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mẍ =u(cosψ cosφ sin θ + sinψ sinφ) (1a)mÿ =u(sin θ sinψ cosφ− cosψ sinφ) (1b)mz̈ =u cos θ cosφ−mg (1c)
φ̈ =τ̃φ (1d)
θ̈ =τ̃θ (1e)
ψ̈ =τ̃ψ (1f)Rfb =





cψcθ cψsθsφ − sψcφ cψcφsθ + sψsφsψcθ sφsθsψ + cψcφ sθsψcφ − cψsφ
−sθ cθsφ cθcφ 
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Schéma du PVTOL.
Force et moment :u = f1 + f2 (3a)

τφ = l(f1 − f2) (3b)
D'où,Mẍ = −u sinφ+ ετφ cosφ (4a)Mÿ = u cosφ+ ετφ sinφ−Mg (4b)Jφ̈ = τφ (4c) ⇒[?] Mẍ = −u sinφ (5a)Mÿ = u cosφ−Mg (5b)Jφ̈ = τφ (5c)Commande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 18 / 51
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(
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0 1 0 00 0 −g 00 0 0 10 0 0 0 , B =









0001/J (10)En posant la loi de commande suivante :
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τNSφ

= −Jσb1 [φ̇+ σb2 (φ+ φ̇+ σb3(2φ+ φ̇−
ẋg + σb4(φ̇ + 3φ− 3 ẋg −

xg )))](13)avec,
σbi (s) = 
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τSφ

= −J(σb4(k4z4) + σb3(k3z3) + σb2(k2z2) + σb1(k1z1)) (16)avec, z1 = z2 + k2φ−
k2k3k4g x −

k2(k3 + k4)g ẋ (17a)z2 = z3 + k3φ̇−
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b1 + b2k3k4 + δ (18b)b2 > k3k4(b1 + b2k3k4 + δ
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n
∑i=1 σbi (kiyi ) (26)En posant,

ξi = i−1
∑j=1 σbj (kjyj ) (27)L'équation (26) peut alors s'écrire :u′ = −

n
∑j=i σbj (kjyj)− ξi (28)Proposition Pi

∀i ∈ [1, n], ∃ un temps Tn−i+1 su�samment grand tel que ∀t > Tn−i+1,u′ = −
∑nj=i kjyj − ξi et |yi | est borné.Commande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 30 / 51
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τzb = −Ibzz(σpψ(kpψψ) + σdψ(kdψψ̇)) (34a)
τyb = −

Ibyyg [

σpx(kpx(x − xd ))+ σdx (kdx ẋ) + σpθ(kpθgθ) + σdθ(kdθg θ̇)](34b)
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c(α1−α2)s(α1−α2) xA −

d1 − dmins(α1−α2) (37a)yA =
c(α1−α2)s(α1−α2) xA −

d1 − (dmin + kt)s(α1−α2) (37b)Commande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 39 / 51
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(Chargement de la vidéo)

videos/suivi_50.aviCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 40 / 51
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(Chargement de la vidéo)

videos/vol_laser.wmvCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 43 / 51
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Caméra sphérique. p(ψ, θ) = −

T −
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− [R]×d(ψ, θ)(38)
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(Chargement de la vidéo)

videos/SL741810_ok.AVICommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 46 / 51
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(Chargement de la vidéo)

videos/SL742769_dec_att.AVICommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 48 / 51
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Commande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 49 / 51



Introduction Démonstrateur X4 Lois de commande Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision ConclusionsConclusions PerspectivesConclusionsCommandeétude de di�érentes lois de commandesproposition d'une méthode pour stabiliser un système à n intégrateurs parsaturationsDémonstrateurréalisation d'un démonstrateur complet, et présentation lors du concoursOnera/DGAréalisation d'un simulateur sur PCVisionsystèmes de vision par pointeurs lasersimplémentation du �ux optique sur un DSPCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 50 / 51



Introduction Démonstrateur X4 Lois de commande Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision ConclusionsConclusions PerspectivesConclusionsCommandeétude de di�érentes lois de commandesproposition d'une méthode pour stabiliser un système à n intégrateurs parsaturationsDémonstrateurréalisation d'un démonstrateur complet, et présentation lors du concoursOnera/DGAréalisation d'un simulateur sur PCVisionsystèmes de vision par pointeurs lasersimplémentation du �ux optique sur un DSPCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 50 / 51



Introduction Démonstrateur X4 Lois de commande Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision ConclusionsConclusions PerspectivesConclusionsCommandeétude de di�érentes lois de commandesproposition d'une méthode pour stabiliser un système à n intégrateurs parsaturationsDémonstrateurréalisation d'un démonstrateur complet, et présentation lors du concoursOnera/DGAréalisation d'un simulateur sur PCVisionsystèmes de vision par pointeurs lasersimplémentation du �ux optique sur un DSPCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 50 / 51



Introduction Démonstrateur X4 Lois de commande Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision ConclusionsConclusions PerspectivesPerspectivesCommandeutilisation de modèles plus completsadaptation des lois de commandesétude plus approfondie de l'estimation d'attitudeDémonstrateuramélioration commande des moteursaller vers une architecture plus ouverteVisionsoc OMAP 3530 prometteur, mais déjà dépassé (DM 3730)portage d'autres algorithmes sur DSPCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 51 / 51



Introduction Démonstrateur X4 Lois de commande Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision ConclusionsConclusions PerspectivesPerspectivesCommandeutilisation de modèles plus completsadaptation des lois de commandesétude plus approfondie de l'estimation d'attitudeDémonstrateuramélioration commande des moteursaller vers une architecture plus ouverteVisionsoc OMAP 3530 prometteur, mais déjà dépassé (DM 3730)portage d'autres algorithmes sur DSPCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 51 / 51



Introduction Démonstrateur X4 Lois de commande Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision ConclusionsConclusions PerspectivesPerspectivesCommandeutilisation de modèles plus completsadaptation des lois de commandesétude plus approfondie de l'estimation d'attitudeDémonstrateuramélioration commande des moteursaller vers une architecture plus ouverteVisionsoc OMAP 3530 prometteur, mais déjà dépassé (DM 3730)portage d'autres algorithmes sur DSPCommande et localisation embarquée d'un drone aérien en utilisant la vision 51 / 51


	Introduction
	Applications
	Types de drones
	Vision

	Démonstrateur X4
	Présentation
	Électronique embarquée
	Architecture informatique
	Démonstration en vol

	Lois de commande
	PVTOL
	Différentes lois
	Généralisation pour n intégrateurs

	Estimation et navigation d'un drone en utilisant la vision
	Caméra
	Laser ligne
	Flux optique

	Conclusions
	Conclusions
	Perspectives




