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Introduction générale  
 
 
 
 
 
 





 
 

Chapitre 1  
 
 

 

Généralités sur les drones  
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Chapitre 2  
 
 

Modélisation et commande du  

Quadri-rotor  
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Chapitre 3 
 
 

Description matérielle du 

Quadri-rotor 
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Chapitre 4  
 
Réalisation et programmation 

du Quadri-rotor  
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Conclusion générale 
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Annexes 



Annexe 1  
 
Brochage Atmega 328 P 32-pin TQFP 
	

	
Annexe 2 
 
Brochage AMS 1117 - SOT223 régulateur de tension  
 

 



Annexe 3 
 
Programme de mesure du Gyroscope MPU6050 : 
 

 

 



 
 

 
 
Annexe 4 
 
Programme de mesure de la PWM reçu : 
 
 

 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



Annexe 5  
 
Programme de calcule PID pour un seul axe « Roll » :  
 

 




