación de archivos
Las grabaciones van al bucket S3 de tu org bajo:
missions/{missionId}/recordings/{trackId}/{start-ts}.mp4
Con sidecar JSON de metadatos.
8.6.0.5	Contabilidad
Visible en Admin → Organización → Uso. Por defecto retenidas 90 días.
8.6.0.6	Relacionado
· [Grabaciones de vídeo
· [Búsqueda de medios
8.7	Azulejo de stream de cámara
Un azulejo dedicado vinculado a una cámara VMS.
El azulejo de stream de cámara es como el azulejo de stream de dron pero vinculado a una cámara VMS. Útil cuando quieres dedicar una región a un feed CCTV sin navegar el azulejo de streams.
8.7.0.1	Vinculación
Abre el azulejo → clic en engranaje → elige cámara del desplegable. Persistente por usuario, por misión.
8.7.0.2	Controles
Igual que el reproductor VMS:
· Play / pause / mute / pantalla completa / snapshot.
· PTZ flechas + zoom + presets (si ONVIF).
· Conmutador de grabación.
8.7.0.3	Múltiples instancias
Puedes colocar varios azulejos de stream de cámara para varias cámaras.
8.7.0.4	Relacionado
· [VMS
· [Resumen
9	Planificación de Misiones
9.1	Misiones de dron — el planificador
Construir un plan de misión de dron y asignarlo.
Un plan de misión de dron es un plan de cobertura — forma + patrón + altitud + velocidad — que al enviarse se convierte en waypoints para una aeronave.
9.1.0.1	Crear
Desde el azulejo mapa:
1. Dibuja el polígono operativo (tipo SAR recomendado) o elige uno existente.
1. Clic derecho → Planificar misión de dron desde este polígono.
O desde detalle de misión → Misiones de dron → Nuevo plan.
9.1.0.2	Configurar
· Nombre.
· Patrón — rejilla / perímetro / nadir / oblicuo / espiral / cartografía-2D / cartografía-3D.
· Altitud + modo de altitud — relativa a despegue, relativa al suelo, MSL.
· Velocidad — por defecto 5 m/s.
· Espaciado — espacio entre líneas.
· Rumbo — rotación del patrón.
· Buffer — padding interno/externo al polígono.
· Modo de rumbo — followWayline, fixed, toPOI, manually, smooth.
· Modo de giro — por defecto spec-compliant.
· Ajustes de cámara — parámetros por acción.
· Altura de seguridad de despegue — altitud antes de wayline.
· Altitud RTH — retorno al hogar.
· Acción por pérdida de RC — go-back / land / hover.
9.1.0.3	Acciones a nivel de waypoint
Cada waypoint puede llevar acciones — ver [waypoints y acciones.
9.1.0.4	Preview
Preview en el mapa muestra el wayline generado con índices.
9.1.0.5	Asignar
Elige dron o dock en sección Asignación.
9.1.0.6	Guardar y enviar
· Guardar — persiste en la misión.
· Enviar — para docks, inicia pipeline MQTT inmediatamente.
9.1.0.7	Relacionado
· [Patrones
· [Waypoints + acciones
· [Exportación KMZ
· [Tareas de vuelo DJI
9.2	Patrones de cobertura
Los patrones incorporados y cuándo usar cada uno.
9.2.0.1	Patrones
9.2.0.1.1	Rejilla (lawnmower)
Líneas paralelas espaciadas por spacingM dentro del polígono. El patrón clásico SAR / cartografía.
9.2.0.1.2	Perímetro
Circunferencia del polígono. Útil para barridos de seguridad.
9.2.0.1.3	Nadir
Gimbal hacia abajo; rejilla única a una altitud. Alimenta pipelines de ortomosaico 2D.
9.2.0.1.4	Oblicuo
Dos o más rejillas a distintos cabeceos de gimbal (típicamente 45° y 80°) — alimenta reconstrucción de malla 3D.
9.2.0.1.5	Espiral
Espiral hacia afuera o adentro desde centro o borde. Bueno para zonas circulares.
9.2.0.1.6	Cartografía 2D
Rejilla opinionada con solapes ajustados para fotogrametría OpenDroneMap.
9.2.0.1.7	Cartografía 3D
Híbrido nadir + oblicuo para malla 3D completa.
9.2.0.1.8	Cartografía por franjas
Corredores lineales largos (ej. tuberías, costa). Línea única de franjas paralelas.
9.2.0.2	Parámetros
· Altitud — altitud de vuelo.
· Espaciado — distancia perpendicular entre líneas paralelas.
· Rumbo — rotación en grados desde norte.
· Buffer — padding.
· Solape % — para cartografía, solape frontal/lateral.
· Acción de fin — qué hace la aeronave tras último waypoint.
9.2.0.3	Relacionado
· [Misiones de dron
· [Cartografía (ODM)
9.3	Waypoints y acciones por waypoint
Adjuntar acciones discretas a waypoints específicos.
Una vez que un plan tiene waypoints computados (visibles en preview), puedes editar individualmente para adjuntar acciones — eventos discretos que disparan en ese waypoint.
9.3.0.1	Acciones soportadas
· Tomar foto
· Iniciar vídeo
· Detener vídeo
· Hover — esperar N segundos
· Gimbal hacia abajo — cabeceo nadir
· Gimbal adelante
· Gimbal ángulo
· Rotar rumbo
· Enfocar
· Zoom
· Intervalo por distancia — cada N metros
· Intervalo por tiempo — cada N ms
· Nombre de directorio custom
9.3.0.2	Adjuntar una acción
1. Clic en marcador de waypoint en preview.
1. Panel del waypoint → Acciones → + Añadir acción.
1. Elige tipo + parámetros → Guardar.
Un waypoint puede llevar múltiples acciones que ejecutan en orden.
9.3.0.3	Override de cámara
Cualquier acción puede llevar un override de ajustes de cámara — exposición, ISO, obturador, apertura, lentes, sufijo de archivo.
9.3.0.4	Overrides a nivel de waypoint
Fuera de acciones:
· Override de velocidad
· Override de altitud
· Rumbo — anular modo global
· Giro
9.3.0.5	Relacionado
· [Patrones
· [Exportación KMZ
9.4	Programación y recurrencia
Auto-envío de misiones en horario futuro o recurrente.
Una misión puede programarse para un horario futuro o configurarse para recurrir.
9.4.0.1	Programación puntual
En el [asistente de creación paso 2, elige Programar para más tarde y fecha/hora. La misión permanece en scheduled hasta entonces, luego auto-activa:
· Sala TACLINK se crea.
· Los participantes reciben push “tu operación está en vivo”.
· Auto-stream DJI inicia (si hay docks pre-asignados).
· Planes de dron se envían (si auto-dispatch).
9.4.0.2	Recurrencia
Elige Recurrente para:
· Frecuencia — diaria / semanal / mensual.
· Hora del día (HH:mm, local).
· Duración (minutos).
· Fecha de fin (opcional).
Cada ocurrencia crea una nueva instancia de misión usando la original como plantilla.
9.4.0.3	Calendario
El panel muestra ops programadas para las próximas 24 h. Vista más amplia en Operaciones → Calendario.
9.4.0.4	Editar programación
Las ops programadas son totalmente editables hasta que inicien. Los cambios envían notificaciones actualizadas.
9.4.0.5	Auto-cancelar por fallo
Si una dependencia falla (ej. dock requerido offline) a la hora de activación, la op pasa a cancelada con razón. El comandante puede anular activando manualmente.
9.4.0.6	Relacionado
· [Lista
· [Ciclo de vida
9.5	Exportación WPML KMZ
Exportar un plan de misión de dron como WPML KMZ compatible con DJI.
ARGUS serializa planes de misión al formato DJI WPML KMZ — el estándar para controladores de vuelo DJI y aeronaves de dock.
9.5.0.1	Exportación automática al enviar a dock
Cuando [envías una tarea de vuelo a un dock DJI, ARGUS genera el KMZ, sube vía PUT presigned, y entrega al dock una URL firmada para descargar. Sin exportación manual.
9.5.0.2	Exportación manual
En el detalle del plan → Exportar → WPML KMZ. Descarga un .kmz que puedes:
· Usar en DJI Pilot 2 en un RC DJI.
· Archivar para auditoría.
· Pasar a socios volando aeronaves DJI.
9.5.0.3	Qué contiene
El KMZ agrupa:
· wpmz/template.kml — metadatos, tipo de dron, tipo de carga, alturas, rumbo, giros.
· wpmz/waylines.wpml — wayline ejecutable con acciones por waypoint.
· res/ — recursos opcionales.
El formato cumple la spec DJI 2024 (incluyendo casing correcto de globalHeight, executeHeight, takeOffSecurityHeight, payloadLensIndex + useGlobalPayloadLensIndex, etc.).
9.5.0.4	Enums de dron / carga
La exportación usa enums DJI spec-correctos. Para modelos no vistos, fallback a enum genérico con advertencia.
9.5.0.5	Limitaciones conocidas
· El modo cartografía 3D usa compuesto nadir + oblicuo pero aún no emite mappingStrip — mejora futura.
· Modos inteligentes (foco / panorama / seguir / POI) se controlan vía DRC, no se hornean al KMZ.
9.5.0.6	Relacionado
· [Misiones de dron
· [Tareas de vuelo
9.6	Generador de rejilla SAR
Auto-generar patrones de cobertura dentro de un polígono SAR.
El generador de rejilla SAR de ARGUS produce un patrón lawnmower dentro de un polígono — primitiva clásica de cobertura para búsqueda y rescate.
9.6.0.1	Crear
1. Dibuja un polígono tipo SAR (o personalizado).
1. Clic derecho dentro → Generar rejilla SAR (o barra del mapa icono de rejilla).
1. Configura:
· FOV del sensor — grados; dirige el espaciado automáticamente.
· Altitud — dirige el ancho efectivo de barrido.
· Solape % — típico 20-30 %.
· Rumbo — dirección inicial.
· Radio de giro — buffer en extremos.
1. Preview de líneas. Ajusta hasta que quepa.
1. Clic en Guardar como rejilla de búsqueda — se vuelve polígono search_grid usable como ruta para un plan.
9.6.0.2	Matemáticas del barrido
ARGUS computa ancho efectivo desde altitud × FOV restando solape. Menor altitud o FOV más estrecho produce rejillas más apretadas.
9.6.0.3	Usar la rejilla
· Adjunta al plan de misión — ver [misiones de dron.
· Los waypoints del plan son puntos de vuelta de las líneas; cada línea lleva una acción para capturar foto/vídeo a intervalos configurados.
9.6.0.4	Cobertura multi-aeronave
Para un área grande, divide en múltiples polígonos search_grid y asigna cada uno a un dron o dock. [Relevo multi-dock maneja cobertura secuencial de un corredor lineal.
9.6.0.5	Relacionado
· [Polígonos
· [Misiones de dron
10	Cartografía (Reconstrucción 3D)
10.1	Resumen de cartografía
Reconstrucción 3D / fotogrametría de imágenes de dron vía ODM.
El módulo Cartografía de ARGUS convierte sorties fotográficas de dron en ortomosaicos, DEMs y modelos de malla 3D usando OpenDroneMap (ODM) en nuestra nube. Abre desde el enlace Cartografía en la navegación izquierda.
10.1.0.1	Qué obtienes
· Ortomosaico — mosaico geo-referenciado top-down en GeoTIFF + COG.
· Modelo digital de superficie (DSM) / modelo digital de terreno (DTM).
· Nube de puntos — LAS/LAZ.
· Malla 3D texturizada — OBJ + glTF.
· Tileset 3D para Cesium (tour 3D dentro de la app).
10.1.0.2	Ciclo de vida
1. Capturar — vuela un patrón de cartografía (Cartografía 2D para orto, Cartografía 3D para malla completa).
1. Encolar trabajo — en ARGUS, selecciona misión + fotos capturadas → Crear trabajo de cartografía.
1. Procesar — ODM corre en nube. Etapas: inicializando → emparejando → SfM → denso → malla → textura → tileado → hecho.
1. Revisar — preview de salidas en línea.
1. Usar — abrir el tileset 3D en el mapa o descargar.
10.1.0.3	Relacionado
· [Detalles de ODM
· [Azulejo de cartografía
10.2	Enviar un trabajo ODM
Envío y monitoreo paso a paso de un trabajo OpenDroneMap.
10.2.0.1	Crear un trabajo
1. Abre Cartografía en navegación izquierda.
1. Clic en Nuevo trabajo.
1. Elige:
· Misión de la cual extraer fotos.
· Filtro opcional: tarea, dron, rango de tiempo.
· Tipo: Ortomosaico, Malla 3D, o Completo.
· GSD objetivo (ej. 3 cm/px) — ODM elige parámetros.
1. Revisa estimación de cuenta + ETA + huella de almacenamiento.
1. Enviar. Pasa a queued.
10.2.0.2	Etapas
	Etapa
	Qué ocurre

