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Résumeé

Les drones, qu'on appelle aussi UAVs (Unmanned Aerial Vehicles), sont des
avions sans pilote. Ils sont adoptés par des organisations militaires et civiles pour
accomplir des taches difficiles dans des environnements trés hostiles, sans aucun
risque pour I’humain. Dans notre projet de fin d’étude nous nous intéressons au
drone quadricopter.

L’utilisation des UAVs est trés diverse, que ce soit pour des opérations militaires
ou civiles, et I'engouement pour ces engins est de plus en plus grand dans les pays
industrialisés.Les progreés réalisés dans les technologies de controle, de détection et de
calcul ont permis a ces véhicules de réaliser des missions indépendantes du controle
direct de 'opérateur. La trajectoire peut étre planifiée a I'avance de la mission et le
drone peut alors 'exécuter automatiquement.

Ce mémoire aborde la modélisation, la commande, conception et la réalisation
du drone quadcopteére.

Nous avons commencé par la modélisation qui consiste a rassembler toutes les
méthodes et techniques permettant de disposer d’une présentation mathématique
décrivant le mouvement du systéme afin de pouvoir établir un model dynamique en
utilisant le formalisme de Newton-Euler.

Ensuite, nous avons présenté une architecture de controle basée sur la régulation
PID pour le controéle des différents mouvements.

Ensuite, nous avons aussi illustré les composants que nous avons utilisés pour la
conception de notre quadcoptére. Nous sommes passé ensuite au montage mécanique
et électronique moyennent ces composants. Nous avons développé une application
Android qui permet d’obtenir des informations sur 1’état du quadricoptere et de
planifier un chemin de vol de maniére autonome en utilisant le GPS, la carte Google
et quelques marqueurs pour obtenir la position (altitude et longitude) de chaque
point de passage.

Enfin nous avons réussi a faire décoller notre drone et effectuer un vol quasi-

stationnaire pour quelques secondes.



Mots clés : Drone Quadricoptére, Commande Des Mouvements, Pilotage Au-

tomatique, Robotique, GPS, Systéme Embarque.



Abstract

Drones, also known as UAVs (Unmanned Aerial Vehicles), are unmanned aircraft.
They are adopted by military and civilian organizations to perform difficult tasks in
very hostile environments, without any risk to humans. In our end of study project
we are interested in the quadricopter drone.

The use of UAVs is very diverse, whether for military or civilian operations,
and the craze for these devices is growing in industrialized countries. Advances in
control, detection and calculation technologies have allowed these vehicles to carry
out missions independent of the operator’s direct control. The trajectory can be
planned in advance of the mission and the drone can then execute it automatically.

This thesis deals with the modeling, the control, the design and the realization of
the quadcopter drone. We started with the modeling which consists in gathering all
the methods and techniques allowing to have a mathematical presentation describing
the movement of the system in order to be able to establish a dynamic model using
the Newton-Euler formalism.

Next, we presented a control architecture based on PID regulation for the control
of the different movements.

Next, We have also illustrated the components we used to design our quadcopter.
We then moved on to mechanical and electronic assembly using these components.
We have developed an Android application which allows to obtain information on
the state of the quadrocopter and to plan a flight path independently using GPS,
the Google map and some markers to obtain the position (altitude and longitude)
of each waypoint.

Finally we managed to take off our drone and perform a quasi-hovering flight for

a few seconds.

Key Words : Quadcopter Drone, Movement Control, Automatic Piloting, Ro-
botics, GPS, Embedded System.
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