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1. Présentation du projet et de 
ses ambitions :
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Livraison de médicaments via drone
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Aide aux personnes ne pouvant se déplacer de
chez elle facilement
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Cahier des charges
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Cahier des charges
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2. Organisation & planning du 

projet :
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Résultats premier semestre :
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Ce qu’il nous restait à faire :

Implémentation du code pour l’autonomisation du drone:

- Passage de formation en ligne pour l’apprentissage de ROS (The Construct)
- Connexion réseau à distance pour communiquer entre la base de contrôle 

(ordinateur) et le drone (Raspberry)
- Transmission et traduction de message de la raspberry à la pixhawk 

(MAVROS)

Réglage des problèmes du software de contrôle de vol:

- Problèmes de GPS
- Lancement de missions non-contrôlées

Système de largage:

- Impression des pièces
- Achat de certaines pièces et assemblage de l’ensemble
- Implémentation du code pour le servomoteur
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3. Travaux réalisés : 
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Prise en charge du matériel - Montage - Réparations :
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Electronique et câblage 

● Reprise de l’ensemble des câblages et soudures

● Remplacement du matériel défectueux ou manquant

Contrôleur de vol Télémétrie 
air 

Récepteur 
radio 

PPM encoder 
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Prise en charge du matériel - Montage - Réparations :
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Prise en charge du matériel - Montage - Réparations :
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Customisation + Achat :

Achats :
● Support anti-vibrations (8€90)
● Nouveaux pieds (39€90)
● Moteurs (14€69)
● Raspberry + coques (à un des membres de l’équipe)
● Composants pour système de largage (tuyaux, vis, colliers) (35€)
● Moteur système de largage (12€90)

Optionnel : nouvelle caméra 

Total : 119,39€
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Customisation + Achat :
Pièces dessinées sur Catia et imprimées en 3D :

● nouveaux bras

● support Raspberry

● support batterie

● protection hélices

● disque et attache du système de largage (pas encore imprimé)
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Customisation + Achat :
Pièces dessinées sur Catia et imprimées en 3D :
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3. 1. Prise en charge du matériel et construction du drone :

Mise en route et calibrations

● Allumage des composants opérationnel et reconnaissance avec la Pixhawk  

● Appareillage et calibration de la radio 
Réponse à l’ensemble des commandes 

● Armement et calibration des ESC 

● Arrêt d’urgence : implémentée 
(Mandatory Workshop)

○ Vitesse de rotation au ralenti et évolution synchronisée de la poussée
○ Modification vitesse de rotation lors des changements de direction 

● Réglage du PID 

● Connection Raspberry Pixhawk
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Sessions de tests :
● Certification formation télépilote le 12 Octobre 2021

● Début des essais hebdomadaires le dimanche 14 Novembre 2021 
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Sessions de tests :
● Essais 1: Familiarisation avec les commandes & réglage des sens de 

rotation des moteurs et des hélices.

-> échec de la session de test : renversement du drone au décollage (problème 
de stabilité).

● Essai 2: Analyse des données pour la calibration des moteurs au moment 
du décollage. 

-> échec de la session de test: même problème + bras n°4 et hélice cassé 

● Essai 3: Apres recalibration des ESC et analyse des données collectées:

-> Premier décollage autonome 

● Essai 4: Début de réglage des commandes d'auto stabilisation (PID) en vol 

-> Calibration réussie

● Essai 5: Confirmation de la stabilité du drone

-> Premier vol commandé  
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3. 2. Computer Vision :

Choix du modèle :
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3. 2. Computer Vision :
3D Simulation data :

Modélisation de la scène avec CATIA Modélisation de la scène avec Blender
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3. 2. Computer Vision :
Visualisation des premiers résultats

Résultats de 
l’implémentation de 

l’algorithme en 
simulation avec Blender :
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3. 2. Computer Vision :
Visualisation des premiers résultats

Image lors d’un vol 
autonome (utilité de la 

méthode YOLO) :
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3. 2. Computer Vision :
Filtre de Canny (noise reduction)

Filtrage de Sobel

Filtrage de Canny
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3. 2. Computer Vision :
Détermination des coins de la flèche

Opencv

Méthode PCA
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3. 2. Computer Vision :
Pose Estimation (translation & rotation)
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3. 2. Computer Vision :

Optimisation du temps de calcul à flux continu
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3. 2. Computer Vision :

Design final du système de Computer Vision
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Ordinateur de bordRouteur
Station de Control

Contrôleur de vol
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Ordinateur de bord

Contrôleur de vol

DIFFICULTÉ PRINCIPALE
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ROSCORE

Navigation Control: MavROS Largage

Accéléromètre GPS

/mavros/cmd/arming

/mavros/cmd/takeoff

/mavros/cmd/land

/mavros/setpoint_velocity/cmd_v
el 

/navigation/delivery

/navigation/descent_for_delivery

/navigation/simple_go_to

/navigation/go_and_come_back 

/larguage/turn_plate

/larguage/angle

ROSBridge GCS (web)
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3. 3. Architecture du système de commande
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3.4. Simulation: Gazebo & Jmavsim
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3. 5. Système de largage :

Cahier des charges:
FP1: transporter des capsules de médicament à 
l’abri et les déposer dans un ordre prédéterminé.
FC1: Le système ne doit pas ou très peu impacter 
l’autonomie et la stabilité du drone
FC2: Le système doit être facilement montable et 
démontable
FC3: Le système doit être fait à partir de pièces 
et composants déjà existants
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3. 5. Système de largage :

Système retenu:
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3. 5. Système de largage :

Partie Fixe

Tubes pour 
colis Structure de 

maintien basse 
des tubes et du 
moteur

Logement 
moteur
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3. 5. Système de largage :

Partie Mobile
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3. 5. Système de largage :

Partie Fixe

Tubes pour 
colis

Servomoteur

Châssis 
drone
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3. 5. Système de largage :

Partie Mobile

Position de départ 
toutes les tubes sont 
fermées

Première rotation 55° & 
ouverture du premier 
tube
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3. 5. Système de largage :

Partie Mobile
Deuxième rotation 70°
& ouverture du second 
tube

Troisième rotation 110°
& ouverture du 
troisième tube
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3. 5. Système de largage :

Partie Mobile

Quatrième rotation 70°
& ouverture du 
quatrième tube
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3. 5. Système de largage :

Matériel utilisé:
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3. 5. Système de largage :

Impressions 3D
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3. 5. Système de largage :

Montage
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3. 5. Système de largage :

Implémentation du code 
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4. Conclusion et derniers 

ajustements
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4. Conclusion et derniers ajustements

Résultats obtenus:

● Construction pratiquement intégrale d’une drone fonctionnel 
(vol manuel)

● Formation en ligne sur un logiciel professionnel de robotique
● Ecriture d’un algorithme de vol fonctionnel (simulation)
● Construction et Conception d’un système de largage de 

médicament

Problèmes restants:

● Problèmes de connections Raspberry/Pixhawk
● Test de vol autonome (auto-stabilisation)
● Système de largage:

○ Prochaine étape: Essais en vol



52

Merci pour votre 
attention