	queued
	Esperando worker.

	initialising
	Descargando imágenes de S3.

	matching
	Emparejamiento de características.

	sfm
	Reconstrucción Structure-from-motion.

	dense
	Nube de puntos densa.

	meshing
	Generación de malla.

	texturing
	Horneado de textura.

	tiling
	Horneado de tiles 3D.

	done
	Salidas listas.

	failed
	Con extracto del log.


10.2.0.3	Salidas
Una vez done:
· Preview — slippy-map del orto.
· Preview de tileset 3D — Cesium en línea.
· Descargas — GeoTIFF, COG, nube de puntos, malla, logs.
· Adjuntar a misión — enlaza al detalle de la misión.
10.2.0.4	Re-ejecutar
Trabajos fallidos o completados pueden re-ejecutarse con diferentes parámetros.
10.2.0.5	Relacionado
· [Resumen de cartografía
· [Azulejo ops-mapping
10.3	Azulejo de cartografía dentro de la consola
La superficie en consola para monitorear y usar trabajos de cartografía.
Dentro de una operación en vivo, un azulejo de cartografía dedicado muestra trabajos asociados con esta operación y su progreso.
10.3.0.1	Qué ves
· Franja de trabajo activo — trabajos en ejecución con etapa + ETA.
· Trabajos completados — con miniaturas del orto; clic para abrir.
· Adjuntar — botón para adjuntar salidas de un trabajo completado al pack posterior a la acción.
10.3.0.2	Acciones de preview
Doble clic en un trabajo completado para abrir un popover:
· Alternar capa de orto en el mapa.
· Alternar DSM / DTM.
· Cargar tileset 3D en el visor 3D.
10.3.0.3	Relacionado
· [Detalles ODM
11	IA e Inteligencia
11.1	Detección IA — resumen
Cada fuente de detecciones IA que ARGUS entiende y cómo convergen.
ARGUS consume detecciones de tres fuentes:
· YOLO11 (agente nube) — despachado en la sala TACLINK de la misión. Ver [YOLO11.
· IA a bordo DJI — cajas de reconocimiento incrustadas en SEI. Ver [detecciones SEI DJI.
· Simulador — detecciones scriptadas para entrenamiento y demos. Ver [simulador.
Las tres fluyen al mismo almacén reactivo en la webapp, así que las superposiciones en el azulejo de stream y el mapa las renderizan idénticamente.
11.1.0.1	Superficies de renderizado
· Azulejo de stream de dron — cajas delimitadoras con etiqueta de clase + confianza.
· Azulejo mapa — posiciones terrestres proyectadas de detecciones recientes como anillos pulsantes (últimos 30 s).
· Azulejo de banderines — si una detección coincide con la lista, banderín automático.
11.1.0.2	Auto-banderines y alertas
Detecciones que coinciden con la lista de observación de la misión disparan:
· Un banderín de mapa (tipo = coincidencia de lista).
· Una alerta de copiloto.
· Una entrada en la línea de tiempo.
· (Opcionalmente) un webhook externo.
Configura en Detalle → Configurar → Lista de observación.
11.1.0.3	Relacionado
· [YOLO11
· [Detecciones SEI DJI
· [Simulador de detección
· [Alertas de copiloto
11.2	Agente de detección YOLO11
El agente YOLO11 en nube y cómo se conecta a una operación.
ARGUS incluye un agente de detección YOLO11 — un agente TACLINK que se suscribe a la sala de la misión, corre inferencia YOLO11 en cada pista de video de dron, y publica detecciones como mensajes protobuf en un tópico de canal de datos dedicado.
11.2.0.1	Habilitar por misión
En el asistente de crear/editar → Funciones → marca Detección IA. Al activar la misión, el agente se auto-despacha.
11.2.0.2	Qué detecta
El modelo por defecto es YOLO11-L entrenado en clases COCO (80 clases incluyendo persona, vehículos, varios animales, objetos cotidianos). Tu admin puede cambiar a:
· YOLO11-SAR — modelo ajustado para SAR enfatizando persona-en-escombros / persona-en-agua.
· Personalizado — checkpoint fine-tuneado de tu org.
11.2.0.3	Rendimiento
· Tasa — inferencia a ~10 Hz por stream.
· Latencia — ~150 ms de captura a superposición.
· Con GPU — cada agente sirve un stream en GPU NVIDIA; el [escalador escala arriba/abajo.
11.2.0.4	Superposiciones
Ver [resumen de detección.
11.2.0.5	Clases a observar
Por misión: lista de observación específica para disparar auto-banderín + alertas.
11.2.0.6	Coste y medición
Minutos de inferencia son medidos. Tu admin ve uso agregado en Admin → Organización → Uso.
11.2.0.7	Relacionado
· [Resumen de detección
· [Salas de agente
11.3	Detecciones SEI DJI
Parsear el reconocimiento a bordo DJI desde SEI H.264.
Ver la explicación completa en [detecciones IA DJI — esta página es un apuntador corto para el índice de IA.
TL;DR: Aeronaves DJI Dock 3 emiten cajas delimitadoras incrustadas en el stream H.264 como mensajes SEI. ARGUS las parsea en cliente y las surface en el mismo pipeline de superposición que YOLO11.
11.3.0.1	Diferencias vs YOLO11
	Aspecto
	DJI SEI
	YOLO11

	Dónde corre
	A bordo (gratis)
	En GPU de nube (medido)

