
Le Wifibot Lab est une plate forme robotique modulaire, qui permet de couvrir un 
large spectre lié à la robotique mobile, à l’informatique industrielle et aux réseaux 
sans fil. Utilisée par un nombre croissant  de centre R&D, d’école, d’université, et de 
laboratoire dans le monde, elle se distingue par sa simplicité et son efficacité. 
Le système de base est composé d’un châssis en aluminium anodisé, d’une camera 
USB motorisée, de 2 capteurs infra rouge et d’une nappe laser Hokuyo URG-
04LX-UG01 en option. Le châssis du robot est contrôlable en utilisant un port 
RS232. L’unité de calcule qui envoie les commandes au robot est une carte 
industrielle Intel Atom D510 double coeur au format 3.5 pouces, avec une image du 
système d’exploitation XP embedded SP3 (ou Linux Ubuntu) utilisés dans le monde 
de l’embarqué. Une carte WIFI assure la liaison sans fils au système avec le point 
d’accès fourni.
Les utilisateurs peuvent ainsi modifier ou concevoir des programmes directement sur 
le robot (VGA/DVI ou bureau distant via WIFI).
Diverses interfaces de contrôle et API sont proposées aux utilisateurs avec le code 
source en C/C++. Des logiciels avec leurs modules WIFIBOT comme RTMAPS, 
URBI, Matlab ou d’autres peuvent s’interfacer facilement du fait de la simplicité du 
protocole RS232 ou Ethernet.
La carte bas niveau moteur est aussi programmable en C avec le débuggeur ICD2/3 et 
l’outil MPLAB de Microchip, ou simplement, en utilsant le bootloader intégré.
Divers options peuvent être ajouté au cour du temps: Carte d’acquisition multi camera 
H264, carte firewire, Camera avec DSP Texas Davincy setc...

4 roues motrices
(2 roues + 1 roue folle possible)

Architecture modulaire et 
ouverte

PC x86 embarqué avec une 
image XPe(ou Linux Xubuntu)

Robot  WIFIBOT Lab

Contrôlable en RS232 ou 
en Wifi

www.wifibot.com
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Spécifications par défaut

Capteurs moteur: 

Control vitesse : 

Moteurs: 

Dimensions: 

Batteries: 

2 codeurs en quadrature effet 
hall 2048 tics par tour de roue.

2 x PID sur 1 x DSPIC 
Microchip 33f
programmés en C 
Débuggeur ICD2/3 (option)

4x moteurs 12V 
Réduction 52:1 planétaire 
156 rpm

L  : 30 cm
W : 35 cm
H  : 15 cm
W : 3.5Kg

12V NiMh (LIFE 12V possible) 
9000 mAH 
Chargeur 12V/220V
Path Power Managment
sur 2 Jack : Charge + Alim DC 14-
15v .

Bus de contrôle 
interne:

RS232.
Le protocole est très simple et 
permet de contrôler le robot via 
l’API en C/C++ ou par n’importe 
qu’elle logiciel du commerce 
comme MatLab, RTMAPS, 
Robotics Studio, URBI … 

Protocole de 
contrôle distant :

Socket TCP/UDP via WIFI ou 
RJ45 

Calculateur:
Carte industrielle Intel Atom D510
double coeur
1.6Ghz 1G Ram  / 4G CF
4 x USB 2.0 4 x RS232/485
1 x Mini-Pci + 1x mini pcie …

Capteurs: 2 capteurs infra rouge
1 web cam Pan et Tilt
1 Lidar Hokuyo 4m en option

Logiciels:
API C++ de contrôle du robot
2 interfaces de contrôle distantes
Serveur web embarqué
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Carte Moteur DSPIC 33F

Moteur + Codeur Hall

Calculateur

ICD2-3 (option)

Camera

Serveur Web
MJPEG

Capteurs IR x2

Interface de contrôle
distante
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PWM

USB

USB

Lidar 4m

RS232

Analogue

Architecture haut niveau

Mini-PCI

WIFI

Ethernet
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Annexe 1

������
3.5" embedded board with Intel ® Atom ™ dual-core Solution

LE-376 consists of the 13W Intel ATOM D510 and ICH8M, Graphic Processing Unit features power-efficient 
32-bit 3D graphics core based on Intel GMA 3150 architecture, video capability with up to 384MB of shared 
graphics memory, delivers sophisticated graphics for large display applications and with Dual display types 
such as VGA+LVDS, Enables smoother playback for MPEG-2 codec, a standard video compression format 
used on Blu-ray, DVDs, broadcasting, and broadband content.
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AC/DC Multi-Functional Balance Silent 
Charger/Discharger

Chargeur AC/DC Multi-Fonctions 
charge/décharge équilibreur silencieux

Avec monitoring USB par PC
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Annexe 6



Annexe 7 (Motor 12V 1/51)



Annexe 8 (OPTION)



Annexe 9 (Option)

FREE LINUX SDK



Annexe 10 (Option)


