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Manuel d’'utilisation

» Avant d'utiliser le robot, veuillez lire attentineent ce
manuel.

» Les mises a jour sont sur le site wifibot:
http://www.wifibot.com
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Démarrage rapide
——

. 1-Installer l'interface de contrdle simple (copier
les fichier du CDROM)
2- Allumer I'AP wifi

Contenu du paquet

Plateforme + Carte CPU 3- Allumer le robot.

Camera Pan & Tilt IP ou Webcam 4- Connectez votre PC en DHCP sur le WIFI
Alimentation 220V / 18V ou Chargeur (SIID wifibotlabap ou RJ45) ou

CDROM WIFIBOT Régler I'lP de votre PC par exemple:

192.168.1.150 mask 255.255.255.0
5-1P robot sur I'étiquette située sur la plateforme
si wfbt0112106), 192.168.1106et I'ip du robot.
Présentation: 6- Lancer l'interface pour contrdler le robot
Camera a la méme IP que le robot mais utilise le
port 8080.

1x WIFI Access point
4 roues et un tournevis BTR

Support+ CPU
Capteurs Infra Rouge Atom D510

arriere

Connecteur
Antenne

Fusible

Direct Charging
connector not used

18vDC
Alim + Charge

Capteurs Infra Rouge Caméra

avants

DB15
avant




Interfaces

DSUB15 Arriere sortie tension:

Une masse et une sortie non régulée 12v (18V
guand on branche l'alimentation DC) sont
disponibles sur le DSUB15 arriere du robot. Pin
1-2 -> 12V (CPU), pin 3 -> 12V commandable
et 6-7-8-9-10 -> GND. Le connecteur pour alimenter le CPU
Une mauvaise utilisation de ces sorties peut indépendamment du robot
engendrer un dysfonctionnement du robot.

La pin 3 est une sortie 12v contrélée par le

RS232 (max 6A). D’autre pin sont disponible

(voire la suite du document).

Jack 2.1mm de charge direct
Ne pas utilisesauf si robot
éteint et avec un chargeur
rapide spécial LIFEPO4

en option

Le connecteur de charge et
d’alimentation DIN 4 PINS:
Ce connecteur est situé a l'arrieére gauch
du robot. Le chargeur du lab V3 est dans le robot.
Dés qu'on branche l'alimentation 18V,

un circuit spécial bascule en douceur sans coupure
I'alimentation des systémes du robot

sur le 18V et il déconnecte la batterie LIFE pour

étre chargé en toute sécurité. Vous pouvez continuer Led Verte indicateur de charge et Led Rouge

a utiliser le robot en faisant attention a ne pas trop De fin de charge d’alimentatior
sollicité les moteurs.

Ce systéme est trés pratique pour travailler en

continu sur le robot sans avoir a I'éteindre.




L’interrupteur ON/OFF:

On allume le robot par l'interrupteur situé a l'arriére
gauche.

Fusible:
Le fusible 10 A est situé a coté de l'intérupteur a sa
gauche.

Interface:

Ce connecteur DSUB15 présente un mélange de
signaux, les ADC sont 3.3v tolérants. Le Pin Out
est décrit dans les pages suivantes.

Le connecteur d’antenne;

Le connecteur d’antenne est un RP-SMA, visser
I'antenne jusqu’a la butée.




. _ye . - : =" B F—
Sivous utilisez le chargeur rapide optionnel: 7

Eteindre le robot, allumer le chargeur.
Brancher les fiches bananes sur le chargeur pui:
le connecteur de charge jack sur le robot.

Vérifier bien que le chargeur eh mode LIFE
Appuyer sur le bouton vert pendant 5 sec

Le robot est en train de charger.

Le chargeur détecte automatiquement la fin de
charge.

Précaution:

Charger le robot avec un courant de charge d'envie3.8 A
Ne jamais décharger le robot complétement (tensionhe de Ov), une protection est présente.

Charger le robot dans un endroit dégagé loin dggsoimflammables.

Ne pas laisser les batteries longtemps stockéassésanchargee (plus de 6 maois).




Camera et CPU:

Le robot est vendu avec une camera Pan&Tilt IP eb®@&m. Ces derniers sont des éléments
indépendants et peuvent étre remplacés par d’auinegles.
Pour plus d’'information veuillez vous référer auamael de ces caméras sur le CDROM.

La plate-forme qui est déja montée, peut accuédlis vos circuit ou capteurs additionnels.

La partie supérieur peut
étre démontée:

v

Le PC est fixé en
dessous de la
plateforme :

v




L'alimentation du CPU est

connecté sur le DSUB15 arriere:
—_—

La prise RS232 qui permet de
contrbler le chassis se branche sur
le PC embarqué.

La caméra est vissée ou branchée
a l'avant du robot.



