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L’INTRODUCTION

• 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.

• Comme un drone peut décoller, atterrir, avancer, reculer, pivoter, basculer
et prendre des photographies aériennes, nous espérons mettre en œuvre un
contrôle cinématique du drone. Il peut s'agir d'un contrôle de la position
spatiale du drone, d'un contrôle basé sur le traitement d'image ou d'un
contrôle de vitesse du drone. Il existe de nombreuses possibilités pour ce
contrôle de la cinématique, nous étudions les fonctionnalités qui nous
intéressent et essayons de mettre en œuvre cette fonction.

• Dans la première moitié de nos études, nous avons mené des recherches sur
le drone, de l’ environnement du travail, de logiciels et d’interface.

• Pour la seconde moitié du travail, nous serons plus intéressés par le contrôle
en position du drone par une interface.
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L’ÉTUDE SUR LE DRONE

App utilisé par téléphone
La communication entre le 

drone et l’ordinateur ou le 

téléphone portable

Le système d’exploitation  

pour le drone

La communication entre le 

drone et la manette
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L’ÉTUDE SUR LE DRONE

• Une caméra horizontale qui prendre des photos et des vidéos

• Une caméra verticale qui permet le maintien d’un point fixe.

• Un capteur ultrason qui analyse l'altitude de vol jusqu'à 5 mètres.

• Un gyroscope 3 axes qui permet de calculer l’angle d’inclinaison
de l’appareil.

• Un magnétomètre 3 axes qui donne la possibilité de définir la
position du drone, à l’image d’une boussole.

• Un GPS et un GLONASS pour la géolocalisation du drone et aide à
mesurer la vitesse de drone pour plus de stabilité à haute altitude.

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

• Un accéléromètre qui permet de mesurer l’orientation du drone
sur 3 axes et sa vitesse linéaire. https://www.google.com/url?sa=i&source=images&cd=&cad

=rja&uact=8&ved=2ahUKEwjzh-
KTmanfAhUszIUKHelSB34QjRx6BAgBEAU&url=https%3A%2F%2Fw
ww.lesnumeriques.com%2Fdrone%2Fparrot-bebop-2-
p29821%2Ftest.html&psig=AOvVaw18v9aMGfyQKEi_2To7tlBi&u
st=1545216225108124
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L’ÉTUDE DE TRAVAIL 
D’ENVIRONNEMENT

Un méta-système d'exploitation qui peut

fonctionner sur un ou plusieurs ordinateurs

et qui fournit plusieurs fonctionnalités.

Pour faire contrôler le drone. 

Il y a deux ROS dans le drone, un pour les

capteurs et un autre pour les commandes.
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L’ÉTUDE DE TRAVAIL 
D’ENVIRONNEMENT

publisher subscriber

https://fr.wikipedia.org/wiki/Robot_Operating_System#/media/File:ROS-master-node-topic.png
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L’ÉTUDE DE LOGICIEL ET 
D’INTERFACE 
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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 à jour notre drone.

Un drive développé sur SDK Parrot, utilisé pour 

lancer le pilote, envoyer de commandes à Bebop, 

lecture de Bebop, configuration de Bebop et du 

pilote

Une interface de python pour Bebop basé sur 

Anaconda. Utilisé pour communiquer et contrôler 

le drone, utilisé également pour récupérer des 

données des capteurs.



COMMANDE ET CONTRÔLE 
EFFECTUE SUR LE DRONE

• Décollage et atterrissage

• Vol en droite
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• Utiliser des capteurs

• Utiliser de caméra
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COMMANDE ET CONTRÔLE 
EFFECTUE SUR LE DRONE



• Connecter et déconnecter le service de wifi 

• Décollage et atterrissage

• Capteurs

• Caméra vidéo

• Vol et rotation

• Faire certaines limites(altitude, vitesse etc.)

• Pause ou sommeil

• Créer une interface pour contrôler (appuyer chaque bouton et déterminer 
le valeur de variable dans le terminal pour réaliser les différents fonctions)
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COMMANDE ET CONTRÔLE 
EFFECTUE PAR L’INTERFACE
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Démonstration



LE PLAN DANS LE FUTUR

• Améliorer l’interface pour afficher les paramètres de statut de vol.

- Utiliser la boîte à outils tkinter de Python GUI.

- Afficher les paramètres de drone sur l’écran.

- Renouveler les variables affichées.

• Partager le fichier avec Matlab.

- Enregistrer les variables d'état en vol dans un fichier, puis utiliser Matlab 
pour lire le fichier afin de gérer les erreurs.
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LE PLAN DANS LE FUTUR

• Corriger des erreurs de vol.

- Si nous pouvons collecter les paramètres de l'état de vol via le capteur, 
nous pouvons faire une comparaison avec notre commande, car des erreurs 
peuvent se produire pendant le vol. Nous envisageons ensuite d’utiliser un 
contrôleur d’erreur (PID?) pour corriger ces erreurs.
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Merci de votre attention


