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Presentation des nouveaux objectifs

Constructiond’'un dronevolant
Maxime Claudel — Lukas Fauchois—Evan Gury— Richard Simonin



Rappel des ouvertures en fin d'IMA3

o o

Revoir la transmission des trames Réaliser notre propre controleur
Abandonner Xbee de vol
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De nouveaux objectifs

CONTROLEURDE VOL COMMUNICATION
* Construire notre propre contréleurde » Découverte de la télecommande Flysky et du
vol centré autourd'un ArduinoUno recepteur FS-X6B

* Decouvertede la centraleinertielle Lecture de lacommande a l'aide d’'un Arduino

MPU 6050
Initialisation et transmission des ESCs

* Récuperation des mesures angulaires
prises parle MPU 6050
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Test expérimental




Deux nouvelles equipes

CONTROLEURDE VOL COMMUNICATION

Evan Gury et Maxime Claudel Richard Simonin et Lukas Fauchois
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Controleur de vol
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Le MPUG6o050

MEMS Accelerometer
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Le MPUG6o050

Principales caracteéristiques

Sa tension d'alimentation est comprise entre 2.375V et 3.45V
Il utilise le bus | :
?
Il est constitue ?t?nuar&%f)elr!)eml\e/“?eléggégET d'un gyroscope 3 axes

lutilise lesinteuptiaps ag hien documenté
Le gyroscope a une precision allant jusqu'a +2000 °/sec

Le gyroscope a unggpnPIRBsti BriRofg| bee de 3.6 mA
L'accelerometre a une plage de fonctionnementde + 16 g

L'accélérometre a une consommation nominale de oo pA
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Actions a effectuer par le controleur de vol

Lecture des capteurs

Calcul des angles & vitesses angulaires
Lecture du recepteur radio

Calcul des consignes et des erreurs
Calcul des sorties : regulateur PID

Compensation de la chute de batterie
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Un nouveau choix de transmission
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Systeme de transmission
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Protocole de Récepteur

.. Unité de traitement
transmission
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Protocole de transmission

PPM :
Période 20 ms
Amplitude 3,4V
8 canaux

PWM :

Période 20 ms

Amplitude 3,4V
1 canal
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Initialisation des ESCs
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- Passage en mode programmation Initialisation des extremums de chaque
g avec Arduino joystick
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Demonstration sur le drone
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Prevision pour le S8

CONTROLEURDE VOL COMMUNICATION

 Calcul des consignes et des ° Implémentation d'un module
erreurs GPS

* Calcul des sorties : régulateur  * Creation d'un PCB
PID

* Compensation de la chute de
batterie
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Merci pour votre attention
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