Architecture systeme:

L'architecture est composée de deux parties: Urt Haeau composé par les capteurs et modules
robotiques divers et un bas niveau composé pacante moteur. Cette carte est connectée en RS23:
et elle est basée sur un DSPIC 33F qui peut ébregié par un ICD2 ou ICD3 en C. Le port RS232
est intercalée entre le PC embarqué et cette €uota.contréler les moteurs et lire les encodeuriao
tension batterie ou encore les capteurs IR ViAI¥S, il suffit d’envoyer sous Linux ou Windows des
trames RS232.

Le protocole RS232 ou TCP/IP est décris dans unrdent pdf sur le CDROM.

USB / SATA / RS232/ CE / IDE / GPIO WIFI clients distants
/VGA / SOUND / Mini-Pci /
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Architecture haut niveau
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Architecture bas niveau

R5232
18200k

L)

: . mmtm:?uﬁna:
. + Boot loader for
R * firmware update

Be careful 12.8V become
18V when charging

You can still use the robot

B

WIFIAP
(included)

during charge {do not use motors at high speed)

&

DC 18V POWER

(included)
OR

Optional Charging Station




Architecture bas niveau

Be careful 128V become 18V when charging so check that your
device is18V tolerant or use a DC/DC

s 1 DsubF-1 et 2 -> +12 8V (8AMax, embedded PC, other device)
DsubF-6 210 -= GND
10 B
DsubF-3 -= Relay 1 +12.8V (SAMax)
DsubF-4 et 5 -> Relay?2 (not used)
HD-D-sub-15 Female DsubF-15-=12.8V (Linked to the Main Switch, 300mA)

To Be activated on new firmware {Mosfet Power Output):
DsubF-11-> Channel 1 - 12.8V (4A)
DsubF-12-= Channel 2 - 12.8V (4A)
DsubF-13-=Channel 3 - 12.8V (4A)
DsubF-14-= Channel 4 - 128V (4A)

48Nnsa
@

Zerial portfor Embedded PC:

DSUB16M-6 -= DSUBSF-3
wansda DSUB16M-T -= DSUBSF-2
DSUB16M-9 -= DSLUBSF-5
Infrared Sensors:

DEUB15M-3 -= Infral-data
DSUB15M-8 -+ Infratl-gnd
DSUB16M-1 -= Infral-+8W
OSUB15M-4 -= Infra2-data
DSUB15M-8 -= Infra2-gnd
DSUB1EM-1 -= Infra2-+5Y
DSUB16M-5 -= Infra3-data
D=2UB16M-14 -= Infra3-gnd
DSUB16M-2 -= Infra3-+5v
OSUB18M-10 -= Infrad-data
DSUB15M-14 - Infrad-gnd
DSUB16M-2 -= Infrad-+BY

FUTURE UZE:
Dsubld-11 -= free dspiclO (fulure use)
Dsubl-12 -= free dspiclO (future use)

HD-D-sub 15 Male

Osubh-13 -= notused
DsubM-14 -= GHND
DsubM-15 -= 3.3V (20ma)




Architecture bas niveau

External Cables

1 5 } f
00000 - - -
S\ooooo/ " 2 “DSUB15M-5 -> Jacks %
TREET 3 DSUB15M-10 > Jack- ' :
(] "
HD-D-sub 15 Male Lorguedr !

15cm

. Longueur 30cm
DSUBR1SF-6.-= DSUBYF-3
DSuUB15F-7 -= OSLUBY9F-2 — Rt
DSUB15F-0 - DSUB9F-5 i DSURSE

Longueur 10cm
DSUB15F-3 = Infraljaune
DSUB15F-8 -> Infral-noir
DSUB15F-1 == Infral-rouge
OSUB15F-4 == Infrg2-jaline
DSUB15F-8 -> InfraZ-noir
DSUBTSF-1 = Infraz2-rouge

fehu

H5LENsa

Longueur 30cm
DSUB1TSF-5 -> Infra3aune
DEUB15F-14 -= Infraj-noir
DSUB15F-2 == Infra3-rouge

DSUB15F-10i-= Infrad-jaune
DEUB15F-14--= Infrad-noir
DSUB15F2 = infrad=rouge

HD-D-sub-15 Female

‘gl

EEREE

Z
g




Architecture bas niveau (cablage)

Moteur G + -= Mx2-2 - \ . CH2-1 == MX7-4

Moteur G - -= MX2-1

k
a3
u+
L as1

CH2-2 -= MX7-3
Bat + > FUSE-1 ST = XD
LED+ -> MXE-2 Codeur Bat - == CX1-1 SW1-2 = MXE-
LED- -> MXB-1 Rouge > +5V MSV3-7 ;
Blanc -> A MSV3E - SWi
Vert -= B M3V3-8
Mair > GND MSW3-5
S — - I.. _
> MSV6 M e @ a.,f:.”.w...,;
.. e "
MSV7# R

WanNsa HD-D-sub-15 Female
DsubM-1 et 2 -> MSV/1-1 1o o
Dsubl-8 et O -> MSyW1-4
DsubM:-6 => MSVE-3 o
DsubM-7 <> MSVE-2 o
DsubM-3 > MSV2-6 omo
DaubM-4 <> MSV1-6 080