	Latencia
	~50 ms
	~150 ms

	Precisión
	Modelo pequeño, ajustado
	Modelo grande, flexible

	Clases
	Persona, coche, embarcación
	80 COCO + SAR + custom

	Requiere red
	No
	Sí


Úsalos juntos — se superponen limpiamente.
11.3.0.2	Relacionado
· [Detecciones IA DJI
· [YOLO11
11.4	Simulador de detección
Detecciones scriptadas para entrenamiento y demos.
El simulador de detección dispara detecciones IA falsas en la operación para entrenamiento y demos. Sólo en modo desarrollador.
11.4.0.1	Habilitar
1. Habilita [modo debug desde el cajón de configuración.
1. Bajo Modo demo → Simular detecciones, elige:
· Stream fuente (VMS, stream de dron, o todos)
· Clases a simular (persona, coche, embarcación, etc.)
· Tasa (1-20 Hz)
· Jitter (cuánto se mueven las cajas fotograma a fotograma)
1. Clic en Iniciar. Cajas sintéticas aparecen superpuestas.
11.4.0.2	Efectos
El simulador publica datos sintéticos por el mismo almacén reactivo que detecciones reales, así que todos los consumidores downstream (superposición, auto-banderín, alertas, línea de tiempo) se comportan idénticamente.
11.4.0.3	Casos de uso
· Entrenar nuevos operadores.
· Demostrar flujos de trabajo de lista de observación.
· Pruebas E2E de tus handlers de webhook disparados por detección.
11.4.0.4	Limpieza
Clic en Detener. Detecciones sintéticas se limpian en un segundo. Están etiquetadas como source: 'demo' en Firestore.
11.4.0.5	Relacionado
· [Resumen de detección
· [Cajón de configuración
11.5	Superposición SAM
Máscaras de Segment-Anything bajo demanda sobre el azulejo de stream.
La superposición SAM (Segment-Anything) permite dibujar un punto o caja en el vídeo y recibir una máscara precisa del objeto desde un modelo de segmentación. Útil para anotar formas complejas sin delinear manualmente.
11.5.0.1	Activar
1. En el azulejo de stream, alterna SAM en la pila de superposición.
1. El cursor cambia.
11.5.0.2	Modos
· Prompt de punto — clic un punto. La máscara se ajusta al objeto bajo el punto.
· Prompt de caja — arrastra una caja. La máscara se ajusta al primer plano.
· Multi-prompt — mantén Shift y clic para añadir puntos positivos; Alt para negativos.
11.5.0.3	Usar la máscara
Clic derecho en la máscara → menú:
· Copiar como polígono — añadir polígono de mapa coincidente con el contorno terrestre proyectado.
· Soltar banderín en centroide.
· Etiquetar como heridos — atajo para flujos SAR.
· Exportar PNG.
11.5.0.4	Coste de red
Inferencia SAM corre en GPU compartida. Cada prompt es ida-y-vuelta corta; uso interactivo está bien para el modelo por defecto. Uso intensivo es medido.
11.5.0.5	Relacionado
· [Superposición AR
· [Resumen de detección
11.6	Superposición SVS
Visión Sintética — renderizar contexto de mapa sobre el vídeo en vivo.
La superposición SVS (Visión Sintética) renderiza entidades del mapa (banderines, polígonos, otros drones) proyectadas en el fotograma actual de la cámara del dron. Es la versión en-vídeo de [AR pero especializada para consciencia SAR “qué más hay en mi FOV”.
11.6.0.1	Activar
En el azulejo de stream, alterna SVS en la pila de superposición. Entidades aparecen como llamadas suaves en sus posiciones proyectadas.
11.6.0.2	Qué ves
· Banderines — etiquetados por tipo + nota + distancia.
· Otros drones — callsign + distancia + rumbo.
· Contornos de polígono — dibujados a lo largo de bordes de edificios donde la proyección es confiable.
· Waypoints — waypoints planificados de la aeronave.
11.6.0.3	Cuándo ayuda
Áreas de búsqueda grandes donde el operador quiere saber qué hay detrás de una línea de árboles, fuera de pantalla a la derecha, u ocluido.
11.6.0.4	Precisión
La proyección SVS requiere posición precisa del dron + estado del gimbal + intrínsecas de cámara. Cuando alguno es obsoleto o faltante, la superposición se auto-oculta con chip “calibración requerida”.
11.6.0.5	Relacionado
· [Superposición AR
· [HUD
11.7	Superposición AR
Llamadas de realidad aumentada sobre el vídeo en vivo.
La superposición AR es una variante menos precisa pero más tolerante de [SVS. Etiqueta entidades con su distancia y rumbo usando proyección aproximada, que funciona incluso cuando las intrínsecas de cámara son aproximadas.
11.7.0.1	Activar
Alterna AR en la pila de superposición del stream. Etiquetas aparecen como chips translúcidos.
11.7.0.2	Tipos de etiqueta
· Banderines — con nombre + distancia + delta de altitud.
· Otros drones — con callsign + distancia.
· Vectores de objetivo — llamadas de brújula para banderines fuera de pantalla; pequeña flecha en el borde apunta hacia ellos.
11.7.0.3	Configurar
· Densidad de etiquetas — pocas / muchas / todas.
· Ocultar más allá de N metros — corte de saturación.
· Mostrar directores fuera de pantalla — flechas de borde.
Ajustes persistentes por usuario.
11.7.0.4	Relacionado
· [Superposición SVS
· [Superposición SAM
11.8	Alertas de copiloto
Alertas automatizadas desde el backend de ARGUS a la franja de precaución maestra.
El sistema de alertas de copiloto emite alertas disparadas por evento a la franja de precaución maestra (icono de campana en la barra) y opcionalmente a una anulación PTT hablada.
11.8.0.1	Fuentes de alertas
· HMS DJI — cada advertencia HMS crítica de dock.
· Coincidencias de lista de observación — YOLO11 o SEI DJI coincidiendo con una clase configurada.
· Caídas de calidad de stream — caída sostenida bajo umbral.
· CAS — advertencias de proximidad de aeronave.
· Ruptura de geofence — aeronave sale del polígono.
· Batería baja — aeronave cruza umbral.
· Pérdida de señal RC — aeronave reporta rc_lost.
· Pérdida de conexión — bridge o agente offline.
11.8.0.2	Superficie
La franja de precaución maestra — el icono de campana en la barra — parpadea rojo en alertas críticas nuevas. Clic para abrir la lista. Cada entrada: icono de severidad, título, timestamp, peer fuente, y botones de acción (“ir al banderín”, “reconocer”, “silenciar 2 min”).
11.8.0.3	Reconocer
· Reconocer — detiene el parpadeo; conserva la entrada.
· Silenciar N min — suprime la clase temporalmente.
· Descartar todo — reconoce todo lo visible.
El reconocimiento es por usuario — no oculta la alerta para otros participantes.
11.8.0.4	Enrutado
