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L’ INTRODUCTION
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* Le but de notre projet est étude de faisabilité de quelques fonctions qui peut
utilité pour des TP ou les recherches en tant que support.

« Dans la premiere moitié de nos études, nous avons mené des recherches et
réalisé le contréle en position du drone par une interface.

e Pour la seconde moitié du travail, nous avons utilisé la mécanisme de ROS
pour contrOler le drone et réeguler la vitesse.



L’ETUDE SUR LE DRONE
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Une cameéra horizontale qui prendre des photos et des vidéos

Une cameéra verticale qui permet le maintien d’un point fixe.
Un capteur ultrason qui analyse l'altitude de vol jusqu'a 5 metres.

Un gyroscope 3 axes qui permet de calculer I’'angle d’inclinaison
de I'appareil.

Un magnétometre 3 axes qui donne la possibilité de définir la
position du drone, a I'image d’une boussole.

Un GPS et un GLONASS pour la geolocalisation du drone et aide a
mesurer la vitesse de drone pour plus de stabilité a haute altitude.

Un capteur de pression qui permet de mesurer la pression et de
calculer l'altitude de vol lorsque celle-ci déepasse les 5 metres.

Un accélérometre qui permet de mesurer I’orientation du drone
sur 3 axes et sa vitesse linéaire.
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L’ETUDE DE TRAVAIL
D’ENVIRONNEMENT

Un méta-systeme d'exploitation qui peut
fonctionner sur un ou plusieurs ordinateurs
et qui fournit plusieurs fonctionnalités.

::: ROS

“ Open Source Robotics Foundation

P
‘ OquUO/. Pour faire contrOler le drone.
Il'y a un ROS Kinetic dans le drone.

https://www.google.com/url?sa=i&sourcezimages&cd=&cad=rjla&uact=8&ved=2ahUKEwj
n5tPHmManfAhVKzIUKHXaiBso QjRx6BAgBEAU&url=https%3A%2F%2Fwww.udoo.org%2Fros-on-
udoo-neo-dual-quad%2F&psig=A0vVaw1thkG6L89-k9KrOFDhm_z6&ust=1545216332155304
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L’ETUDE DE TRAVAIL

D’ENVIRONNEMENT
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https://fr.wikipedia.org/wiki/Robot_Operating_System#/media/File:ROS-master-node-topic.png



https://fr.wikipedia.org/wiki/Robot_Operating_System#/media/File:ROS-master-node-topic.png

L’TUDE DE LOGICIEL ET

D’INTERFACE

Connecter, piloter, recevoir des flux, enregistrer et
télécharger des médias (photo et vidéo), envoyer
et lire des plans de vol sur pilote automatique et
mettre a jour notre drone.

(oK PO

Un drive développé sur SDK Parrot, utilisé pour

Parr()t B lancer le pilote, envoyer de commandes a Bebop,
For Developers €bo lecture de Bebop, configuration de Bebop et du

P AL
wy pilote

Une interface de python pour Bebop basé sur
_) P pubon Py Anaconda.- ptjlis,é pour Communiquer e,t contrller
ANACONDA hon Py . le drone, utilisé également pour récupérer des
Iroft données des capteurs.




COMMANDE ET CONTROLE EFFECTUE
SUR LE DRONE (AVEC PYPARROT)

« Connecter et déconnecter le service de wifi v
 Décollage et atterrissage
 Capteurs

« Caméra vidéo

e Vol et rotation

e Faire certaines limites(altitude, vitesse etc.) |

e Pause ou sommell

« Créer une interface pour contrdler (appuyer chaque bouton et determiner
le valeur de variable dans le terminal pour réaliser les différents fonctions)
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RECUEILLIR LES DONNEES RENVOYEES
PAR LE CAPTEUR (AVEC PYPARRQOT)

e Les limitations avec pyparrot
- Données de retour manquantes pour la vitesse de rotation.

- Chaque fois que nous voulons obtenir les données du capteur, nous
devons appeler Bebop.sensors.sensors_dict separément. Nous ne pouvons pas
obtenir les informations en temps réel ni permanent.

- Par conséquent, nous ne pouvons qgu'abandonner cette méethode et
réutiliser Bebop_autonomy.
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L’ETUDE DES COMMANDES ROS
(AVEC BEBOP AUTONOMY)

 Utilisant de topic et de message

- rostopic list
Répertorier tous les sujets en cours de publication et d’abonnement.
Nous prétons attention aux sujets suivants:
/bebop/cmd_vel
/bebop/odom
/bebop/states/ardrone3/PilotingState/AltitudeChanged
/bebop/states/ardrone3/PilotingState/SpeedChanged



L’ETUDE DES COMMANDES ROS
(AVEC BEBOP_AUTONOMY)

- rostopic echo [topic]
Afficher les données publiées sur le sujet
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L’ETUDE DES COMMANDES ROS
(AVEC BEBOP AUTONOMY)

- rostopic hz [topic]

Afficher la frequence de publication du sujet

Nous pouvons voir qgue la fréeguence moyenne de données renvoyées par le
capteur est d'environ 5hz.



14

L’ETUDE DES COMMANDES ROS
(AVEC BEBOP AUTONOMY)

Nous configurons principalement les parametres suivants:
PilotingSettingsMaxAltitudeCurrent
PilothgSettingsMaxDistanceValue
PilotingSettingsNoFlyOverMaxDistancesShouldnotflyover
SpeedSettingsMaxRotationSpeedCurrent
SpeedSettingsMaxVerticalSpeedCurrent
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ROSTOPIC LIST ET LES
EXPLICATIONS DE DONNEES

 Les messages de type geometry _msgs/Twist sont publié a cmd_vel topic

linear.