N DsubF-1 et 2 -= MXT-1
SV2 (X2 DsubF-6 & 10 -> MX7-2
\ | Dsubl-3 -> MX%-2
DsubF-4 et 5 -= MX5-4
DsubF-11 > MX9-1

MEW 4. . MSV1Z VX n___

MSWZ:

HD-D-sub 15 Male

_U .U
DsubM-5 -> MSV1-5  ~1080) = DsubF-12 > MX9-2
Mmcwﬂ-mw > MSV2-5 - DsubF-13 = MX9-3
subM-11 -> MSV7-1 DsubF-14 -> MX9-4
DsubM-12 -> MSV7-2 DsubF-15 -> MX6-2
DsuUbM-13 == MSV7-3
DsubM-14 = MEVT-4
DsubM-15 == MSV7-5
DIN-1 / DIN-2 -> CX1-4
_—DIN-3/ DIN-4 -> CX1-3
: ©@9o
i e 1 Moteur D # -5 MX3-1 L
H w Mateur D - - MX3-2 DM
0 " L
3 - | ﬁ W% FUSE-1->Bat+
Rouge 5V MSVA ol i e Ay " FUSE2->CX1-2
PARE gt BRE = miotors
LEDCH -> CSY2.3 Blanc -> A MSV3-2 w5 dacke1 (+) > FUSE-2
0 it - W 1 Ay 5
LEDG- -> CSV2-4 Vert -> B MSV3-4 QG- S Jack-2 () > Bat -

Moir -=> GND MSW3-1




'interface de controle
Simple (TCP/UDP):

Le logiciel:

Disponible sur le CDROM
«WIFIBOT_GUI_RAW_5_0_30A.exe »

\default_robot_software\Control_software\new_protocol Speed View:Affiche Motor Control OFF:
sous forme de graph  Désactive le contrble
. Installer si nécessaire les codec Vidéo les vitesses. en vitesse.
présents dans le méme répertoire selon le
type de la camérgour la webcam pas de Input Selections
codeg. Mators | Tnput Widso ABOLT Sélectionne le type
. Lancer le programm@&/ifiootGUI . Jaystick d’interface de contrble
. Cliquer surRobot puis Settings La fenétre Virtual_Joy La wiimot est aussi
des réglageRobot Settingssort. Cantrol Panel disponible.
. Remplir les champ€ontrol Server IP et (control panel pour
Control Server Port (défaut15020) e CAIOTET 1€ joystick)
. Remplir les champs liés a la cam&@amera Video MeshMetwork  About
IP et Camera Port (défaut8080) Video On
. Sélectionner le bon type de caméra. Mdlem O Video selections:
Weh settings

Si la caméra n’est pas présente, il faut utiliser

Firefox ou Internet explorer sur le port

Control OFF

peed YWigw

‘fideo Processing OMN
‘fideo Processing OFF

7 \ROBOT GUI
Robot | Motors Input Vi

Motor Control ON:
Active le contrble en
vitesse.

Controle de la
caméra

8080 pour voir I'image. Stay_on_Top
. Cliguer surVideo, puisVideoOn. L'image SrpShot
doit apparaitre. E::E o
. Cliguer surRobot puis Connect.
. Cliquer surinput puis sélectionnedoystick
ouVirtual_joy . Le robot est maintenant Constant input: Fixe une
controlable. vitesse constante

Options des menus:

AN

Camera;: Démarre la

/

Pan-Tilt camera control:
Contrble du PTZ

Robot: Démarre la
communication avec
le serveur de
commande.
RobotOK: Stop la
communication avec
le serveur de
commande.

communication aved

le serveur camera. Sensor feedback:

Information sur les IR
CameraOK: Stop la

communication aveq
le serveur camera.

Niveau batterie




Settings:

Settings menu
IP & port du robot
IP & port de la camer

]
Fress the ESCAPE key to zave and exit A

Raobot P
f9z.162.1.108 e - .
s | —= Ping Robot
Robot Port —— HpBE
TCP=15020 15020 Disconnect
UDP=15000 h Reboot Robot
il in
Camera [P ‘192.188.1.1[!8 ! Einzgl/
Camera Port (5020 Web_Settings Robot Type
Robot type
L [ e 1 WIFIBOT LabV3
sy |, L WIFIBOT L
¥ MJPEG|3, |4(LDLC) 5(DCS900) maxx 4w
3WIFIBOT SC/4G

SNR SPY IP |1?2.1B.D.7
Topology [P [172162

i o P4 WIFIEOT GUL 5.0 E=a | x

\Frm Motors Input Video MeshNetwork About

COM Sleep ms |30

COM me |30

Robot Type [q
Wilibot=1

Emaxu=2

Wwifibot no adometrye=3

Jopstick Humber |1
Ttox

Camera Type

1 Axis MJPEG Server M7001

2 MJPEG WIA Server (Robot Windows)

3 MJPEG Streamer (Robot Linux) |

4 LDLC Camera

5 DCS900 Odometrie O
[0

Robot Motors Input Video MeshMetwork About

robot courant + vitesse en tics / 10ms




Type de Caméras et compatibilité des
clients:

