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Annexe  

 

Etudes des événements GPS : 

Contrôle en translation 

Ce point nous semble essentiel pour la bonne suite du projet et diverses solutions, en vue de 

maintenir le quadri-rotor à une position fixe, sont envisageables : 

- Contrôle par télécommande : bien que ne répondant plus à la problématique du 

projet en supprimant la fonctionnalité autonome de l'engin, le contrôle en translation 

au moyen d'une télécommande est la manière la plus simple de maintenir le quadri-

rotor dans une zone donnée. Déjà implémenté dans l'algorithme, ce contrôle nécessite 

une personne tenant la manette, et donner des consignes inverses aux directions vers 

lesquelles le quadri-rotor translate.  

- Détection d'obstacles : ceci est une solution qui permet de donner une certaine 

autonomie au quadrirotor, d'une manière relativement aisée. L'idée est de placer un ou 

plusieurs capteurs (ultrasons, ...) sur le quadri-rotor, et empêcherai ce dernier de 

toucher des obstacles, en commandant le quadrirotor dans le sens opposé. C'est en fait 

une méthode qui permet de s'abstenir de la personne qui pilote l'engin via la manette, 

mais cela ne permet toujours pas de le maintenir à une position fixe.  

- Webcam et LEDs : un système composé de LEDs placés sur le quadri-rotor et d'une 

webcam associée à un poste de travail permettrait cette fois-ci de maintenir le quadri-

rotor à une position fixe, sans intervention humaine. Malheureusement, bien que cela 

ne soit pas bien compliqué à mettre en place, le quadri-rotor n'est alors plus autonome. 

En effet, un ordinateur doit en permanence être à ses côtés, et si l'engin volant sort du 

champ de vision de la webcam, il semble impossible de le retrouver à sa position 

initiale. 

- Ajout d'un GPS : une technique couramment employée dans l'asservissement en 

position de drones est l'emploi d'un GPS. Il permet de connaître la position absolue sur 

la terre, et autorise donc une autonomie totale de l'engin. Aussi, la position d'un tel 

système est très limité (dizaine de mètres) et n'est utilisable qu'en extérieur. Cela peut 

tout de même être une piste à explorer, en association à une centrale inertielle plus 

évoluée.  

- Ajout d'une caméra : voici la technique qui semble la plus adaptée au projet, mais en 

contrepartie, elle est également la plus compliquée à mettre en place. Elle consiste à 

doter le quadri-rotor d'une caméra vidéo, d'acquérir les images, et d'en analyser le 

contenu, afin de déterminer l'environnement (murs, sol, plafond, obstacles). Serait 

alors possible de maintenir le quadri-rotor à une distance fixe et déterminée entre deux 

murs par exemple, et de ce fait, est utilisable en intérieur. Mais ce système nous 

semble assez complexe à mettre en oeuvre, et pourrait même occuper cinq semaines 

de projet à lui seul, et pourquoi pas, ferait un bon sujet en majeure Signaux et 

Télécommunications. 
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Quelque types du GPS :  

- COTS GPS receiver. 

- GPS Novatel Superstar II de 10 Hz 

- NovAtel OEM-4 Differential GPS (5 Hz, 5 vol model). 

- GPS NB1043 

- NovAtel RT-2 GPS receiver (1 Hz) 

- Motorola M12+ GPS Receiver 

- RXM-SG GPS 

- Fastrax UP500 GPS Receiver 

Choix d’un GPS [7] 
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http://www.rfsolutions.co.uk/ 

Module GPS avec antenne intégré (Fastrax UP500 GPS Receive) 

Lien : http://radiospares-fr.rs-online.com/web/p/gps/6722810/ 

Fichier : 0900766b80d64665.pdf 

Photos 

 

Caractéristiques : 

 

 

 

http://www.rfsolutions.co.uk/
http://radiospares-fr.rs-online.com/web/p/gps/6722810/
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Module GPS avec antenne externe (Récepteur GPS 65 canaux -161dBm) 

http://radiospares-fr.rs-online.com/web/p/gps/7043297/ 

0900766b80df9548.pdf 

Photos 

 

Caractéristiques : 

 

http://radiospares-fr.rs-online.com/web/p/gps/7043297/
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