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=3 Drone bebop 2

2. Drone anafi

Systémes 1 ‘ Main robotisée

developpes

excusvement au & Bras électronique

Laboratoire

'  Robot humanoide

| oya Robot mobile




Travail réalisé par Benoit MATHIEU
dans le cadre du Club Innovations
de I’'Université de BORDEAUX |

présenté aux festivals de I’Air et de

2017, 2018 et 2019 (2020 annulé)

I’espace

samedi 18 mai
10h-13h & 14h30-20h
parc de lI'Ingénieur

Que diriez-vous de commander une
flotte de drones grace aux mouvements
de vos bras ? Clagquements de doigts,
mains tendues ou poings fermés... lls vous
obéiront au doigt et a l'oeil !

Aec le soutien du Club Innovation de I'Universite
de Bordeaux, IUT Informatique de Bordeaux
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Suivi d’une cible en hyperréalité par un drone bebop 2




Commande gestuelle des vitesses latérales




Commande gestuelle de drones en immersion 3d
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Suivi d’une cible en hyperréalité par un drone bebop 2
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Commande en hyperréalité d’une flotte de drones anafi




Length referencegLength

Length(mm)

0 3 6 9 12 15 18 21

Valuen°0 5,0 Valuen°1 5,1

Dutyr cycle (%)

100

Duty Cycle(%)

100

0 3 6 9 12 15 18 21

Value n°0 -6,1

Essais expéerimentaux sur le moteur
de la main électronique



Contréle miroir d’un bras électronique




Tracé et suivi de ligne 3d par la pince d’un bras électronique



Contrdle miroir d’un bras électronique en immersion 3d




Controle miroir d’'un robot humanoide

Contréle miroir d’'un robot humanoide



Pilotage d’un robot mobile par volant virtuel
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Geolocalisation laser d’'un robot mobile
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