Par déefaut

IE et Firefox




Web Cam Serveur et client Web:

Windows WIA SERVER : http://192.168.1.XXX:8080

Fichier Edition Affichage Historique Marque-pages Yahoo! Qutils 2

- Ay (@ | hetp://192168.0.103:2080/%

£ Les plus visités @ Débuter avec Firefox &, A laune

X! -2- v | SearchWeb + [J +| B2 Mail = [ Shopping + & Personals + Y My Yahoo! £ News ~ (8 Games + CJ Travel - [ Finance - 3 Answers - 8D Sports - [ Signln -

umentation - About

Fichier Edition Affichage Historique Marque-pages Yahoo! Outils 2
@ - &y (| http://192.168.0103/streamtmp.htm
18} Les plus visités P Débuter avec Firefox & Alaune

Y¥r -2 - ~ | SearchWeb ~ [ | 3 Mail = Y Shopping + &2 Personals + (@ My Vahoo! ) News » £ Games + (7 Travel + [ Finance - £ Answers - @D Sports = [k Signln -

WIFIBOT

Display the robot stream

CAM1
T pane {|[ pen- |[ i [ tme

Got response: pan_plus: 15

© The MIPG-streamer team | Design by Andreas Viklund

@© The WIFIBOT networked robotic | Design by Wifibot

Terminé




Se connecter au robot en WIFI ou
filaire:

Par default le robot est configuré pour se conmecte
au point d’acces fourni avec une IP de type
192.168.1.XXX est le ssid « wifibotlabap »

108M Wireless Access Point
\Vous avez juste a connecter votre pc en DHCP sur le TR
point d’acces pour rejoindre le réseau local des

robots.

\Vous pouvez aussi configurer votre pc avec une
adresse fixe.

SSID WIFIBOTLABAP
192.168.1.1

Si vous vous connectez sur un robot Linux ou
DHCP Server

Windows avec un cable Ethernet, entrer 192.168.0.x
sur votre PC (x est un chiffre entre 1 and 254 sauf
les IP utilisées dans le robot).

Par exemple, un Wifibot avec le numéro de série:
LABYYYXXX va avoir une IP pour son PC
192.168.0.XXX et 192.168.0.XXX:8088our la
caméra si webcani92.168.0.20:88i caméra IPLe
Masqueest a 255.255.255.0 ea@wayle serveur
DNSvide.

192.168.1. XXX
Si vous vous connectez a un robot sous
Windows, comme on bridge l'interface filaire
avec le WIFI, les IP suivent le méme schéma
gue pour le mode filaire.
Si le robot est sous Linux on est en wifi en
192.168.1.XXX. Dans ce cas on NAT ethO et
ath0, on ne voit plus le sous réseau filaire
192.168.0.xxX.
Par exemple, un wifibot a un SN:
LABYYYXXX son IP WIFI va étre
192.168.1.XXX, et 192.168.1.XXX:8080 pour
la camera IP ou la webcam.
Le masqueva étre 255.255.255.0

15



Connecter votre adaptateur wifi au point d’acces wifibotlabap»:

Vous serez connecté au Wi-Fi en quelques étapes :

Vous devez disposer d'une version récente de Wisgwanant en charge le Wifi (Windows Xp Sp2
windows vista ou 7 conseillé).

Vérifiez que votre adaptateur sans-fil est actilaus devriez voir apparaitre une info-bulle vous
indiquant que différents réseaux sans fil sontathges. Cliquez dessus

i1l Réseaux sans fil détectés

Un ou plusieurs réseaux sans fil sonk 4 portee de cet
ordinateur, Pour vair la liske et wous connecter, cliqguez sur ce
Message

Connecter votre adaptateur wifi au point d’accés wi « wifibotlabap»:

La fenétre "Choisir un réseau sans-fil* apparate&ionnez wifibotlabap »

Choisir un résead sans fil

SSEaLx Cliquez sur un élément dans |a liske d-dessous pour wous connecter & un réseal sans fil &

portée ou pour obtenir plus d'informations.

(.;clr;;. lab101101

ans fil pour la maison ou une petite

: Réseau sans fil non sécurisé iIEn!
({clr:r) .
des réseal sans fil 't Réseau sans fil securise (WPA) iIEn!
(({e))]
23Uy preferas
't Résgau sans fil sécurisé (WRA) iIEnz

avances

:y Wireless MNetwork Connecktion !_,xl

Connected ta: Uoff Wireless

Un info bulle nous informe que la connexion Signal Strength: Yery Good

est active.

no




Connecter le robot sur un écran
VGA + Clavier:

Vous pouvez travailler
sur le robot comme si
VOUS étiez sur un pc.




