Plate Forme mobile
robotique 4 roues motrices

Architecture modulaire et
ouverte

Contrélable en 12C via
USB (RS232)

PC x86 embarqué avec une

[l o
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image XPe ou Linux Xubuntu

Robot WIFIBOT LAB

Le Wifibot Lab est une plate forme robotiguedulaire, qui permet de

couvrir un large spectre lié a la robotique mobile, a I'informatique tridiis

et aux réseaux sans fil.

Le systeme de base est composé d'un chassis, d’'une camera metalise
capteurs infra rouge. Le robot est contrélable en utilisant le bus &2avi
adaptateur USB. L'unité de calcule qui envoie les commandes au robaeest
carte industrielle 3.5 pouce avec une image du systeme d’exploitation XP
embedded ou Linux, utilisées dans le monde de I'embarqué.

Les utilisateurs peuvent ainsi modifier ou concevoir des programmes
directement sur le robot (VGA ou bureau distant via WIFI).

Différents capteurs peuvent étre proposé en c : Camera IP MJPEC
Capteurs infrarouges, bras manipulateur, télémétre laser , ultrasolulem
phidgets USB (LCD , capteur de courant, pression etc...), autres captaurs
demande.

Diverses interfaces de contréle et APl sont proposées aux utilisatearse
code source en C/C++. Des logiciels comme RTMAPS

ou Matlab peuvent s’interfacer facilement du fait de la simplaitgrotocole.
La carte moteur est aussi programmable en C avec un débuggeur bas codt
ICD2/3.

www.wifibot.com
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Capteurs moteur:

Control vitesse :

Moteurs:

Dimensions:

Batteries:

Bus de controdle
interne:

Protocole de

contrble distant :

Calculateur:

Capteurs:

Logiciels:

Spécifications par défaut

2 codeurs en quadrature effet
hall 12*52 tics par tour de
roue.

2x PID sur 1 x DSPIC
Microchip 33f
programmeés en C
Débuggeur ICD2 en option

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

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

9.6V NiMh
9000 mAH
Chargeur 12V/220V

12C via RS232 émulé par USB.
Le protocole est trés simple et
permet de contréler le robot via
I’API en C++ ou par n'importe
gu’elle logiciel du commerce
comme MatLab, RTMAPS,
Robotics Studio

Socket TCP/UDP via WIFI ou
RJ45

Carte industrielle Intel Atom
1.6Ghz 521M Ram /4G CF
4 x USB 2.0 4 x RS232/485
1 x Mini-Pci ...

2 capteurs infra rouge
1 web cam Pan et Tilt
ou 1 camera IP MJPEG

API C++ de contréle du robot

2 interfaces de contrdle distantes
Librairie Open Source pour le
traitement vidéo.

Serveur web embarqué
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CAMERA IP  Capteurs divers  Bras manipulateur WEBCAM WIFI Divers USB GPS
® 4

Intel Atom N270 1.6Ghz
low power Embedded SBC
Mini PCI, VGA/LCD

1 x LAN 4 RS232/RS485

PC industriel 3.5 pouces
XPE ou Linux
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Plate forme de base USB
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Serveur de contrble Interfac_e de contrble
distante

Couche RS232
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ICD2-3 (option)
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Calculateur USB -> 12C
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Serveur Web / OPENCV ' Carte Mcilr DSPIC
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Capteurs IR
Camera Moteur + Codeur Hall
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