N\ Université
Paul Sabatier

Réalisation et Controle a distance d’un Quadri-rotor (Drone)
Mesure a distance de l'altitude du drone

Besoin logiciel et materiel :

Un drone (kit : Moteur Brushless, Contréleur, Centrale
inertielle, ...)

Une Radiocommande 2,4 Ghz

Modules émetteur / récepteur Xbee

PC et microcontréleur PIC / carte Arduino

Capteur d’altitude, caméra, capteurs météo, ...

1 PC + IHM (Labview)
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Controle d’un drone par liaison Zigbee

Travail demandé :
Faire le choix, en relation avec le tuteur, des
matériels utilisés.

» Choix des moteurs (Brushless), Contréleurs, Accu,
Module de stabilisation (Centrale inertielle)

» Reéalisation et mise en route du drone.

» Etude des différents signaux (MLI, triphasés, ...)

» Etudier une solution de remplacement de Ila
télecommande et du récepteur du drone par le
matériel suivant : modules Xbee, carte Arduino.

» Rendre la liaison bidirectionnelle en intégrant un
capteur d’altitude sur le drone (mesurer la hauteur
du drone), éventuellement une caméra
(surveillance), capteurs (station météo par ex). :

> Faire une comparaison (bilan énergétique / portée) |
entre les 2 liaisons (2,4Mhz, Xbee). :
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