Réseaux:
Architecture réseaux:

Dans le WIFIBOT LAB la carte PC
embarquée fonctionne comme une passe
entre le réseau interne et le réseau Wifi
externe. Le PC a une interface Ethernet e
une sans file mini-pci. Cette derniére peut
aussi étre filaire si I'option routeur UBNT ¢
été choisie. Le LAN et le WLAN ont
généralement 2 type d’'adresse différentes LAN IB/~ WLANIP:

192.168.1.1
Bridge

- A~ , 192.168.1.3 - .
non et les paquets doivent étre routé com T A
il faut entre ces 2 interfaces. Les choses ¢ Node3 WA Rridge Node2

255.255.255.0

différentes selon les robots sous Linux ou cien 192.168.1.0

. 192.1681.35
Windows.

SousWindows nous avons crée wridge
entre le filaire et le WIFI. Ce bridge a une o, 1531
unique IP qui est celle du robot. On acced.

ainsi au deux réseaux avec la méme IP

(figl). Fig 1

SousLinux nosavons lié les deux réseaux
par un NAT : Network Adresse Translation

WIFI et filaire ont deux adresses Geema DT Nades Client Nodel
cep s 192.168.0.2 - 192.168.1.x port 15002 9.0
différentes. 102.168.0.3 ---- 192.168.1.% port 15003

Uneredirection de port est faite entre le IOE TS e (G168 et TSGR Client
WIFI et le port pour atteindre le réseau

interne filaire (caméra etc..()ig2).

On accede a tous les éléments connectés
réseaux filaires en utilisant I'lP du WIFI et

LANIP: 192.168.0.1
Gateway
WLANIP: 192.168.1.1

WLANIP/192.168.1.3

en spécifiant le bon port pour étre redirigé e e 1 WLAN P: 192.168.1.2
sur le bon systeme. WIS Lan: 19216801

255.255.255.0
192.168.1.0

Fig 2




UPNP:

Pour un robot Linux ou Windows
Un serveur UPNP expose les données du
robot :

{
]

w | &3 W Rechercher

Centie REsea et partage o AjSUterUneimpnimante W AjoUtErn r-l:-riphn:ﬁ:]:ﬂ: sans fil

i
¥
e

Mom g Lategorne Groupe de travail Emplacement réseau
B Documents N wrsoTLABST EA' PC-DE-LAURENT
| EI Musigue —
[ ModifiE rdcermment
Autres
Bosshirs v Propriétés de WIFIBOTLABG7 ]
E_'_!J Panneau de configuration - [ Perphanique réscay |
B Corbeille
i | bureauformelio N wirmoTLass?
| cam_laught
i chargeur Informations sur le péricherique
ColerContols_dema =
) | ColorContals_src Fabricant : WIFIBGT ,
hettpos £ wrvess it fibot . com
J Beveiop
Firder2 2 Modile : LABVZ
. hitp://192. 168, 1.67:15020
| gostai
- || jantss N® de modéle : CAMEDA
| Microtrogper CAD Page Web du hitp: 183, |68, 1.5 78080
| new_man2 penphengLe :
J oisr_laught
| Plabnum-5RC-0-5-4-542 o 4 Informations de depannage
- WIFIBEOTLABST Catégories | Aut i ;
' : R Numéro de série ; wibto310067
Emplacemnent rése.., witigl
Adresse MAC ; 00:0b:6b 2567 1a
| Identificateur unique ©  uLid:fSeced55-7dB6 -eact-dda9-add 1bfataT 17 h
| Pour obtenir de |'aidl Adresse 1P 192, 168.1.67
—
buresafarie s




Les différents modes WIFI: :

e

<y Master haster Managed

Par défaut les robots sont en mode infrastructure et ssbnnectent : \# " Fibemet \%
au point acceés fourni. W ;

INFRASTRUCTURE 7 * ’

Modes: MODE

Managed -

-Infrastructure Master (Access Point) F|g 1
-Infrastructure Managed (Adapter/Bridge)

-Ad-hoc Ad-hoe
-Ad-hoc avec OLSR ou BATMAN ;
(Mesh Networking) ig/ k.
- Ad-hoc démo mode spécial pour le mesh. 11

En mode infrastructure chaque robot (notée STATION ou Client) se connecte a un *"“““’zg{
point d'acces via une liaison sans fil. L'ensemblméopar le point d'acces et b R RS |
les stations situés dans sa zone de couverture es¢ &@mgeimble de services de base | ]

, . : 3 ) % AD-HOC i |
(en anglais basic service set, noté BSS) et constitaecellule. M MODE
Chaque BSS est identifié par un BSSID, un identifian6 a@ctets (48 bits). _ﬁ_g/ . z _“!
Dans le mode infrastructure, le BSSID correspond eekaé MAC du point d'acces. it Fig 2 Ad-hoe
Il est possible de relier plusieurs points d'acces ewtkgoar une liaison appelée system~ e B
de distribution (notée DS pour Distribution System) dénconstituer un ensemble -
de services étendu (extended service set ou ESS). teengyde distribution (DS) é/
peut étre aussi bien un réseau filaire, qu'un cable entrepdints d'accés ou bien méme l