Las alertas también escriben a la línea de tiempo y (opcionalmente) disparan un webhook (copilot.alert). Útil para Slack, SMS, o tu sistema de tickets.
11.8.0.5	Configurar
Por misión en Configurar → Alertas:
· Habilitar/deshabilitar por fuente.
· Umbrales de severidad (ej. batería baja en 25 % vs 20 %).
· Conmutador de anulación PTT (alerta se habla en canal).
11.8.0.6	Relacionado
· [Azulejo de flujo de trabajo
· [Línea de tiempo
11.9	Transcripción de voz
Transcripción automática de canales PTT a texto buscable.
ARGUS puede transcribir cada canal de voz PTT en casi tiempo real, escribiendo la transcripción como texto etiquetado por orador a la línea de tiempo.
11.9.0.1	Habilitar
En el asistente → Funciones → marca Transcripción. Un agente de transcripción auto-se-despacha al activar.
11.9.0.2	Qué ves
· Subtítulos en vivo — barra translúcida abajo de la consola mostrando las últimas locuciones (orador + texto).
· Entradas de línea de tiempo — cada locución finalizada aparece como evento voice.utterance.
· Buscable — la búsqueda de medios indexa transcripciones así que puedes consultar “encuentra cuando alguien dijo X.”
11.9.0.3	Redacción
Tu admin puede habilitar auto-redactar PII — números que coinciden con formas PII (teléfono, matrícula, tarjeta) se reemplazan con [REDACTADO antes del almacenamiento.
11.9.0.4	Idiomas
Auto-detect por canal. Override manual por usuario disponible en [Configuración → Audio.
11.9.0.5	Precisión
· Voz clara + buen mic: ~95 % precisión de palabras.
· Ruido de fondo + calidad de radio: ~75-85 %.
· El stream de audio crudo se preserva (si grabación está habilitada) así que siempre puedes escuchar el original.
11.9.0.6	Relacionado
· [PTT y comms
· [Línea de tiempo
11.10	Despacho de agentes y salas
Cómo ARGUS auto-despacha agentes IA a salas TACLINK.
Cada función IA de ARGUS que necesita inferencia GPU (detecciones YOLO11, transcripción, copiloto de misión, generador de informe IA) corre como un agente TACLINK. Cada agente es un proceso worker que se une a una sala específica como participante y produce salida estructurada.
11.10.0.1	Cómo funciona el despacho
· Cuando una misión activa, argus-api llama al escalador de agentes con las flags de funciones.
· El escalador crea (o reutiliza) un worker por función habilitada.
· Cada worker se une a la sala TACLINK con identidad como agent-yolo-{missionId} o agent-transcription-{missionId}.
· Salidas llegan a tópicos de canal de datos dedicados (ej. yolo.detections, transcription.utterance) o escriben directamente a subcolecciones Firestore.
11.10.0.2	Controles de coste
· Agentes escalan a cero al completar misión — sin coste en segundo plano.
· Segundos GPU medidos por org.
· Admins pueden limitar minutos GPU por misión en Admin → Organización → Presupuesto IA.
11.10.0.3	Solución de problemas
Un agente que falla al arrancar escribe un banner de error en la franja de precaución maestra. Causas comunes:
· Cuota GPU agotada.
· Versión de modelo aún no desplegada.
· El agente no pudo unirse a la sala (mala config TACLINK).
Clic en el banner abre los últimos logs del agente (sólo admin).
11.10.0.4	Relacionado
· [YOLO11
· [Transcripción
· [Alertas de copiloto
12	Colaboración
12.1	Azulejo de chat
Chat de texto de misión — mensajes, hilos, menciones.
El azulejo de chat es un canal de texto por misión. Simple comparado con el lado de voz: todos los participantes ven cada mensaje, los hilos son planos, y el historial completo es buscable.
12.1.0.1	Publicar
· Escribe en el compositor de abajo; Enter envía, Shift+Enter añade salto.
· Markdown soportado (negrita, cursiva, código, listas, enlaces).
· Sube imágenes, PDFs, o clips de audio cortos vía clip.
12.1.0.2	Menciones
Escribe @ → autocompletar. Mencionar a alguien:
· Envía notificación.
· Opcionalmente dispara anulación PTT si la misión tiene “ping en mención” y la persona está en línea.
12.1.0.3	Fijar
Fija un mensaje → banner fijado aparece arriba del azulejo. Sólo comandante.
12.1.0.4	Exportar
⋯ → Exportar chat → CSV o JSON. Incluido automáticamente en el informe IA.
12.1.0.5	Relacionado
· [PTT y comms
· [Línea de tiempo
12.2	Azulejo de comms (roster PTT)
Vista dedicada de canales PTT y locutores activos.
El azulejo de comms complementa el widget PTT flotante con una vista de cada canal en la misión, roster de cada canal, e indicador en vivo de “último locutor”.
12.2.0.1	Qué ves
· Lista de canales a la izquierda.
· Roster del canal seleccionado a la derecha.
· Anillo de avatar del locutor activo cuando alguien transmite.
· Sliders de volumen por usuario — silencia un locutor alto independientemente.
12.2.0.2	Silenciar otros
Clic derecho en usuario → Silenciar para mí. Silenciamiento del lado cliente; otros siguen escuchándolo. Comandantes pueden Expulsar del canal (servidor).
12.2.0.3	Crear canales
Clic en + Nuevo canal (sólo comandante). Elige:
· Nombre.
· Modo — semi-dúplex (PTT) o siempre abierto.
· Roster — elegir miembros o “todos en misión”.
12.2.0.4	Monitor transversal
Alterna “Monitorear todos los canales” para oír audio de cualquier canal aún sin unirse — el panel parpadea cuando alguien transmite en un canal no activo.
12.2.0.5	Relacionado
· [PTT y comms
12.3	Azulejo de equipos
Equipos en la misión, roles, y presencia en línea.
El azulejo de equipos muestra cada equipo involucrado en la operación con sus miembros y presencia actual.
12.3.0.1	Secciones
· Tarjeta de equipo — nombre del equipo, rol desplegado (ej. “vigilancia”, “búsqueda terrestre”), conteo en línea.
· Lista de miembros — avatar, callsign, rol, tipo de dispositivo, pin en mapa.
· Atajo de chat de equipo — salta a canal PTT por equipo.
12.3.0.2	Rol desplegado
Por misión, un equipo tiene un rol desplegado — etiqueta corta de qué está haciendo (no su rol org-wide). Configurable por comandante. Útil para resúmenes de un vistazo.
12.3.0.3	Añadir al vuelo
El comandante puede añadir un equipo a la misión a mitad de ejecución vía Añadir equipo.
12.3.0.4	Relacionado
· [Equipos (admin)
· [Flujo de trabajo
12.4	Azulejo de flujo de trabajo
Automatizaciones disparadas por evento activas en la misión.
El azulejo de flujo de trabajo lista las automatizaciones configuradas y su historial reciente de disparos.
12.4.0.1	Qué es un flujo de trabajo
Regla evento → acción:
	Disparador
	Acción

