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Afin d’aider le lecteur à la construction du drone terrestre, les plans
et schémas sont téléchargeables gratuitement sur le site Dunod à
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Avant-propos

La technologie avance sans cesse et nous la subissons tous les jours, avec ou sans
désagrément. Elle est incontournable et est rentrée dans notre quotidien. Le matériel
hi-tech est présent partout, même chez nous.

Un bon exemple, ce sont les drones. Réservés jadis aux applications militaires et aux
établissements de haute technologie, ils ont débarqué dans notre vie, sont devenus
performants, peu chers et contrôlables par un simple téléphone mobile.

En parallèle, les robots ont aussi évolué, peut-être moins « spectaculairement » de
prime abord (excepté peut-être pour les robots imitant le vivant), mais ne nous leurrons
pas, la science-fiction des années 70 se joue maintenant.

Si l’on devait comparer un robot mobile et un drone (pour grand public), hormis le
moyen de se déplacer, on pourrait noter deux points communs : le contrôle par l’humain
et la vision embarquée.

J’ai donc trouvé naturel de vous proposer le robot décrit dans cet ouvrage. Il ne
tombera pas de quelques mètres en cas de panne ou de batteries épuisées et vous
réaliserez tout de A à Z avec des éléments du commerce et de l’huile de coude.

Ce fut une grande première pour moi d’utiliser des modules hautes fréquences (HF)
du commerce et de découvrir les joies du « sans-fil ». Rassurez-vous, je n’ai pas écrit
ce livre à la machine à écrire...

Je tiens à remercier les éditions Dunod avec qui je collabore depuis quelques années.
Je remercie également ma femme Céline pour sa patience, mes enfants pour leur
enthousiasme, mon père pour nos échanges techniques sur le sujet, M. Christophe
Bourrier et M. Francis Thobois pour leurs partages des informations techniques dispo-
nibles sur leurs sites, Guillaume Tournabien pour son aide sur la partie PPM, Émeric
Lasnier (et ses parents) pour le prêt de la caméra sport.





Introduction

Le drone-robot décrit dans cet ouvrage nécessitera de votre part la réalisation de pièces
mécaniques et de circuits électroniques.

Sans être un spécialiste de ces deux disciplines, il faudra néanmoins bénéficier de
connaissances minimales pour mener à bien ce projet.

Pour les plus jeunes, l’aide d’un adulte est fortement recommandée. L’utilisation
de l’outillage doit être faite sous un contrôle permanent et bienveillant. Vous pourrez
aussi puiser dans la bibliographie donnée à la fin de cet ouvrage pour parfaire vos
connaissances.

Pour mener à bien la réalisation du drone-robot, j’ai imaginé la construction en
plusieurs phases :

❏ la réalisation du châssis et de la carte de commandedesmoteurs qui correspondent
à la partie mécanique (chapitre 2) ;

❏ la réalisation de la partie contrôle (émetteur et récepteur), soit la partie élec-
tronique (chapitres 3 et 4) ;

❏ la mise enœuvre de systèmes embarqués (transmission vidéo, contrôle d’un appa-
reil multimédia) décrite aux chapitres 5 et 6.

De cette manière, vous pouvez vraiment dimensionner votre projet selon votre bud-
get et vos besoins et même le destiner à une autre utilisation.