[Adhoe

un réseau sans fil ! |

/ OLSR .
Un ESS est repéré par un ESSID (Service Set Ideptifi@st-a-dire un identifiant de 32 7 Nw
caractéres de long (au format ASCII) servant de poor le réseau. L'ESSID, L2 MESH ..
souvent abrégé en SSID, représente le nom du résespréante en quelque sort é/ MODE ﬁg

un premier niveau de sécurité dans la mesure ou la ssanae du SSID est
7 . ' . , , Ad-hoe + OLBR Flg 3 Ad-hoc + OLSR

nécessaire pour qu'une station se connecte au réseau étend

En mode ad hodes machines sans fils clientes se connectent lesauxesutres afin de constituer un réseau point a

point (peer to peer en anglais), c'est-a-dire un résdaasl lequel chaque machine joue en méme temps leerélesdt et

le r6le de point d'acces.

L'ensemble formé par les différentes stations est @mralemble de services de base

indépendants (en anglais indépendant basic senticalségé en IBSS).

Un IBSS est ainsi un réseau sans fil constitué au mmime deux stations et n'utilisant pas de point d'atd&sS
constitue donc un réseau éphémere permettant a desresrsituées dans une méme salle d'échanger des données.
Il est identifié par un SSID, comme l'est un ESS edeaniofrastructure.

Dans un réseau ad hoc, la portée du BSS indépendalét@shinée par la portée de chaque station. Celaigigjié si
deux des stations du réseau sont hors de portée I'l'agitde, elles ne pourront pas communiquer, méme si'&l@ent”
d'autres stations. En effet, contrairement au modasitrficture, le mode ad hoc ne propose pas de systéeme de
distribution capable de transmettre les trames d'@t®rst une autre. Ainsi un IBSS est par définition ueanés

sans fil restreint. Si un algorithme de routage dygaencomme OLSR ou BATMAN est lancé au dessus, lauvége
s’organiser selon la position des nceuds pour assuceés et le relayages automatique.




Configuration du robot:

Robot Windows XP SP3

Le robot est configuré par défaut pour fonctionerer

Mode infrastructure SSID « wifibotlabap » et seruete
au point d’accés fourni.

Pour changer la configuration:

Seul le mode ad-hoc et Infrastructure sont possible

Débloquer la Compact Flash avec la commande
fowfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toutes les
modifications seront enregistrées. fowfmgr /engiadar
la reprotéger.

Ouvrir le menConnections Réseaux dans le
Panneau de Configuration cliquer sur le menu
propriétés de votre carte réseau.

Cliquer sur I'onglet Réseaux sans fil.
Activer la castaisser Windows gérer mes
connections sans fil

Cliguer sumjouter

Mettre votre nouveaBSID : monwifibot ...
Activer ou non le cryptage
Activer le mode ad-hoc ou non

Cliquer suOk pour fermer la fenétre

Cliguer encore sur OK
10 Changer si besoin I'lP du Pont réseau si besoin
11. Vérifier avec votre PC si le robot est visiblgec
votre nouvelle configuration et tester la connexion

W

©o0oNo O A

L. Wireless Metwork Connection Properties

-Generall Wireless Netwark s ;.:ﬁd\ranced

?)X)

Uze Windows to configure my wireless network: zettings

Available netwaorks:

To connect to, disconnect fran, or-find out more information
about wireless networks in range. click the button below.

I_ Wiew Wireless Metworks

Preferred networks:
Autornatically connect to available netwark z in the order listed

| bl
avE L
I e 1§
Add... Remove
Learn about setting up wireless network:
configuration.
[, 0k l [ Cancel

]

Wireless network properties

Association | Authertication _Eu:unneu:tiu:ur'u-f

Metwork name [S510;
Wireless nebwork keay
Thiz network requires a key for the following:

iDpen

| Something |

Metwork Authentication:
[ ata encroption: ﬁjl;b@ V_.-i
| airle ke | |
R F =]
L]
= GO
Thiz iz a computer-to-computer [ad hoc] network; wirelezs
acces: points are not used
] 4 J [ Cancel

)
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Robot sous Linux:

Tous les modes sont possible méme le mode poiot&samais il semble bugé depuis Ubuntu 9.04.
Il'y a quelques fichiers important qui permettemtre autre de reconfigurer le réseaux ou le
démarrages des services par défauts:

/etc/network/interfaces

/etc/init.d/wifibot-init lance /usr/sbin/wifibot-init Configuration du NAT
/etc/init.d/wifibot-server  lance /usr/shin/robot_servescripte qui lance le serveur pour le controle
/etc/init.d/wifibot-mjpeg  lance mjpeg-streamer $rveur de la webcam
/etc/wifibot.ini Quelques variables pour /usr/sbin/wifibot-ini

/usr/sbin/wifibot-init

Binaires:

/usr/sbin/robot_serverrun

/dev/ttySO represente le port COMO

Ces fichiers peuvent étre édités sur le robot digtance.
Le fichier “interfaces” configuration du réseau:

Ce fichier permet de configurer l'interface filae¢hO et I'interface wifi athO.