	Cambio de estado de misión
	Postear a Slack, disparar webhook, enviar email

	Alerta HMS crítica
	Alerta de copiloto + SMS

	Coincidencia de lista de observación
	Soltar banderín + push

	Misión completada
	Auto-generar + distribuir informe

	Tarea de vuelo fallida
	Pingar comandante + saltar a log de error

	Dock offline > 2 min
	Paginar admin


12.4.0.2	Ver
Cada flujo muestra: nombre, tipo de disparador, último disparo, contadores de éxito/fallo.
12.4.0.3	Crear y editar
Comandante o admin de flujos. En Admin → Flujos de trabajo (plantillas org) o Detalle → Configurar → Flujos (por misión).
El editor es un pipeline disparador → acción con formulario JSON-like.
12.4.0.4	Probar
Disparo de prueba → envía un disparador sintético y muestra resultado. Útil para validación de URL de webhook.
12.4.0.5	Relacionado
· [Webhooks (admin)
· [Flujos de trabajo (admin)
12.5	Azulejo de tareas
Lista ligera de tareas para pendientes de la misión.
El azulejo de tareas es una lista plana de tareas por operación.
12.5.0.1	Qué contiene una tarea
· Título + descripción opcional.
· Asignado (participante).
· Estado — pendiente / en-progreso / hecha.
· Prioridad — baja / media / alta / crítica.
· Hora límite (opcional).
· Banderín o medio adjunto (opcional).
12.5.0.2	Añadir
Clic en + Nueva tarea → llenar → guardar. La tarea aparece para todos los participantes inmediatamente.
12.5.0.3	Flujo de estados
Clic en chip de estado → cicla entre estados. Completar una tarea dispara evento de línea de tiempo.
12.5.0.4	Filtros
Pestañas arriba: Todas / Mis tareas / Atrasadas / Completadas.
12.5.0.5	Integración con flujos de trabajo
Tareas pueden crearse automáticamente por flujos (ej. “crear tarea cuando HMS crítico”). Completar tal tarea también dispara evento de flujo.
12.5.0.6	Relacionado
· [Listas de verificación
· [Flujo de trabajo
12.6	Azulejo de listas de verificación
Listas pre-vuelo / post-vuelo / SOP con firma digital.
El azulejo de listas contiene listas de verificación estructuradas multi-ítem — el equivalente SAR / táctico de listas pre-vuelo.
12.6.0.1	Qué tiene una lista
· Título (ej. “Pre-vuelo dron A”).
· Ítems — cada uno es un texto corto que el operador marca.
· Dueño — usuario responsable de completar.
· Firma — firma digital con timestamp al completar.
12.6.0.2	Plantillas
Tu admin puede definir plantillas en Admin → Organización → Plantillas de listas. El comandante elige una plantilla al añadir una lista a una misión.
12.6.0.3	Trabajar los ítems
· Clic en casilla para marcar hecho.
· Pulsación larga → añadir foto o nota (ej. “lente de cámara limpia — foto adjunta”).
· Si la plantilla marca un ítem como obligatorio, no puedes firmar hasta completarlo.
12.6.0.4	Progreso y firma
Abajo del azulejo muestra % de completado. Clic en Firmar → firma digital; la lista se bloquea y aparece en el informe posterior a la acción.
12.6.0.5	Relacionado
· [Tareas
· [Informes IA
12.7	Azulejo de banderines
Vista lista de los banderines del mapa para la misión, con filtros.
El azulejo de banderines lista cada banderín soltado en la operación — la vista-lista hermana de los marcadores del mapa.
12.7.0.1	Columnas
Tipo (con icono), nombre, coordenadas, autor, hora creada, conteo de adjuntos.
12.7.0.2	Filtros
· Tipo — chips multi-selección.
· Rango — últimos N minutos, desde despegue, op completa.
· Autor — multi-selección.
12.7.0.3	Acciones por fila
· Centrar mapa en banderín.
· Abrir detalle — mismo popover que el clic de mapa.
· Volar hacia — envía al dron / aeronave seleccionado a este banderín.
12.7.0.4	Exportar
⋯ → Exportar CSV para la vista filtrada.
12.7.0.5	Relacionado
· [Banderines en el mapa
· [Controles DRC
12.8	Azulejo de línea de tiempo
El log cronológico append-only de la operación.
El azulejo de línea de tiempo es el log cronológico solo-añadir de la misión. Cada cosa significativa que ocurre escribe aquí un evento:
· Transiciones de estado (op inicio / completa; fases de tareas de vuelo).
· Banderines soltados, editados, eliminados.
· Alertas HMS.
· Hits de detección.
· Mensajes de chat (compactos).
· Locuciones de transcripción de voz.
· Disparos de flujos de trabajo.
· Firmas de listas.
· Advertencias CAS.
· Comandos de operador (toma DRC, RTH, …).
12.8.0.1	Filtrado
· Tipo — árbol de categorías; multi-selección.
· Rango de tiempo.
· Autor / peer.
· Texto libre — coincide con título + mensaje + cuerpo de transcripción.
12.8.0.2	Detalle de evento
Clic en cualquier evento → panel lateral con payload completo, enlace al azulejo fuente (“ir al banderín”, “abrir stream a este tiempo”, “reproducir clip de voz”), y galería de adjuntos.
12.8.0.3	Repetición
El [azulejo de repetición usa la línea de tiempo como su columna vertebral.
12.8.0.4	Exportar
⋯ → Exportar → JSON o NDJSON de eventos filtrados.
12.8.0.5	Relacionado
· [Repetición
· [Registro de vuelo
12.9	Azulejo de repetición
Repetición navegable de una operación pasada o en progreso.
El azulejo de repetición reconstruye la operación en cualquier timestamp. Cada otro azulejo (mapa, stream, telemetría, chat, banderines, línea de tiempo) sigue el cursor de repetición.
12.9.0.1	Entrar en modo repetición
· En op en vivo — desplaza la línea de tiempo atrás; el cursor se engancha.
· En op completada — abrir la consola por defecto está en repetición.
Pequeño banner arriba del shell muestra “REPRODUCIENDO” + timestamp + botón de salto a vivo.
12.9.0.2	Controles
· Barra de scrub — arrastra a cualquier punto de la duración.
· Reproducir / pausar — velocidad en vivo o 2× / 4× / 8× / 16×.
· Paso adelante / atrás — granularidad de evento.
· Saltar a — evento, banderín, o alerta HMS.
12.9.0.3	Qué se repite
· Posiciones de drones en mapa, polígonos, banderines como existían al tiempo del cursor.
· Azulejo de stream reproduce la [grabación si existe; si no, “sin grabación”.
· Azulejo de telemetría reproduce telemetría protobuf-decodificada.
· Chat y línea de tiempo saltan a ese momento.
12.9.0.4	Snapshots
Puedes crear una snapshot en cualquier momento → guarda posición del cursor + disposición. Genial para compartir segundos específicos con stakeholders.
12.9.0.5	Relacionado
· [Línea de tiempo
· [Grabaciones de vídeo
13	Medios e Informes
13.1	Búsqueda de medios
Buscar medios, transcripciones y detecciones a través de operaciones.
Búsqueda de medios es la superficie de búsqueda org-wide sobre todo lo que ARGUS capturó o produjo — fotos, videos, audio, transcripciones, detecciones, banderines, chat.
13.1.0.1	Encontrar medios
Barra superior:
· Filtro de misión — una o más operaciones.
· Rango de tiempo.
· Fuente — dron / dock / VMS / subida manual.
· Tipo — foto / vídeo / audio / detección / transcripción.
· Texto libre — coincide con nombres de archivo, títulos, transcripciones, nombres de clase.
13.1.0.2	Resultados
· Rejilla de miniaturas para fotos/videos.
· Lista para transcripciones (orador + contexto).
· Pin en mapa para medios geo-localizados.
13.1.0.3	Acciones
Por ítem:
· Abrir — preview a tamaño completo.
· Marcar como evidencia — etiqueta para cadena de custodia.
· Descargar — individual o bulk-zip.
· Adjuntar a informe — añade a destacados del informe IA.
· Redactar — reemplaza con versión redactada (sólo admin).
13.1.0.4	Consultas guardadas
Clic en Guardar consulta → recuerda desde un desplegable.
13.1.0.5	Relacionado
· [Grabaciones de vídeo
· [Informes IA
13.2	Azulejo de grabaciones de vídeo
Navegar y reproducir grabaciones de vídeo de misión.
El azulejo de grabaciones de vídeo lista cada grabación del servidor que la misión ha producido — streams auto-grabados y clips disparados por operador.
13.2.0.1	Qué ves
· Una fila por grabación.
· Columnas: dron/cámara fuente, hora de inicio, duración, tamaño.
· Preview de miniatura al pasar el ratón.
13.2.0.2	Reproducir
Clic en fila → abre clip en reproductor con controles estándar (scrub, velocidad, pantalla completa, descargar).
13.2.0.3	Recortar y exportar
Desde el reproductor, clic en Recortar → elige puntos de entrada/salida → Exportar clip produce MP4 más corto guardado como nuevo ítem.
13.2.0.4	Eliminar
Usuarios autorizados (autor + comandante) pueden eliminar clips. Eliminación es lógica; purga a 7 días.
13.2.0.5	Relacionado
· [Grabaciones (servidor)
· [Búsqueda de medios
13.3	Azulejo de activos
Vista por misión de vehículos, radios y otros equipos etiquetados.
El azulejo de activos lista los activos físicos (vehículos, radios, equipos especializados) etiquetados como participantes en la misión.
13.3.0.1	Fuentes
· Activos configurados en la biblioteca Admin → Activos.
· Activos ad-hoc creados durante la misión (sólo comandante).
13.3.0.2	Info por activo
· Nombre, tipo (vehículo, radio, equipo de cuerda, …).
· Operador asignado.
· Ubicación en mapa (si tiene GPS).
· Estado — activo / guardado / offline.
13.3.0.3	Acciones
· Asignar a equipo o a operador.
· Soltar banderín en ubicación de activo.
· Marcar perdido / dañado — dispara un flujo si está configurado.
13.3.0.4	Relacionado
· [Activos (admin)
13.4	Informes de misión generados por IA
El informe posterior a la acción redactado por LLM, secciones, y flujo de revisión.
Ver la página de función completa en [Informe de misión — este artículo agrupa las secciones del informe en una tabla de referencia rápida.
13.4.0.1	Secciones del informe
	Sección
	Generada de