®x (+) Traduire en avant

linear.x (=) Traduire en arriére

linear.y (+) Traduire & gauche

linear.y (=) Traduire & droits

linear.z (+) Monter

linear.y (-) Descen dre

angular.z (+) Tourner dan=s le sens antihoraire

angular.z (-) Le sens des aiguilles d'une montre

e Les valeurs du topic Odometry qui sont réecupérees appartiennent a
I'intervalle [-1;1]. C'est la pourcentage, avec le changement comme ci-

roll degree = linear.y * max tilt angle ) , , , .
- - - 'PilotingSettingsMaxTiltCurrent': 20.0 Ckagree;
pitch degree = linear.x * max tilt angle ) .
- - - _/’,,»»'SpeedSettlngsMaxVertlcalSpeedCurrent': 1.0 m/s
ver vel m per s = linear.z * max vert speed ] ] d se/
- - - - - /////»"SpeedSettlngsMaXRotatlonSpeedCurrent': 100.0 egree/s
rot vel deg per s = angular.z * max rot speed



LA RELATION ENTRE LES NCEUDS ET
LES TOPICS

Les noeuds et les
topics dans Bebop
Le topic envoie de
ROS a Bebop
Le toplc de caméra
nceud / bebp

(kwff 5763. 155111551;977\\ W‘“‘" vl drlvnr\ foebopo mwmwm_pub@

x Les données relatives
- au vol

Le topic d’un type de
capteur



CREER NOTRE FICHIER PYTHON
BASE SUR BEBOP_AUTONOMY

o Utiliser rospy pour implémenter Pulisher et Subscriber
- rospy.info('%f',[parametre])
- rospy.Publisher([topic],[type],queue_siez="?)
- def callback
- rospy.Subscriber([topic],[parametre],[callback])
- rospy.init_node([nom],anonymous=True)
- rospy.spin()
- sleep()
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PULISHER ET SUBSCRIBER

def turn(angular_speed):

pub = rospy.Publisher("bebop/cmd_vel"”, Twist, queue_size=1l, latch=True)
move_cmd = Twist()

move_cmd.angular.z = angular_speed

pub.publish(move_cmd)

def callback_AttitudeChanged(msg):
ang_yaw = msg.yaw
rospy.loginfo('real angle of rad between -3.14 to +3.14 is %f', ang_yaw)
input_to_file_ang_yaw([ang_yaw])
def get_vitesse_rotation():
str_input = entry2.get()
if (str_input.replace('.', '', 1)).replace('-', '', 1).isdigit():
float_input = float(str_input)
if (-1.0«<=float_input¢=1.8):
while not rospy.is_shutdown():
turn(float_input)
else:

print('%s faut dans 1\"intervalle de [-1.6,1.8]" % str_input) .def listener():
else:

rospy.Subscriber('/bebop/states/ardrone3/PilotingState/AttitudeChanged’,
print('%s n\'est pas un chiffre !' % str_input)

Ardrone3PilotingStateAttitudeChanged, callback_AttitudeChanged)

Boutton_trun=Button(win,text="valider la vitesse de rotation",command=get_vitesse_rotation)
Boutton_trun.pack()

entry2=Tkinter.Entry(win,width=58,bg="white",fg="black")

entry2.pack()



RECUPERER ET ANALYSE DE

DONNEES

angular_z

e rostopic echo
/bebop/states/ardrone3/PilotingStat
e/AttitudeChanged/yaw

 Par calcul:
deg = [angular(t)-angular(t-1)]*57.32/0.2

rotation (degrees) |
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LIMITER LE MOUVEMENT ET
REGULER LA VITESSE

Limiter le mouvement

la hauteur de vol maximale a 150m

Les limites du déplacement horizontal ne peut pas étre mis inférieur a 10m
La vitesse de rotation maximale égale a 200 degré/s

Faire une validation

rosrun dynamic reconfigure dynparam set /bebop/bebop driver

PilotingSettingsMaxAltitudeCurrent 2.0 (in m))

rosrun dynamic reconfigure dynparam set /bebop/bebop driver

PilotingSettingsMaxDistanceValue 5.0 (in m)

PilotingSettingsNoFlyOverMaxDistanceShouldnotflyover = 1



* Réguler la vitesse

- Lire les données viennent le clavier
- Utilisation d’une boucle
- Utilisation d’une rupture
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LIMITER LE MOUVEMENT ET

REGULER LA VITESSE

def get_vitesse_verticale():

str_input = entryl.get()

if (str_input.replace('.', '', 1)).replace('-', "', 1).isdigit():
fleoat_input = float(str_input)
if (-1.0¢= i z1.0):

i=8

while i < 5@:
up(float_input)
i+=1
sleep(®.2)

else’

print('%s faut dans 1\'intervalle de [-1.8,1.8]"' % str_input)
else:

print(‘'%s n\'est pas un chiffre !' % str_input)

def get_vitesse_go_north():
str_input = entry3.get()
if (str_input.replace(’.', '", 1)).replace('-', "', 1).isdigit():
float_input = float(str_input)
if (-1.8«<=float_input«=1.8):

while not rospy.is_shutdown():
go_north(float_input)

else:

print('%s faut dans 1\'intervalle de [-1.8,1.8]"' % str_input)
else:

print('%s n\'est pas un chiffre !' % str_input)




take off

land

Confirm the speed of rise ‘

Confirm the speed of rotation

Confirm the speed to the north |

confirm the speed to the east ‘ -
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L’ INTERFACE

 En pourcentage, dans une intervalle [-1,1]

e Les valeurs maximales de la vitesse sur I’axe Z
peuvent étre changé

e Les valeur maximale de |la Vitesse sur les deux
autres axes ne peuvent pas étre change



DEMONSTRATION



Merci de votre attention! P 4
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