Firefox

Or
Internet Explorer
Toview Camera
hitn HrobollP- 8080
httipirebatiF 80

=

- Wim 802 11b/g éﬁ;ﬂﬁﬂt

Lab+ SBC Linux LAB101101

SsID
26101101 T—
RTMIX or Chan6 Ath0 192 168.1.101

Simple GUI Eth0 192 168.0.101

192.168.1 xxx
255.255.255.0




Exemple de fichier:

|| Fichier ti
=3 @ | el
lbuta lo

iface lo inet loopback

auto athi

iface athl inet static

# ensure athl i= down (never fails bec
pre—up wlanconfig athl destrov |
¥ =et up the athl device in
pre—up wlanconfig athl
addres=s 192 .168.1.106
netmask 255.255 255.0
gateway 192 168.1.2
wireless—e=sid linksys

pre—up iwconfig athl es=sid linksys
# IF wou use WEP, put the key here:
twireless-key 1234-1234-1234-1234

Zce (unless you're using AutoCreat

auto ethi

iface =thl inet static
addres= 192 .168.0.106
netmask 255.255.255.0

#auto =thl

#iface ethl inet static
#addre=s=s 192.168.2 105
#netma=sk 255.255.255.0

t«_(.j.:‘.‘;[juseré\laurent’\Desktop\xBE_ihSiQ-Dﬁ&-BB_inst‘\networ'IE‘.‘;ihteHaceSCIi'ént» [I_'f]"Z-BHIi“gneS, B? i _éNum | —3%— |o0007 D_D1 2

Mode Infrastrucure:

! intertecescien “Warv, R — — i AN (P

he Options Fenétres Aide L« Passerelle si

confection via internet

__+Mode WIFImanaged

mettre « sta »

— « SSIDde votre AP
_+LAN IP

Mode Ad-hoc:

e AT — g "WLAN P
s e -

Fichier Edition Recherche Options Fenétres Aide
o= |&| &

T ¢ Passerelle

8] | &)
lauto 1o

iface lo inet loopback

auto athl
iface athl inet static

# ensure athl is dowvn (never fails bec
pre—up wlanconfig athl destroy | =
# ==t up the athl device in node before
pre—up wlanconfig ath ate wlandev ué
address 192.168.1.106
netnask 255.255.2585.0
gateway 192 . 168.1.2
wireless—channel 1

ging up the 4 ace {(unless you're using Autg

wlanmode ad-hoc

vireless—essid labl00106
pre—up iwconfig athl essid lablOo01l06
# IF wou use WEF, put the key here:

fwireless-key 1234-1234-1234-1234

auto ethi

iface =thl inet =tatic
address 192 .168.0.106
netmask 255255 .255.0

#auto ethl

#i1face ethl inet static
#address 192 168.2.105
#netmask 255 255 2E55.0 -

_'..a«C:\Users\laurent‘\Desktop\xBE_instQDdl\xBE_inst‘\net\:\fcrk\inter’facesAdHoc» L7 28 lignes. £ i [Mum | 3% [00001 001

L— Mode WIFI mettre

ad-hoc

1 «SSID

— » Canal WIFI
1 «LAN IP




Le fichier de configuration “/usr/sbin/wifibot-ini” :

Configure le NAT et donc iptable.
Pour plus d’information_http://www.netfilter.org/

Linterface
filaire IP etport
gu’on souhaite

On utilise « iptables » Linterface qu’on Linterface WIFIIP et atteindre (ex la

pour le NAT veut « NATer » : -
port qu’on souhaite camera IP sur le
attelndre port 80)
T ifibot-initt - WinVi =HASE X
B T i e — - - . — ]
| Fichier Edition [Recherche Options Fenétres  Aide |
DlwlBla] & =(m] of sl
#! sbin<bas A
| |
|| =v=ctl —w pyet ipvd ip forward=1
|| source setg-wifibot . in3 ‘} !
szudo iptajles —t nat -4 FREREOUTIHG -1 top —d Srobotwlanip —dport Scamportl —3j DHAT ——to Scamlip: fcamportl I
szudo iptables —t nat -4 FREROUTIHG -1 tocp —d Srobotwlanip ——dport Scamport:d —3j DHAT ——to Scamip: fcanport?
sudo iptables —t nat -4 FREENUTIHG -1 udp —d $robotwlanip —dport Scamportd —j DHAT ——to fcamip: Scamport 3
=udo iptables -t nat -4 FRERD i udp —d $robotwlanip —dport Scamportd —j DHAT ——to $camip: Scamnportd
sudo iptables —t nat —A4 POSTROUTNIG —o ethl —3j HASQUERADE
«ChUsersilaurentDeskiopixBE_inatdl4uBE_instbinwigatinits [Lf] 16 lignes, 914 caractéres | i | |Mum |-100%— 000712 (D01
AN =
Parcourt

