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Résumé

Ce projet présente la conception et I'implémentation d’un systeme de quadrirotor autonome
pour la Localisation et cartographie simultanées visuelles (V-SLAM). Nous utilisons un mod-
ele dynamique basé sur les quaternions avec controle P-PID en cascade, implémenté sur les
controleurs de vol Pixhawk 4 Mini (configuration QAV250) et Pixhawk 2.4.8 (configuration
X500). L’algorithme ORB-SLAM3 est déployé sur un Jetson Orin Nano utilisant une caméra
Intel RealSense D435, supportant a la fois les modes stéréo et RGB-D, avec évaluation des
performances en temps réel sous ROS. Les fondements théoriques, les défis pratiques de mise
en ceuvre et la validation expérimentale sont examinés en détail.

Mots-clés: Quadrirotor Autonome, Contréle PID, PX4 Autopilot, Pixhawk, ORB-SLAMS3,
ROS, Jetson Orin Nano, RealSense D435.

Abstract

This project presents the design and implementation of an autonomous quadrotor system for
Visual Simultaneous Localization and Mapping (V-SLAM). We use a quaternion-based dynamic
model with cascaded P-PID control implemented on both Pixhawk 4 Mini (QQAV250 configura-
tion) and Pixhawk 2.4.8 (X500 configuration) flight controllers. The ORB-SLAM3 algorithm is
deployed on a Jetson Orin Nano using an Intel RealSense D435 camera, supporting both stereo
and RGB-D modes, with real-time performance evaluation in ROS. The system’s theoretical
foundations, practical implementation challenges, and experimental validation are thoroughly
examined.

Keywords: Autonomous Quadrotor, PID Control, PX4 Autopilot, Pixhawk, ORB-SLAMS3,
ROS, Jetson Orin Nano, RealSense D435.
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