Ocean is Open

WILBUR

Un drone open source
pour surveiller les
milieux naturels




Projet Wilbur

Objectif

Développer avec des étudiants des ailes drones &
faibles colts, modulables et opensource pour le suivi
temporel orthophotographiques de milieux naturels.

Réunion GéoBretagne
28/09/17 Lorient
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-
[} Lo =
e = : Plougrescant
- i 2
e e Pairm pal
- i
Ll e Lanmien b
Fag 43 Plousscat ] F'DI'HF' :". Tréveneuc
Laad Ploumilliau ' - Beégard
Plauiguiemie s Lesmeven F-;I:I”ﬂl:{ it E T, ey Po
y s nﬁl.jga*ﬂn_k
| ol r,
Plabennec lfﬂd'”""&u_’fm Plokgonwen : S e
{uessant 2 o .
™ SEREnan ) . g
M Brecthlie i Bernen (1 Quintin. @ Pledran
Arch.‘peldpi‘r!ulé'ne o o I-l|_-!."||.'-l:|."!'. A
i Buis:l&s:" ; Lanfains  Ploaue-
/ Quimerch - La stir-Lid
' Plauguer R
Crozom ! Raostremen SR
Chateaulin ' loiTaéae
| e Plouray
Oouarnenez™ | Brec i P
- : / SCacr Le:Faougt Pontivy ~ Bréhan
lie-de-5ein 1 )
Planhinad Quimper Bleuzyi  aua
{ asparden Pl __!' e auegon
R ouay |
_H._ ' B |
h ) ! acmine
% = PontlAbES Conca all ':lL.IISTIpEflE e Lacrming
i Languidicy? »
e Penmarch 1 '
=~ Lorient
5, LA Arp gl des Gl 1
a
L b
] = Groe
5i e ¥
; - ~ CEarmac e :
- i = II\ SarzeaL
Sl e Quiberon

¥

I F |
L { | I
s = Brohal
oy lies Chausey villed
By - e lEsPo
Jullauwille |

Plévenon Cancale -"l'-'l“ﬂ{lfh&i-

: - - ! =
Pyt = . =\ !
val-andre Pleurtuit. .:I"- r-"l'l"l'lF"_'_‘_,_-/ .\Ei

7 A 7| Bretagne i
- Plédéliac R L M T
2l 1 en-Co
T‘Er.gu-l',r Combaurg ]
Trewirgn e 1 Foug
Broons -

Tmr.ﬂ-'mar_

Montauban
de:Bretagne
e 3

Plérmat ' \-\\_
; e

. Mordelles

S Mauron
el / |
T Paimpont Bruz W S LT
¥ ~Seiche
Piodeme| Guichen o
Zuer 1
i ; Retiars
Lizi i o Y
- Ealﬁfde- e
F 'E.L”l 5 h.."'. HIE“‘I.EI:_-I'"II.' - ] =]
Ehye e b Quskss, ol : - i
el 3 =" Chabteaubriank
5-_]||'|ii.'||:. F!-';‘UI'I.‘.II‘T Derval __.-'-
\5 . = < Erbray
d ¥ Nozays( =
Muziklac - - Plesss ol L
P ~
- o S Alain
e 0 gk o ! MNort-sur-

T Py ey



¥ od cean
% 8pen
2017 - Conception du prototype et des
partenariats

2018 - Développements techniques par les
étudiants en lycées et BTS.

2019 - Déploiement sciences participatives.

Suite - Prise de vue réguliere, évaluation de
I'évolution géomorphologique du milieu

Planning général
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Intégration &
autopilote



Aérodynamisme
Matériaux
Procédés simples
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Groupe 3: e Mission Planner
e Intégration



Drone

e Géolocalisation

Groupe 4 . ° OrthophOtO
e Meétadonnées
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Planning

Septembre 2017 -
Lancement projet avec
partenaires

Janvier 2018 -
Lancement des groupes
thématiques

Mai 2018 -
Journée de tests

Juillet 2018 - Présentation
dans le cadre de FAB14 &
Auray



Planning

Septembre 2017 -
Lancement projet avec
partenaires

Janvier 2018 -
Lancement des groupes
thématiques

Mai 2018 -
Journée de tests

Juillet 2018 - Présentation
dans le cadre de FAB14 &
Auray

Documentation OS

Tuto Fabrication -
plateforme WikiFab

Echanges inter-groupes -
Framapad / google Docs / ??