/etc/wifibot.ini file
pour avoir les
informations du
NAT

Sous Windows il faut utiliser par exemple I'éditéimVi32.exe pour changer ces fichiers.
D’autre éditeur peuvent introduire des caractérameés._http://www.linuxfibel.de/vi.htm




Acces distant;

Pour les robots sous Windows Xp:

Pour avoir acces au systeme Windows vous pouvez
brancher un écran avec un clavier USB ou PS2, mais
vous pouvez aussi une fois connecté en wifi vous

connecter en bureau distant:
Fig 1
- Lancer l'application Démarrer > Tout les
programmes > Accessoires >
Communications > Connexion au Bureau a
Distance

- Entrer l'adresse IP du robOtdinateur

cliquer surConnexionentrer le logirroot et le mot
de passavifibot sur la machine hote dans les
champs prévus a cette effet

- Vous étes maintenant dans une fenétre affichant le
Bureau de I'h6te, une barre apparait en haut
de la fenétre vous permettant d'arréter a tout
moment.

Fig 2




Acces distant sous Linux : 1 - Entrer 1P du

2 — Cliquer sur

<. . robot. SSH
Pour se connecter a distance on utilise le progocol

SSH et le logiciel Putty.exe:

. Ouvrir le client putty.

. Entrer I'lP du Robot et le port 22.
. Putty demande des confirmations
. Login: wifibot.

. Mot de Passwifibot

Le CDROM inclus le logiciel Putty

3 — Cliquer sur /

OPEN pour vous
connecter

5 — Entrer le login:
wifibot

4 — Confirmer la connexion.
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Transfert de Fichiers:

Robot Windows XP:

Sur le robot le répertoire c:\data est accessible a
distance car il est partage.

1. Cliguer subDémarrer->Exécuter.
2. Taper \IPduRobot

3. Nom d'utilisateuroot et mot de Pass
wifibot
4. CliquerOK

5. Seul ce répertoire n’est pas protégé par
fowfmgr

Important pour Xpe:
Pour changer la configuration si besoin:

Débloquer la Compact Flash avec la commande
fowfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toute les
modification seront enregistrés. fowfmgr /enable por la
Reprotéger (sauf pour \data qui est toujours ouveit
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Transfert de Fichiers sous Linux:

L'utilisation du protocole SFTP permet de transfétes fichiers.
Le logiciel WinSCP.exe disponible sur le CD ROMrpet de se connecter aux robot en SCP.

1 - Entrer NP ici

\

2 — Nom d'utilisateur: -
wifibot g

3 — Mot de Passwifibot

4 - Cliquer suiLogin

v

5 - Confirmer la

connexion.  }

6 — Reconfirmer

\>

\Vous étes connecté, et pouvez
transférer les fichier comme avec
un client FTP
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La mise a jour du chassis:

On peut mettre a jour le chassis soit
avec le programmateur ICD2 ou ICD3
de microchip soit avec le bootloader
DS30 installé dans le robot en utilisant
le programme ds30 Loader GUl.exe

Brancher votre pc sur le
port série du robot,
appuyer sur « Download »
et allumer le robot. Le

programme se chargera
automatiquement.
Fichier .hex de mise a jour

Wifibot Lab V3
dspic
DSPIC33FJ32MC3C
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3.5" embedded board with Intel

® Atom ™ dual-core Solution
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The optional CPU (core 15 520M or core 17 620M)
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Le CDROM

Le CDROM est une sources d’informations sur tout
les composant du robots. lls se compose en 3 partie

principales:

.Fichier configuration AP WIFI

Bootloader DSPIC

.exe IHM Windows de control Nouveau protocole (L&)

exe IHM Windows de control ancien protocole (LabV2

Serveur MJPEG Caméra Windows et Linux

Source IHM + Serveur Robot

Source du Serveur linux de contréle du robot nouvgatocole

Source du Serveur linux de contréle du robot anpietocole

< Source du serveur windows de contréle du robot @eaunprotocole
<«—— Source de ['HM windows de contrdle du robot nouvgaotocole

Source de 'lHM windows + du Serveur windows datodle du robot ancien protocols

Serveur UPNP Windows Linux

Documentation Option Wifibot

Documentation robot + protocol RS232 et Ethernet

Partenaires WIFIBOT Robot framework
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Annexe 1



Annexe 2



Annexe 3



Annexe 4



Annexe 5 (Motor 12V 1/51)



Annexe 6 (OPTION)



Annexe 7 (OPTION)



Annexe 8 (OPTION)



Annexe 9 (Option)

Optional Sensor: Kinect
(+DC/DC+fixation sur rotule avec niveau

a bulle)




Annexe 10 (Option)



Annexe 11 (Option)



Annexe 12 (Option)

Optional CPU (core 15 520M or core 17 620M)




Annexe 13 GPS (Option)



Annexe 14 IMU (Option)




Annexe 15 (Option)

AC/DC Multi-Functional Balance Silent
Fast Charger/Discharger
(must switch off the robot)

Chargeur AC/DC Multi-Fonctions
charge/décharge equilibreur silencieux
Avec monitoring USB par PC