	Resumen ejecutivo
	Línea de tiempo, chat, banderines

	Línea de tiempo
	La [línea de tiempo de la misión

	Participantes y roles
	Roster de participantes

	Activos
	El [azulejo de activos

	Estadísticas de vuelo
	Telemetría + registro

	Destacados de medios
	Fotos/videos seleccionados por IA de [búsqueda

	Hallazgos
	Hits de detección + tipos de banderín

	Recomendaciones
	Borrador LLM, revisado por comandante

	Apéndice
	Lista completa de banderines, log HMS, extractos de chat


13.4.0.2	Regenerar una sección
En el editor del informe, clic en Regenerar en cualquier cabecera de sección → el borrador reemplaza en el lugar, texto previo guardado en pila de undo.
13.4.0.3	Relacionado
· [Informe de misión
· [Copiloto
14	Administración
14.1	Resumen de Administración
Qué gestiona un admin de ARGUS y dónde vive cada función.
La entrada Admin aparece para usuarios con rol admin de org o super admin.
14.1.0.1	Secciones
	Sección
	Gestiona

	[Usuarios
	Usuarios, invitaciones, roles

	[Organizaciones
	Perfil, marca, suscripción

	[Roles
	Roles personalizados

	[Equipos
	Miembros y líderes

	[Lugares
	Sitios con polígonos

	[Activos
	Vehículos, radios

	[Webhooks
	Integraciones HTTP

	[Flujos de trabajo
	Automatizaciones

	[Suscripción
	Plan + uso + facturación

	[Gestión DJI
	Docks, firmware, vinculación, FlySafe


14.1.0.2	Preocupaciones transversales
· Todas las escrituras admin emiten eventos admin.* en el log de auditoría.
· Los cambios afectan cada misión inmediatamente.
14.1.0.3	Relacionado
· [Organizaciones y roles
14.2	Usuarios
Gestionar usuarios en tu organización.
Admin → Usuarios es donde añades, eliminas, y cambias roles.
14.2.0.1	La lista
Columnas: nombre, email, rol, estado (activo / pendiente / deshabilitado), último inicio de sesión, conteo de membresía de equipos.
14.2.0.2	Invitar
Clic en Invitar usuario → llenar formulario (email, rol, equipos) → Enviar. Ver [invitaciones.
14.2.0.3	Editar
Clic en fila → panel deslizante:
· Cambiar rol.
· Asignar a equipos.
· Deshabilitar — cambia estado; no puede iniciar sesión.
· Forzar re-auth — invalida sus sesiones.
· Purgar datos — elimina datos personales (historial de copiloto, preferencias). El historial de misión y acciones atribuibles permanecen para auditoría.
14.2.0.4	Eliminar
Eliminar es distinto de deshabilitar — remueve completamente. Usa deshabilitar para ausencias temporales; elimina para offboarding.
14.2.0.5	Importación masiva
Importar usuarios acepta CSV de email + rol + equipos.
14.2.0.6	Relacionado
· [Roles
· [Equipos
14.3	Ajustes de organización
Marca, predeterminados, integraciones, y uso de tu organización.
Admin → Organización es la página de perfil.
14.3.0.1	Perfil
· Nombre visible + nombre corto.
· Marca — logo (SVG preferido), color de acento, mensaje de bienvenida.
· Email de contacto — para alertas de plataforma.
14.3.0.2	Predeterminados
· Retención predeterminada (7 / 30 / 90 / 365 días).
· E2E por defecto en misiones nuevas (activado/desactivado).
· Funciones IA por defecto (YOLO11, transcripción, informe).
14.3.0.3	Integraciones
· Integración DJI — App Id / Key / License.
· Panoptic — lista de feeds.
· Fusión de sensores — endpoints ADS-B / AIS / radar.
· SSO — federación Google Workspace.
14.3.0.4	Uso
Panel de consumo mensual:
· Minutos TACLINK.
· Minutos de inferencia GPU (por función).
· Almacenamiento GB S3.
· Peticiones de mosaicos Google Maps / Photoreal.
14.3.0.5	Facturación
Enlazado desde la página de [suscripción.
14.3.0.6	Relacionado
· [Suscripción
· [Gestión DJI
14.4	Roles
Roles por defecto y cómo añadir personalizados.
ARGUS incluye un set fijo de roles por defecto (super admin, admin de org, admin de equipo, operador, analista, invitado). Para orgs más grandes, puedes crear roles personalizados con permisos de granularidad fina.
14.4.0.1	Ver roles
Admin → Roles muestra:
· Nombre + descripción.
· Insignia por defecto / personalizado.
· Conteo de usuarios con este rol.
14.4.0.2	Crear rol personalizado
1. Clic en Nuevo rol personalizado.
1. Llena nombre, descripción, hereda de (base — usualmente operador).
1. En el árbol de Permisos, marca / desmarca capacidades finas:
· Misiones: crear / editar / eliminar / detener / ver medios
· Admin: usuarios / orgs / dji / webhooks
· Consola: DRC, tomar autoridad, forzar toma
· Informes: generar / editar / distribuir
· Streams: grabar / reenviar
1. Guardar.
14.4.0.3	Asignar
Una vez guardado, el rol aparece en el desplegable del panel de editar usuario.
14.4.0.4	Eliminación
Sólo puedes eliminar roles personalizados que ningún usuario actualmente tiene.
14.4.0.5	Relacionado
· [Usuarios
· [Equipos
14.5	Equipos
Agrupar usuarios en equipos.
Los equipos agrupan usuarios para onboarding más rápido a misiones y para permisos colectivos.
14.5.0.1	La lista
Admin → Equipos — nombre, líder, conteo de miembros, última actividad.
14.5.0.2	Crear un equipo
Nuevo equipo → nombre + descripción + elige un líder (rol de admin de equipo). Añade miembros por búsqueda type-ahead sobre usuarios org.
14.5.0.3	Perfil de equipo
· Miembros — con sus roles.
· Historial de despliegue — operaciones en las que el equipo estuvo.
· Canal PTT de equipo — auto-creado para cada equipo; removible.
· Funciones por defecto — cuando un equipo se añade a una misión, estas funciones auto-se-habilitan.
14.5.0.4	Liderazgo
Cada equipo tiene un admin de equipo (líder) más un número arbitrario de co-líderes. El líder puede editar; los co-líderes pueden añadir/remover miembros.
14.5.0.5	Relacionado
· [Usuarios
· [Azulejo de equipos
14.6	Lugares
Sitios nombrados con polígonos delimitadores para configuración rápida de misión.
Un lugar es una ubicación nombrada con un polígono delimitador (ej. “Cuartel”, “Campo de entrenamiento”, “Distrito SAR del puerto”). Seleccionar un lugar al crear pre-popula el centro del mapa y siembra el geofence de la misión.
14.6.0.1	Crear
Admin → Lugares → Nuevo lugar:
· Nombre.
· Dibuja el polígono.
· Opcional: contacto, dirección, notas.
· Opcional: adjuntar cámaras VMS al lugar para que sean ofrecidas por defecto en misiones usándolo.
14.6.0.2	Usar un lugar
En el paso 1 del asistente de crear misión, elige el lugar — el resto de pasos relacionados con mapa se pre-llenan.
14.6.0.3	Editar + eliminar
Editar / eliminar estándar. Eliminar un lugar no afecta misiones históricas que lo usaron — su geofence/metadatos quedan congelados.
14.6.0.4	Relacionado
· [Crear misión
14.7	Biblioteca de activos
Vehículos, radios, y otro equipo etiquetado para uso entre misiones.
La biblioteca de activos es un catálogo de activos físicos que tu org usa a través de misiones.
14.7.0.1	Crear
Admin → Activos → Nuevo activo:
· Nombre.
· Tipo (vehículo / radio / equipo de cuerda / batería de dron / otro).
· Número de serie.
· Opcional: foto, enlaces de documentación, calendario de mantenimiento.
· Fuente GPS (manual o automática si el activo tiene tracker).
14.7.0.2	Enlazar a misiones
En el asistente de crear/editar, los activos pueden pre-enlazarse para que aparezcan en el [azulejo de activos automáticamente al activar.
14.7.0.3	Mantenimiento
Cada activo tiene un log de mantenimiento. Añade entradas para servicio, reparaciones, inspecciones. Mantenimiento vencido muestra insignia de advertencia al crear misión.
14.7.0.4	Retirar
Marca un activo como retirado — desaparece de los selectores de misión nueva pero permanece en registros históricos.
14.7.0.5	Relacionado
· [Azulejo de activos
14.8	Webhooks
Notificaciones HTTP salientes en eventos de ARGUS.
ARGUS puede hacer POST a tus endpoints cuando ocurren eventos — cambios de estado de misión, alertas HMS, hits de detección, subidas de medios, y más.
14.8.0.1	Crear un webhook
Admin → Webhooks → Nuevo webhook:
· URL.
· Secreto HMAC (opcional pero recomendado).
· Filtro de evento — elige eventos a suscribir:
· mission.created / mission.activated / mission.completed
· mission.state_changed
· hms.critical / hms.warning
· detection.watchlist_hit
· copilot.alert
· flight_task.failed
· media.uploaded
· mission.report_ready
· Filtro org-wide opcional por equipo o lugar de misión.
14.8.0.2	Payload
Cuerpo POST es JSON:
{
  "event": "hms.critical",
  "timestamp": 1714123456789,
  "orgId": "…",
  "missionId": "…",
  "payload": { /* específico del evento */ }
}
Firmado con X-Argus-Signature: sha256=… usando tu secreto.
14.8.0.3	Reintentos
Respuestas no-2xx reintentan con backoff exponencial 3 veces. Tras 3 fallos el webhook se auto-deshabilita; te avisamos por email.
14.8.0.4	Probar
Clic en Disparo de prueba → evento sintético se envía a tu URL.
14.8.0.5	Relacionado
· [Flujos de trabajo
14.9	Flujos de trabajo (plantillas org)
Automatizaciones reutilizables aplicadas entre misiones.
Los flujos de trabajo codifican reglas disparadas por evento. El [azulejo de flujo de trabajo dentro de una misión muestra instancias por misión; esta página admin gestiona plantillas org-wide que aplican a nuevas misiones por defecto.
14.9.0.1	Crear plantilla
Admin → Flujos de trabajo → Nuevo flujo:
1. Nombre + descripción.
1. Disparador — elige de eventos disponibles (misma lista que [webhooks).
1. Condiciones — filtros opcionales en payload (ej. “sólo en dock X” o “sólo cuando batería < 20%”).
1. Acción — una o más:
· Postear a Slack.
· Disparar webhook custom.
· Enviar email (plantilla Mustache).
· Crear tarea en la misión.
· Soltar banderín.
· Añadir a franja de precaución maestra.
