GIPSA-lab

Robotique aérienne

Image and Signal Processing, Speech, Control, Cognition, IA, Robotics
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Technological Infrastructure for
Robotics Research of Excellence
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Espace expérimental

enseignement et recherche




Drone

modulaire

TIRREX

Infrastructure
Nationale partagée
de plateformes de
test et de sites
dexpérimentation

Flotte de drones
modulaires
interopérables pour
le réseau National de
Recherche




Drone

modulaire
& TIRREX
z \
Standardisation et ! Homologation pour
pérennisation des ' lexpérimentation en
composants et des | extérieur : scénario
architectures spéciauy, vol de flotte
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Architecture Drone TIRREX Intérieure

Radio
2.4GHz
__——__*
NICON <---
QUALISYS
Q Controle Manuel
PC Capture de Mouvement ‘ _
Radio
433MHz

Module
Télémétrie

Réseau
Ethernet

PC Mission Expérimentation PC Supervision

ROS / Simulink QGround Control .



Architecture Drone TIRREX Extérieure

Radio
2.4GHz

4_______--—-P

Controle Manuel

Radio
433MHz

Y
/ % |
f Module BASE GPS
Réseau Télémétrie et RTK RTK ou
Ethernet USB Centipede
-
PC Mission Expérimentation PC Supervision —

ROS / Simulink QGround Control -



Architecture Drone TIRREX

Controleur de
vol

)

|\ lr l:rutapn.atr /

Groupe moto-
propulseur

Chassis

GPS RTK

carbone \

ESCs modifiés pour
la régulation en
vitesse

Charge utile optionnelle :
Ordinateur embarqué pour
traitement d'image, IA, etc.

Batterie

Module
Télémétrie

Charge
utile optionnelle :
Ordinateur
embarqué

Passerelle WiFi ESP32
et Radio

Charge utile optionnelle :
Caméra de profondeur
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Simulation et jumeaux numériques
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Bancs de
test

Identification de
modeles pour la
simulation et le
controle

Validation de
performances en

environnement
controlé




Bancs de
test

>

Regarder ...


https://youtu.be/n8QJGJR4P88

Projets de recherche




Navigation
Autonome

Détection d'obstacles,
localisation et construction de
carte 3D a laide de caméra RGB-
D et de centrales inertielles

Géneration et suivi de trajectoires

slires en temps reel pour l'assistance
au pilotage ou la navigation autonome



Navigation
Autonome

Regarder ... i



https://youtu.be/nSs-s2jI34U

DarkNav .

Navigation assistée et autonome
en environnement clos pour
l'inspection

Reconstructions de cartes 3D avec Ve

caméra de profondeur RGB-D et
SLAM



|A et controle

Améliorations des performances de vol par

apprentissage des erreurs de modele via
reseaux de neurones

Test en vol en situation de vent fort,
variable et turbulent




|A et controle

Regarder.. »



https://youtu.be/3xSGhfnZgAU

V-TOL a effet Magnus

Cylindres Magnus comme \ &
surfaces aérodynamiquement portantes s o

Vol dendurance en économie dénergie

Allocation de controle dynamique pour la transition entre vol
stationnaire et vol a portance assistée



Regarder ... (&)


https://youtu.be/dtGctlfuA6s

quien ,
Aeroporte
7.1

st

Systeme captif sur-actionné pour la génération
denergie éolienne aéroportée

Controle des phases de décollage, atterrissage et de
production en scenario de vent fort

Airborne
Wind

Energy



quien ,
Aeroporte
7.1

'ﬂ— Regarder ... i

Airborne
Wind

Energy



https://youtu.be/7yvhz-8YEdg

Vol au contact
avec interaction |
mur-drone, modélisation
d'impact et de rebond

A Peinture murale en
pour le controle de la
pointillisme, festival
de Street Art de

Grenoble.

fréquence et de la
position des points.






Acoustique

Détection et localisation de drones par
signature acoustique [ALARM] anr

L

Local|sat|on |nter drones acousthue et




Drones a
ailes
battantes




Plateforme Recherche et
Enseighement

Travaux pratiques dans

* lenseignement supérieur
en Automatique et

- Traitement du Signal



Plateforme Recherche et
Enseighement

Regarder.. »


https://youtu.be/XeAU1s0FdnA
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