
Récupération des données :
Programmation d’une routine Linux (langage C) pour 
recevoir, convertir et mettre en forme, sur la station 
sol, les données envoyées par la carte embarquée.

Le programme sera inclus dans une interface 
graphique modulaire et générique, codée en C++/Qt.

Applications possibles :
- Tests d’algorithmes de navigation avec génération de 
trajectoire et détection d’obstacles

- Tests d’algorithmes de reconnaissance vidéo pour 
détection d’obstacles ou positionnement dans l’espace

INSTRUMENTATION D’UN DRONE MINIATURE
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« Cerveau » de la carte :
DSP Microchip dsPIC33F @ 30MIPS
- Programmation en langage C
- Large choix de périphériques (ADC 
12bits, bus SPI, I²C, USART)

Capteurs :
- 1 centrale inertielle Xsens MTi @ 100Hz
- 1 baromètre VTi SCP1000 @ 1.8Hz
- 1 GPS Locosys @ 5Hz
- 6 télémètres ultrason Maxbotix @ 20Hz

Module de communication :
- 1 module Bluetooth @ 1Mbps

Autres caractéristiques :
- Consommation totale : 180mA
- Taille : 11,5 x 12,5cm
- Poids : 110g
- Coût total < 2500€

Contexte :

Réalisation d'une plate-forme 
d’expérimentation en vol pouvant 
servir de banc de test temps réel 
d'algorithmes de pilotage, guidage 
et navigation développés à l'Onera

La plate-forme : un mini-drone de 
type quadrirotor

Le Draganflyer V Ti Pro est un quadrirotor du 
commerce radio-commandé. 

Caractéristiques : 
- DSP embarqué réalisant le pilotage « bas 
niveau » (vitesse angulaire)
- 3 gyromètres + 4 capteurs IR
- 1 mini-caméra embarquée 640*480pixels
- 4 moteurs avec leurs contrôleur
- Taille : 76cm de diamètre
- Masse : 536g
- Vitesse max. : 34km/h
- Temps de vol : 12-15min.
- Batterie : Li-po 1320mAh

Problématiques :
- Concevoir un système d'instrumentation 
embarqué et générique pour des mini-
drones radio-commandés (ne pas toucher à
l’électronique de bord existante)

- Disposer du plus grand nombre possible 
de mesures (accélérations linéaires, 
vitesses angulaires et linéaires, position, 
distances aux obstacles…)

- Envoyer ces données le plus rapidement 
possible vers une station sol
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La carte réalisée :

Objectif : Développer une carte électronique générique 
permettant de connaître l’état du drone en temps réel.

Boucle de contrôle par une station sol :
1 - La carte embarquée envoie toutes les mesures 
vers la station sol par Bluetooth (2.4Ghz)
2 - La station sol traite ces données (filtrage, estimation, commande),
et renvoie par l’intermédiaire de la radio-commande les ordres calculés.

> Le système est générique et adaptable sur tout ty pe de véhicule radio-piloté