· Auto-generar + distribuir informe.
14.9.0.2	Aplicar a misiones
Por defecto cada misión nueva hereda las plantillas activas del org. Por misión puedes deshabilitar heredadas o anular con flujo por misión.
14.9.0.3	Probar
Disparo de prueba produce evento sintético y corre el pipeline completo.
14.9.0.4	Relacionado
· [Azulejo de flujo
· [Webhooks
14.10	Suscripción
Plan, asientos, y facturación basada en uso.
Admin → Suscripción muestra tu plan, cantidades facturables, e historial de facturas.
14.10.0.1	Plan
Nivel + funciones efectivas. Actualizar desbloquea más:
· Usuarios (asientos).
· Docks DJI (licencias).
· Minutos TACLINK mensuales.
· Minutos de inferencia GPU mensuales.
· Almacenamiento S3 GB.
· Cuota de mosaicos Photoreal.
14.10.0.2	Uso
Medidor en vivo del período de facturación actual:
· Minutos y bytes con gráficos.
· Consumo proyectado de fin de período basado en velocidad actual.
· Desglose por misión.
14.10.0.3	Facturas
Facturas históricas (PDFs). Cada una muestra desglose de líneas fijas + uso.
14.10.0.4	Método de pago
Editar / actualizar. Gestionado vía socio PCI-compliant; ARGUS nunca almacena datos completos de tarjeta.
14.10.0.5	Relacionado
· [Organización
14.11	Gestión DJI
Superficie admin para docks vinculados, códigos, firmware, FlySafe, logs remotos.
La página admin Gestión DJI es el hub para toda la administración de flota de docks.
14.11.0.1	Pestañas
· Docks — cada dock vinculado, estado en línea/offline, asignación actual, alertas HMS.
· Vinculación — códigos activos, generador de código nuevo.
· Firmware — binarios subidos, flujos de empujar-a-dispositivo. Ver [firmware.
· FlySafe — licencias de desbloqueo por dock. Ver [FlySafe.
· Áreas de vuelo — archivos de área de vuelo personalizada subidos + asignaciones por dock.
· Logs remotos — vista global de trabajos de subida de logs a través de docks.
· Uso — tráfico MQTT, minutos de stream, almacenamiento de medios por dock.
14.11.0.2	Página de detalle de dock
Clic en cualquier dock para vista admin profunda:
· Estado — serialización completa del documento dji_docks/{sn}.
· Telemetría en vivo — OSD en streaming.
· Historial de comandos — cada servicio/comando MQTT emitido a este dock.
· Inspector de tráfico MQTT — tópicos publicados + recibidos crudos.
· Re-vincular — desasignar de misión actual.
· Desvincular — revocar credenciales.
14.11.0.3	Relacionado
· [Vinculación
· [Resumen DJI
15	Perfil y Configuración
15.1	Perfil
Tus ajustes personales de ARGUS.
Configuración → Perfil contiene tu identidad personal.
15.1.0.1	Campos
· Nombre — tu nombre real.
· Indicativo — nombre corto usado en PTT y rosters.
· Avatar — imagen.
· Color — acento para pines, chat, avatar.
· Email — sólo lectura.
· Zona horaria — predeterminada al navegador.
· Idioma — Inglés / Español.
· Org predeterminada — a la que llegas al iniciar sesión.
15.1.0.2	Guardar
Clic en Guardar. Los cambios son instantáneos.
15.1.0.3	Relacionado
· [Ajustes de aplicación
15.2	Ajustes de aplicación
Preferencias personales para unidades, densidad, y comportamiento general.
Configuración → App contiene preferencias generales de UI.
15.2.0.1	Unidades
· Distancia — métrico / imperial.
· Altitud — AGL / MSL por defecto.
· Velocidad — m/s / km/h / mph / nudos.
· Temperatura — °C / °F.
15.2.0.2	Fecha + hora
· Formato de hora — 24h / 12h.
· Formato de fecha — ISO / localizado.
15.2.0.3	Densidad + fuentes
· Modo compacto — menor padding entre azulejos.
· Tamaño de fuente — predeterminado / grande (accesibilidad).
15.2.0.4	Mapa
· Modo de mapa por defecto — 2D / 3D predeterminado / 3D fotoreal / táctico.
· Filtro visual por defecto.
· Calidad de miniatura en panel — baja / por defecto / alta.
15.2.0.5	Notificaciones
· Push del navegador — habilitar/deshabilitar.
· Sonido — habilitar/deshabilitar beep de anulación PTT.
· Conmutadores por evento — silenciar clases específicas.
15.2.0.6	Relacionado
· [Perfil
· [Tema
15.3	Controles de entrada
Mapeos de teclado, gamepad, y joystick para vuelo manual y atajos.
Configuración → Controles configura cómo tus dispositivos físicos mapean a acciones de ARGUS.
15.3.0.1	Teclado
· Ver / editar el mapeo por defecto.
· Añadir bindings custom.
· Teclas reservadas (Esc, Espacio) no pueden remapearse.
15.3.0.2	Gamepad / joystick
· Dispositivos detectados aparecen automáticamente.
· Elige disposición — Modo-1, Modo-2, Modo-3, Modo-4 (convenciones DJI).
· Remapear ejes y botones.
· Calibrar — centra los sticks; configura deadzones.
· Inversión — por eje.
15.3.0.3	Alias de voz
Añade frases custom que mapean a cualquier otra acción. Ver [comandos de voz.
15.3.0.4	Por misión vs global
Los mapeos de entrada son globales (por usuario, todas las misiones). Los alias de voz son globales.
15.3.0.5	Relacionado
· [Controles DRC
· [Comandos de voz
15.4	Tema
Temas claro, oscuro, y táctico; calidad de mapa.
Configuración → Tema controla el estilo visual.
15.4.0.1	Modo
· Claro
· Oscuro (por defecto para mayoría)
· Táctico — ultra-oscuro, acento ámbar, para preservar visión nocturna.
15.4.0.2	Color de acento
Elige un acento. Por defecto el color de marca de tu org. Anulaciones por usuario.
15.4.0.3	Calidad de mapa
Ajusta renderizado 3D:
· Rendimiento — menor coste GPU; foveado + LOD agresivo.
· Balanceado — por defecto.
· Calidad — máximo detalle; puede bajar FPS en GPUs menores.
15.4.0.4	Movimiento reducido
Respeta el ajuste OS de accesibilidad; también puedes forzarlo aquí.
15.4.0.5	Relacionado
· [Ajustes de app
· [Filtros visuales
15.5	Audio
Preferencias de entrada, salida, y atenuación para PTT y streams.
Configuración → Audio controla cómo ARGUS usa tu mic y altavoces.
15.5.0.1	Dispositivo de entrada
Selector de mic. Guardado por navegador.
· Supresión de ruido — activada por defecto; deshabilítala para ambientes silenciosos donde recortaría la voz.
· Auto-ganancia — activada por defecto.
15.5.0.2	Dispositivo de salida
Selector de altavoz / auriculares.
· Atenuación PTT — cuando audio PTT entrante se reproduce, audio de stream reduce N%.
· Atenuación de alarma — cuando alerta de copiloto dispara, todo otro audio reduce.
15.5.0.3	Prueba
· Probar mic — medidor de nivel en vivo.
· Probar altavoz — un beep.
15.5.0.4	Relacionado
· [PTT y comms
· [Transcripción
16	Seguridad y Privacidad
16.1	Cifrado extremo a extremo
Cifrado E2E por operación para tráfico del canal de control.
ARGUS soporta cifrado extremo a extremo (E2E) en el tráfico del canal de control dentro de una operación. Los payloads cifrados son opacos al SFU TACLINK y a los servicios backend de ARGUS — sólo los participantes con la clave de la operación pueden descifrar.
16.1.0.1	Qué se cifra
· Mensajes del canal flight_control (entradas de joystick/teclado DRC).
· Mensajes drone_command (despegue, RTH, zoom, etc.).
· Ciertos campos metadata persistidos a Firestore (ej. stream keys WHIP).
16.1.0.2	Qué NO se cifra (aún)
· Pistas de video en vivo — TACLINK tiene su propio cifrado de transporte, pero el SFU aún puede ver los fotogramas. Habilita E2EE de TACLINK por separado si necesitas esa capa.
· Tópicos de telemetría del canal de datos (aircraft_flight_status, etc.) — preferimos inspeccionabilidad para agente + análisis. Contacta soporte si necesitas estos también cifrados.
16.1.0.3	Habilitar
Al crear o editar misión — marca Cifrado E2E en el paso de Seguridad. Una vez la op está activa, el conmutador se bloquea (para que mensajes previos no queden huérfanos).
16.1.0.4	Gestión de claves
La clave por operación vive en missions/{id}.e2eKey y se acuña perezosamente cuando ocurre la primera escritura cifrada. Los participantes la reciben vía lecturas Firestore autenticadas.
16.1.0.5	Indicador
El [candado E2E de la barra muestra verde-cerrado cuando habilitado, ámbar cuando no, rojo pulsante si ocurren fallos de descifrado.
16.1.0.6	Relacionado
· [Barra superior
16.2	Envolvente de seguridad geofence
Cómo polígonos geofence / no-vuelo aplican seguridad de vuelo entre plataformas.
Los polígonos geofence y no-vuelo de ARGUS se aplican en tres capas — la app, el gateway del dron, y el controlador de vuelo — para redundancia.
16.2.0.1	1. Capa de app
La webapp recorta entradas DRC del operador que empujarían al dron fuera de un geofence o dentro de un no-vuelo. El borde del HUD parpadea rojo al ocurrir un recorte.
16.2.0.2	2. Capa de gateway
Para drones portátiles Android, el gateway argus-android doble-verifica cada comando de stick saliente contra los polígonos en caché y rechaza reenviar comandos recortados.
16.2.0.3	3. Capa de controlador de vuelo
Para docks DJI, los polígonos se [sincronizan nativamente como archivos de área de vuelo personalizada DJI. El controlador de vuelo los aplica sin importar lo que el gateway o la app intenten enviar.
16.2.0.4	Por qué tres capas
· Recorte de app — captura 99% casos con mejor UX (sin sobrepaso).
· Recorte de gateway — captura casos donde el estado de la app está obsoleto.
· Aplicación FC — la última línea de defensa; funciona incluso si la conexión al resto del stack se pierde.
16.2.0.5	Emergencias
En emergencia, un admin puede suspender temporalmente la aplicación de geofence para una misión. Requiere diálogo de co-firma comandante + admin y queda totalmente auditado.
16.2.0.6	Relacionado
· [Polígonos
· [Sincronización geofence DJI
16.3	Retención de datos
Cuánto tiempo ARGUS mantiene diferentes clases de datos.
16.3.0.1	Predeterminados
	Datos
	Retención por defecto