Suivi Projet -
Notion.so

Actus - #Wilbur



Planning

Septembre 2017 -
Lancement projet avec
partenaires

Janvier 2018 -
Lancement des groupes
thématiques

Mai 2018 -
Journée de tests

Juillet 2018 - Présentation
dans le cadre de FAB14 &
Auray

Documentation OS

Tuto Fabrication -
plateforme WikiFab

Echanges inter-groupes -
Framapad / google Docs / ??

Suivi Projet -
Notion.so

Actus - #Wilbur

Relais diffusion

Fabrication -
FablLab / Ecoles sup

Déploiement -
Clubs FFAM / collectivités /
asso locales

SIG -
GéoBretagne / Open Street
Map



La reglementation sur
les drones change

La filiére drones est en forte croissance. Une nouvelle loi encadrant son développement
entrera en vigueur au 1% juillet 2018. L'Etat initie dés & présent implémentation

technigue permettant sa mise en ceuvre.,

Durant cette phase, menée par la Direction interministérielle du numérique, I'ensemble
des acteurs concernés est invité 3 participer : pilotes, constructeurs, acteurs publics. Cette
plateforme wous permet d'en savoir plus et d'anticiper les démarches pour vous mettre en

conformité.

Pilote Constructeur Acteur public
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Cahier des charges « Drone Aile Open Source »

Contexte :

Le littoral, est un milieu naturel en constante évolution que ce soit sur un cycle annuel
(Saisons) ou plus lent comme sur plusieurs milliers d'années, liée & la montée du niveau marin
(Transgression eustatique pour le terme scientifique). La géologie du littoral, les animaux et les
plantes qui vivent dans ce milieu tient sur un équilibre entre courant de marée et houles. Ces
phénoménes évoluant dans le temps, I'écosystéme change d'une période a l'autre.

Traitement des images

Géoréférencement GPS (WGS 84)
Rendre les photos capturées en
Orthophotos

Recadrage de I'image capturée
Métadonnée en relation avec les requis
GéoBretagne

Camera(s) de travail et

trajectoires programmable

Besoins :
o o ) e Résolution : 12 a 24Mpx
Dans le cadre des missions de l'association Explore Jourdain, o Systéme de controle
nous cherchons & suivre les évolutions des littoraux & travers le 2 ggzefégzg:r:':;em (GPS) précise au métre
temps. Traditionnellement, ces travaux sont réalisés par avion. prés P
Mais c'est un moyen colteux qui s'avére également peu o Prises régulieres
respectueux de l'environnement. L'objectif serait & la maniére de = Lesimages se chevauchent
ces avions, de concevoir et réaliser un drone cartographe, afin de e Visualisation de largeur de champs en temps
survoler les littoraux. L'assemblage des clichés menerait é, une vue réel sur un écran d'appoint
genérale du milieu survole. La comparaison des vols realisés a
différentes périodes s'avérerait trés utile pour le suivi d'un milieu e Stockage efficace des photos
naturel dans le temps e Caméra de contréle directe (grand angle)

e Prendre en compte le traitement des images dans le
choix du matériel photo

Interface de contréle (programmation)
Positionnement du drone en temps réel sur
la carte

Centrale inertielle précise au degré pres
Ajustement trajectoire vraie et trajectoire
demandée

Compensation des phénomenes
météorologique utilisable par vent inférieur
a 20km/h (10,8Kts)

Stabilité en altitude

Vitesse et altitude programmable

Bouton arrét d'urgence, retour au point de
départ

Ajustement de la vitesse de vol a la vitesse
de prise photographique
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Schéma préliminaire de montage électronique Mﬁ Soin
g Camera
i : ? Recepteur FPV
@l | | e 433MHz
Capteurde .
vitesse air 33
\Y

ARDUPILOT .

FORWARD 3= l

RN
GPS

— g relepeu 6

canaux 2.4
GHz

convertisseur
DC/DC

opteur
Courant/Tension

Courgn‘t q
Données entrante s
Commande _>

= _|—>_@

ESC 30A

l



Radiocommande

Récepteur Radio 2.4Ghz 8¢
Hélice 18g
ArduFlyer 2.5.2 419
GPS ArduFlyer 179
Cable micro USB

Récepteur 433MHz 14 g
Emetteur USB 433MHz 15¢g
Batterie lipo 4s 3300mAh 3319
ESC 30A 25¢
Moteur 709
Module GPS 18 g
2 Servos-moteur 179
TOTAL

Masse de I’équipement électronique embarqué




