MISSION : LIVRAISON DE GOLIS
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ACADEMIE DE PILEITAGE MODULE 3A
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Bienvenue a I’Academie de Pilotage. Ton objectif :

maitriser le drone de livraison autonome. Prepare-toi |
(| pour I'analyse technique.
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L’ERE DE LAUTONOMIE
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EVOLUTION. 100% - AUTONOMY ACTIVE

SYSTEM STATUS: OPTIMAL

~ Mission Question
Comment fonctionnent les programmes qui les controlent ?
C'est ce que nous allons découvrir.
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Le monde change. De plusen {a: 7,
plus d'appareils connectés et |
dotés d'intelligence artificielle L
arrivent sur le marché. S mm
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l-rhlf::vtrﬁ.- défi n'est pas GOAL:
®) seulement de faire voler FULL AUTONOMY
un objet, mais de Iui donner mission PROGRESS: INITIATED
une autonomie totale. (—
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MISSION:
START BRIEFING
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ANALYSE DE L’EQUIPEMENT |
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ROTORS : Vitesse de = N e )
rotation indépendante  © |
pour le mouvement. ) r(lb’_‘ Vitesse Max :
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>250 km/h
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BATTERIE : Rechargeab!e. [1 ]
Temps de vol limité ' o |
(10 a 30 minutes). | “mm_; -
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' CERVEAU (STABILISATION) : e L s |
Mini-ordinateur pour le vol & Charge Utile :
stationnaire et la E

| compensation du vent. ) i Variable
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CAPTEURS : AR R
GPS, ultrasons et caméras : - = = - A
pour le positionnement. =
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| PILOTAGE HUMAIN
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Un pilote commande le drone a distance. { | Le drone vole seul. |l embarque un ordinateur
Il voit les obstacles et réagit en temps reel. | contenant des informations géographiques et des
| données précises sur la topographie (le relief).
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ANALYSE DU TERRAIN
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DEPART
(POINT A)
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Comment aller du point A |
au point B sans heurter (Arbres
ces obstacles ? I
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ARRIVEE
(POINT B)
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Un drone n'a pas besoin de routes. |l peut voler en ligne droite.

Cependant, le chemin n'est pas vide.
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STRATEGIE 1: LE RASE-MOTTES N ;_ - peme
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|/ COMPORTEMENT : %
Le drone vole toujours a une faible hauteur [ Arbres ] [
au-dessus du sol. S'il arrive au-dessus G fM : j |
d'une dépression (un creux), il descend e dauteur, {; 1N\ Sl L _
pour maintenir cette hauteur exacte. ~ Q% \ vater 27200 f( ARI-EIUE'E \
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DEPART [ Complexité ]
(POINT A) 80%
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| STRATEGIE 2 : LE PLAFOND FIXE
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COMPORTEMENT : I
|
Le drone monte :
immeédiatement jusqu’a une :
hauteur définie (sécurisée). |
[l vole a altitude constante |
jusqu'a la zone d'arrivée, (G Bt
puis atterrit Eﬁ !
| verticalement. e
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COMPORTEMENT :
Le drone adopte une trajectoire
courbe. A mi-course, il atteint son

g

progressivement jusqu'a la cible.
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point le plus haut, puis perd de l'altitude
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TRATEGIE 3 : LA PARABOLE
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Point culminant
(Mi-course)

DEPART o ;p’/
(POINT A) ’ : i&
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Altitude Max

Distance
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Pro-Tip

Chaque trajectoire a ses
avantages. Certaines sont
plus faciles a programmer,
d'autres plus rapides ou
plus fiables.
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" LA RECETTE DU VOL (L’ALGORITHME) S

SIGNAL: STRONG
-
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| Le drone ne ‘pense’ pas comme un |
| humain. Il suit une serie d'instructions MONTER @) métres
\ précises que TU lui donnes avant le | _
| décollage. | aeemad REPETER jusqua ARRIVEE
N —j S| Obstacle < ) ~ALORS Qf
S MONTER
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| SINON :
: AVANCER |
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[T T system STaTus! opTIMAL | ;, | DEFINITION : Un algonthme est une smte d’ etapes pour |
L o Ll L0 - résoudre un probléme (ici, livrer le colis sans crash). |
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