Contréle commande et transport de charge coopératif
pour hélicopteres autonomes en formation.
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Objectifs

Le but de ce travall est de permettre a plusieurs

drones de voler ensemble dans un espace re- | 'équation de la chaleur avec deux contréles aux
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ela leur permet de réaliser des taches comme : -
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Nous pouvons donc générer les trajectoires que nous
voulons (en respectant certaines contraintes).

~igure 7: Carte convertissant des angles mesurés par des

Contraintes de formation Figure 3: Exemple de trajectoires (1D). hotentiométres en angle de Tait-Bryan.
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Figure 2: Solution de base non analytique Figure 4: Trajectoires de deux drones en 2D 0.9 /L

Transport de charge coopératif 0.2

_ , o L | Figure 8: Mesures réalisées a I'aide de I'installation Vicon
Nous profitons d’'une part de |'agilité des drones pour transporter des charges. Pour palier a |a taible charge du LSR (Saarbriicken, Allemagne).

utile des drones, nous cherchons a faire collaborer des drones.

Remerciements

Ce travall est supporté par la bourse Digiteo 2011-043D
et par la région lle-de-France
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@®équation aux dérivées partielles (EDP) ;

efluide en écoulement laminaire ;

@non linéaire, permet des chocs.

Nous transformons ['équation de Burgers en
éequation de la chaleur:
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