	Metadatos de misión
	365 días

	Logs de telemetría
	90 días

	Medios (fotos, videos, capturas DJI)
	90 días

	Chat / transcripciones
	180 días

	Alertas HMS / copiloto
	180 días

	Eventos de línea de tiempo
	180 días

	Logs de firmware
	90 días

	Subidas de logs remotos
	90 días

	Chat de copiloto
	30 días por usuario


16.3.0.2	Override por misión
En el asistente de creación (paso Seguridad), elige retención más corta que el predeterminado org. Tras expiración, datos de misión se purgan automáticamente (lógico → duro).
16.3.0.3	Override por org
Admins de org fijan predeterminados org-wide en Admin → Organización → Predeterminados. Retención más corta = menor coste de almacenamiento.
16.3.0.4	Retenciones legales
Admins pueden marcar una misión como bajo retención legal — anula retención, previene purga hasta liberación.
16.3.0.5	Exportar antes de purga
Los informes exportados (PDF, CSV) persisten independientemente de la retención de misión. Usa exportación para conservar evidencia más allá de la ventana de purga.
16.3.0.6	Relacionado
· [Organización
· [Informes IA
17	Solución de Problemas
17.1	Solución de problemas de conectividad
Qué verificar cuando ARGUS muestra conectividad reducida o desconexión.
17.1.0.1	Síntomas
· Banner “Reconectando…” arriba del shell.
· Streams congelados o nunca reproducen.
· PTT robótico o cortando.
· Huecos de telemetría en azulejos.
17.1.0.2	Verificaciones rápidas
1. Verifica tu internet — abre otro sitio. Si está caído, esa es la respuesta.
1. Mira el indicador de red — si RTT > 300 ms o pérdida > 5%, el camino TACLINK está degradado.
1. Intenta forzar TURN — si no puedes llegar a TACLINK directo, ARGUS cae automáticamente a TURN.
1. Firewall — UDP saliente en 443 debe estar permitido; si tu red bloquea UDP, se usa TURN TCP automáticamente con rendimiento reducido.
17.1.0.3	Problemas de navegador
· Chromium (Chrome / Edge) es el más compatible.
· Firefox funciona pero algunas funciones profundas (parseo SEI) usan fallbacks.
· Safari — 17+ preferido; anterior conocido-roto.
17.1.0.4	Si sólo los streams DJI están mal
Ver [solución de problemas DJI.
17.1.0.5	Escalamiento
Si el problema persiste en cambios de red y navegadores, recolecta:
· Consola del navegador (F12) — cualquier línea de error.
· Estadísticas del azulejo de debug TACLINK (ver [TACLINK debug).
· Tu ID de misión y timestamp.
Email a soporte con eso adjunto.
17.2	Solución de problemas de streams
Arreglar problemas comunes — sin vídeo, azulejo incorrecto, congelamiento, fallos de codificador.
17.2.0.1	Sin vídeo en absoluto
· Verifica que el dron está realmente en línea (azulejo flota).
· Verifica suscripción a pista correcta — la cabecera del azulejo muestra el peer vinculado.
· Si el peer está en línea pero sin pista — el publicador del dron no corre. Portátil: reinicia app Android. DJI: live_start_push puede haber hecho NACK; ver logs de auto-stream en Admin → Gestión DJI → dock.
17.2.0.2	Vinculación de azulejo incorrecta
En la pestaña TACLINK del azulejo streams, clic en la tarjeta explícitamente; a veces el auto-bind elige un dron anterior.
17.2.0.3	Congelamiento / entrecortado
· Usualmente pérdida de paquetes (ver [conectividad).
· Si sólo un stream se congela mientras otros no, el uplink del dron fuente tiene la culpa.
· Baja calidad de stream en aeronaves DJI vía Ajustes → stream → Calidad → Smooth.
17.2.0.4	NACK WHIP DJI
Si un dock DJI no puede iniciar WHIP, ARGUS auto-cae a RTMP. Síntomas: el chip de transporte muestra “RTMP” + ligera latencia extra. Sin acción del usuario.
17.2.0.5	Grabación falló
Si una grabación muestra failed: verifica cuota S3 org; verifica salud del agente TACLINK Egress (sólo admin en página DJI → uso).
17.2.0.6	Relacionado
· [TACLINK debug
· [Solución DJI
17.3	Solución de problemas DJI
Problemas comunes DJI Cloud API — docks offline, fallos de vinculación, NACK de stream.
17.3.0.1	Dock muestra offline inmediatamente tras vincular
· Verifica conectividad MQTT local del dock — la pantalla del operador del dock muestra estado de conexión.
· Hostname EMQX debe resolver desde la red del dock.
· Firewall: TCP 8883 (MQTTS) saliente.
· Si el dock corre firmware más antiguo que el mínimo soportado, la vinculación no finaliza.
17.3.0.2	Auto-stream no arranca
Verificación de precondiciones (todas deben ser verdaderas):
· dji_docks/{sn}.online === true.
· missionId definido.
· liveCapacity.device_list0.camera_list0 existe.
Si las dos primeras son verdaderas pero capacidad está vacía, la aeronave no ha terminado sync de topología — espera hasta 30 s.
17.3.0.3	NACK live_start_push
Códigos de resultado más comunes:
· 513003 — Stream de cámara en progreso. Detén el existente primero.
· 513006 — Falló al iniciar; refresca y reintenta (transitorio).
· 513012 — Otro stream ya en dispositivo con cambio de lente.
El autopilot de ARGUS maneja estos reintentando en el próximo ciclo de reconciliación.
17.3.0.4	Tarea de vuelo atascada en preparing
· Cubierta atascada o bloqueo manual.
· Aeronave con batería baja (< umbral de carga).
· GPS lock no adquirido aún.
El azulejo de dock muestra la condición bloqueante actual.
17.3.0.5	Tormenta HMS
Si un dock inunda la franja de precaución con alertas HMS repetidas, verifica el estado ambiental (lluvia/viento/motor) — si es falla legítima, el operador puede necesitar inspeccionar físicamente. Si se sospecha falso positivo, admin puede silenciar un código HMS específico en Admin → Gestión DJI → [dock → HMS.
17.3.0.6	Relacionado
· [Resumen DJI
· [Vinculación
· [Auto-stream
17.4	Errores de permisos
Diagnosticar errores “permiso denegado” y problemas de acceso.
17.4.0.1	“Permiso denegado” en lectura Firestore
· Probablemente no eres participante de la operación que intentas leer.
· O cambiaste de organización — el selector de org de la derecha podría estar en la equivocada.
· O la misión fue archivada — el estado archivado puede restringir lecturas.
17.4.0.2	No puedo hacer clic en Editar en una misión
· No eres comandante de la misión, admin de equipo, ni admin de org.
· Para misiones completadas, ni siquiera los comandantes pueden editar una vez el estado es completed.
17.4.0.3	No puedo tomar autoridad DRC
· Otro operador tiene autoridad. Pídele que libere, o Forzar toma si tu rol lo permite.
· La autoridad DRC puede bloquearse a roles específicos por misión en Configurar → Autoridad DRC.
17.4.0.4	No veo docks DJI
· Tu admin de org no te añadió a los roles que ven la superficie DJI.
· O el dock está vinculado a otra org — verifica con tu admin.
17.4.0.5	Log de auditoría
Cada evento relacionado con permisos (denegaciones, tomas forzadas, aplicaciones de anulación) queda registrado en el log de auditoría en Admin → Auditoría. Útil para revisiones de cumplimiento.
17.4.0.6	Relacionado
· [Roles
· [Usuarios
17.5	Azulejo de debug TACLINK
Diagnóstico bajo el capó para conexiones y pistas TACLINK.
El azulejo de debug TACLINK es una superficie de desarrollador / soporte. Añádelo a tu disposición para ver:
17.5.0.1	Estadísticas por peer
· Estado de conexión — new / connecting / connected / disconnected / failed / closed.
· Estado de señalización.
· Estado de recolección / conexión ICE.
· Par de candidatos seleccionado — local / remoto (para diagnóstico de topología de red).
· RTT (ms).
17.5.0.2	Estadísticas por pista
· Bitrate in / out.
· Paquetes perdidos / recibidos / nacked.
· Conteos FIR / PLI / keyframe-request.
· Retraso del jitter buffer.
· Fotogramas caídos.
17.5.0.3	Ver getStats() crudo
Clic en Crudo → volcado JSON del informe de estadísticas completo.
17.5.0.4	Exportar
Copiar como JSON para pegar en un ticket de soporte.
17.5.0.5	Compartir con soporte
Al reportar un problema, una captura de pantalla de este azulejo + la exportación JSON nos lleva a la causa raíz más rápido.
17.5.0.6	Relacionado
· [Conectividad
· [Streams
18	Referencia
18.1	Atajos de teclado
Cada atajo disponible en la UI de ARGUS.
18.1.0.1	Global
	Tecla
	Acción

	/
	Enfoca búsqueda global

	?
	Muestra overlay de atajos

	Esc
	Cierra cualquier panel abierto

	G luego D
	Ir al Panel

	G luego O
	Ir a Operaciones


18.1.0.2	Consola de operación
	Tecla
	Acción

	Espacio (mantener)
	Push-to-Talk

	V (mantener)
	Comando de voz

	C
	Abre copiloto

	F
	Pantalla completa del azulejo enfocado

	Alt+,
	Cajón de configuración

	F6
	Ciclar entre azulejos


18.1.0.3	Mapa
	Tecla
	Acción

	H
	Centro del lugar

	V
	Cicla filtro visual

	M
	Marcador (banderín)

	L
	Medición

	P
	Polígono


18.1.0.4	Transmisión de dron
	Tecla
	Acción

	]
	Siguiente transmisión

	[
	Anterior

	Ctrl+R
	Alternar grabación

	Z / X
	Ciclar lente


18.1.0.5	Vuelo manual (DRC)
	Tecla
	Acción

	W A S D
	Pitch / roll

	↑ ↓
	Gas arriba / abajo

	← →
	Yaw

	T
	Despegue

	L
	Aterrizar

	H
	Retorno al hogar


18.2	Glosario
Términos, acrónimos y vocabulario DJI / TACLINK / industria.
18.2.0.1	Específicos de ARGUS
· Azulejo — un widget dentro de la rejilla de la consola.
· TACLINK — pestaña de transmisiones que lista cada participante video de TACLINK.
· Master caution — franja con icono de campana para eventos críticos.
· Copiloto — asistente LLM integrado y emisor de alertas.
· VMS — Video Management System (CCTV de terceros).
· Panoptic — capa opcional de datos del mundo.
18.2.0.2	TACLINK
· Room — contenedor lógico para los medios en tiempo real de una misión.
· Participant — una identidad conectada en una sala.
· Track — un flujo de vídeo o audio.
· Ingress — conector que trae medios no-TACLINK (WHIP/RTMP/SRT) a una sala.
· WHIP — TACLINK-HTTP Ingestion Protocol.
· Egress — exportación (grabación, HLS, RTMP).
· Agent — proceso que se une a una sala para producir salida estructurada.
18.2.0.3	DJI Cloud API
· Dock — la estación en tierra (Dock 1, 2, o 3).
· SN — número de serie.
· DRC — Dock Remote Control (canal MQTT de control en tiempo real).
· HMS — Sistema de gestión de salud (flujo de alertas).
· WPML — formato de misiones por waypoints basado en KMZ.
· FlySafe — aplicación de zonas de no-vuelo de DJI.
· Thing Model — modelo de dispositivo MQTT de DJI.
· update_topo — carga útil MQTT de actualización de topología.
· Área de vuelo personalizada — dnfz / gfz.
· SEI — Supplemental Enhancement Information, metadatos en H.264 usados para cajas de detección.
18.2.0.4	Aviación
· AGL — sobre nivel del suelo.
· MSL — sobre nivel medio del mar.
· RTH — retorno al hogar.
· POI — punto de interés.
· LZ — zona de aterrizaje.
· GSD — distancia de muestra del suelo (cm/px).
18.2.0.5	Otros
· E2E — cifrado extremo a extremo.
· ODM — OpenDroneMap.
· PTT — Push-to-Talk.
· CAS — Sistema anti-colisión.
18.2.0.6	Relacionado
· [Atajos de teclado
18.3	Notas de versión
Adiciones de funciones y cambios de comportamiento mayores, más recientes primero.
18.3.0.1	2026-Q2
· Auto-stream de docks DJI (nuevo) — el ingress WHIP auto-provisiona al instante que un dock cumple {en-línea && missionId && aeronave-con-cámara-disponible}. Prefijo unificado de identidad de participante dji-dock- + metadata JSON estructurada así que la webapp clasifica sin olfatear prefijos. Ver [auto-stream.
· Detecciones IA SEI DJI — reconocimiento de objetivos del lado aeronave parseado de SEI H.264 y renderizado en vivo. Ver [detecciones IA DJI.
· UI de licencias FlySafe — listar, conmutador por licencia, subida masiva.
· CRUD de áreas de vuelo — REST completo para áreas de vuelo personalizadas DJI; sincronización con debounce 1,5 s.
· Diccionario de códigos de error — 448 códigos DJI traducidos + surface en fallos.
· Relevo multi-dock — pre-subida de KMZs de segmento para entregas resilientes entre docks.
18.3.0.2	2026-Q1
· Mosaicos 3D fotorrealistas — modo Google Photoreal en azulejo mapa.
· Holograma táctico — mapa vectorial estilizado para puestos de mando.
· Informes de misión generados por IA — borradores LLM con exportación PDF.
· Alertas de copiloto — franja de precaución maestra unificada.
18.3.0.3	Anterior
Ver el changelog completo en la sección Ayuda de la app.
18.3.0.4	Relacionado
· [Glosario
