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Contexte : Réalisation autonome et adaptative d'un plan de vol complexe fixé par un opérateur

Plan de vol complexe : Description d'un enchainement (éventuellement conditionné)
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Problématiques :

- Gerer la commande lors des changements de modes / lors du fonctionnement de modes en simultané.

- Connaitre et anticiper la dégradation / la perte des signaux necessaires au fonctionnement d'un mode (ex : perte su signal GPS en zone urbaine).
- Choisir le mode le plus adapte pour la réalisation d'une étape du plan de vol.

Approche proposeée :
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Bénéfices :

- Chague mode gere ses specificités (evolution dans un repere spécifique global ou local, espace d'état nécessaire a la représentation du drone
(ex: connaissance de la pose du drone, localisation 2D, altitude, etc.)) et produit une commande homogene a une ou plusieurs des entrees du
controleur bas niveau.

- Gestion de la transition entre modes rendue transparente au travers du superviseur.

Moyens :

Matériel : Logiciel :

- UAVs : Quadrotor paparazzi / Pelican Astec
- Motion capture : Vicon

- Artag + camera externe

- Laser range Finder Hokuyo
- Kinect

- Cameéra USB pEye

- Batiment Adream

- Environnement de simulation haut niveau
( besoins réeduits en termes de dynamigue de vol)

- Viewer 3D pour station sol

- Ensemble des modes de navigation

Paparazzi. http://paparazzi.enac.fr/wiki/Main_Page

Ascending technologies GmbH. http://www.asctec.de
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