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Le software de drone helvétique

La plateforme Px4 a été largement adoptée
par les drones développés en open source.
Prochaine étape: incorporer la vision.
Journaliste: Daniel Saraga

Infographie: ikonaut

Le cerveau

Développée a ETH Zurich, la plateforme open
source Px4 fonctionne comme le systéeme
d’exploitation d’un smartphone. Alimentée par
les informations des capteurs, elle controle les
hélices et permet I’intégration de modules ad-
ditionnels. Grace a un autopilote, le drone peut
atteindre tout seul une destination ou faire du
surplace. De 10% a 20% des drones utilisent
des logiciels open source; la plupart d’entre
eux contiennent des composants de Px4.
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Les oreilles

Un drone recourt a différents dispositifs
pour calculer sa position et sa direction;
Px4 le fait mille fois par seconde. Les GPS
recoivent des signaux satellite, robustes
mais pas trés précis ni rapides. Les
capteurs inertiels mesurent les mouve-
ments accumulés depuis le décollage. Les
altimétres laser ou a ultrasons déter-
minent I'altitude. Des caméras infrarouges
externes peuvent étre utilisées dans des
arénes spéciales pour trianguler la position
du drone.

Les membres

Des logiciels tiers développés pour des
taches spécifiques peuvent étre ajoutés.
Par exemple, Une app mise au point en
Lettonie guide le drone pour survoler
un recepteur GPS porté par un usager,
un service offert aux skieurs dans les
stations suisses I’hiver dernier. Des
chercheurs recourent également a Px4
pour controler des drones capables de
jouer a la balle ou encore des avions a
atterrissage vertical.

Les yeux

Le pilotage a 'aide de caméras ne
constitue pas un standard dans les
engins commerciaux. Des drones d’ETH
Zurich ont été les premiers a voler en
se basant uniguement sur des caméras
embarquées, capables de reconstituer
la forme et la dimension des obsta-
cles. «Lavision permet aux drones de
détecter des obstacles et de les éviter,
expligue Lorenz Meier, créateur du sys-
téme d’exploitation Px4. Cette année,
nous allons incorporer la vision par
ordinateur par défaut dans les drones
controlés par Px4.» Le doctorant a
aussi développé Pixhawk, un dispositif
de pilotage automatique fonctionnant
avec Px4.
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