WiFibe8T .; ¢

Manuel d’utilisation

e Avant d'utiliser le robot, veuillez lire attentivement ce

manuel.

» Les mises a jour sont sur le site wifibot:

http://www.wifibot.com
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_ Démarrage rapide

Contenu du paguet

1-Installer I'interface de contréle simple (copier
- les fichier du CDROM) ou RTMIX.
Plateforme + SBC CPU Atom 1.6Ghz 2- Allumer le robot.

Camera Pan & Tilt IP ou Webcam 3- Régler I'lP de votre PC par exemple:
Chargeur de Batterie 192.168.0.56 mask 255.255.255.0
CDROM WIFIBOT 4- Connecter au réseau ad-hoc du robot ou a
CD-ROM Camera et documentation I’AP fourni si multi robots (IP robot sur

1x cable chargeur I'étiquette située sur la plateforme)

1x céable RJ45 pour la camera IP 5- Lancer l'interface pour contr6ler le robot

4 roues et un tournevis btr

. . Connecteur 15v Support aluminium
Presentation: Capteurs Alimentation DC + CPU Atom D510
IR
Connecteur
d’antenne

Connecteur
d’alimentation
du CPU

onnecteur POWER 12v :
Connecteur Relais 12v Robot
Connecteur Relais 12v CPU




Interfaces

DSUB9 5V,GND and 9.6V sortie tension:

Une masse et une sortie non regulée 12v filtrée
sont disponibles sur le DSUB9 arriére du robot.
Pin 1-2 -> 12V, pin 4-5 -> 12V CPU et 6-7-8-9
-> GND.

Une mauvaise utilisation de ces sorties peut
engendrer un dysfonctionnement du robot.

La pin 3 est une sortie 12v contrblée par le
RS232 (max 6A).

=] 1
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Le connecteur pour alimenter le CPU
indépendamment du robot :

Ce connecteur est situé a I'arriere gauch
robot.

Le connecteur de charge:

Ce connecteur est situé a l'arriere gauche du
robot. Aux bornes de ce dernier, on trouue
directement a travers un fusible le 12v des
batteries.

S’assurer que le robot est éteint lors de la
charge. Le chargeur n’est pas une
alimentation. Pour alimenter le robot ave
alimentation il faut enlever le fusible pour
isoler les batteries et injecter une tension entre
9V et 12V.

Le connecteur DC 15v:

Ce connecteur est a utiliser quand vous
souhaitez brancher une alimentation externe
pour ne pas vider les batteries. Une
commutation douce se fait dés que le 15v est
présent, v insi




L’interrupteur ON/OFF:

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

Fusible:

Le fusible 10 A est situé a coté de I'intérupteur a sa
gauche.

Interface:

Ce connecteur DSUB9 présente un mélange de
signaux, les ADC sont 3.3v tolérants, I'l2C 5v
tolérant:

1-5V 5- extra ADC
2- ADC IR Sharp Gauche 6- TX

3- ADC IR Sharp2 Droit 7-8- GND

4- extra ADC 9- RX

DOO00
efolele

Le connecteur d’antenne:

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




Charger le robot:

Un chargeur intelligent est inclus.

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

Vérifier bien que le chargeur eb mode NIMH
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’environ de 3.8 A

Ne jamais décharger le robot completement (tension proche de 0v)

Quand le robot est complétement déchargé il se peut que le char§etaacharge rapidement.
Si la capacité est inférieure a 1000mAnh, il faut relancer unei@me fois le chargeur.

La fin de charge doit laisser apparaitre environ 8000-9400 mAH.

Charger le robot dans un endroit dégageé loin des objets inflammables.

Ne pas laisser les batteries longtemps stockées sans &géecf@us de 6 mois).




Camera et CPU:

Le robot est vendu avec une camera Pan&Tilt IP ou WebCam. Cesrdesot des éléments
indépendants et peuvent étre remplacés par d’autres modeles.
Pour plus d’'information veuillez vous référer aux manuel de ces cammdrée CDROM.

La plate-forme qui est déja montée, peut accueillir tous vositcoa 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 DSUB9 arriere:
>

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

La caméra est vissée a I'avant du



Architecture systeme:

L'architecture est composée de deux parties: Un Haut niveau compdeé papteurs et modules
robotiques divers et un bas niveau composé par une carte moteur.a@etistconnectée en RS232
et elle est basée sur un DSPIC 33F qui peut étre débugué par un IGI230en C. Le port RS232

est intercalée entre le PC embarqué et cette carte. Gaubler les moteurs et lire les encodeurs ou lg
tension batterie ou encore les capteurs IR via les ADC, it dighvoyer sous Linux ou Windows des
trames RS232.

Le protocole RS232 ou TCP/IP est décris dans un document pdf sur IeNCDRO

USB / SATA / RS232 / CF / IDE / GPIO WIFI clients distant
/NGA | SOUND / Mini-Pci /

WIFIBOT
TCP/IP

Robot_Server

>
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Architecture haut niveau
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Architecture bas niveau

Left Rear

DSPIC Motor Board

p| EncoderIN Left

#{ Motors OUT Left

AnalogIN1
Free Analog IN 3

SPIC33F

PowerJack
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GHND




L'interface de contrble
Simple (TCP/UDP):

Le logiciel:

Disponible sur le CODROMSoftware\control
software\

. Installer si nécessaire les codec Video
présents dans le méme répertoire selon le
type de la caméra.

. Lancer le programm@&/ifibotGUI .

. Cliquer surRobot puisSettings La fenétre
des réglageRobot Settingssort.

. Remplir les champ€ontrol Server IP et
Control Server Port (défaut15020)

. Remplir les champs liés a la cam@&amera
IP et Camera Port (défaut80).

. Sélectionner le bon type de caméra.

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

Firefox ou Internet explorer sur le port
8080 pour voir I'image.

. Cliguer sunvideo, puisVideoOn. L'image
doit apparaitre

. Cliguer surRobot puisConnect.

. Cliquer surnput puis sélectionnejoystick
ou Virtual_joy . Le robot est maintenant
contrdlable.

Options des menus:

Settings:IP du serveur
de Contrble Server et
caméra

% ROBOT GUI
Fobot  Motors

Settings ,
Connect: Démarre la

communication avec
le serveur de
commande.
Disconnect:Stop la
communication avec
le serveur de
commande.

Disconneck
Rebook Robot

Reboot: Reboot
le robot si le CPU
le permet.

Control OFF

peed Yiew

Speed ViewAffiche
sous forme de graph
les vitesses.

BOT GUI

Mokors | Input Wideo ABCUT
Jowstick

Wirkal_Jow
Zontral Pane|

Mideo Meshhebwark  Sbouk

Wideo Cn

Wideo OFf

Weh settings

Widen Processing QM
Wideo Processing QFF
Skay_on_Top
SnapaEhak

Firng Or

Fing OFF

m| (@]
el

Enable Tonst Spd

7 ROBOT GUI Motor Control ON:
Robat | Motors. Inpub AC'[IVG le contrble en
vitesse.

Motor Control OFF:
Désactive le contrble
en vitesse.

Input Selections
Sélectionne le type
d’interface de controle
La wiimot est aussi
disponible.

(control panel pour
calibrer le joystick)

Video selections:
Controle de la
caméra

Constant input: Fixe une
vitesse constante

Pan-Tilt camera control:
Contrble du PTZ

Sensor feedback:
Information sur les IR

Niveau batterie
Courant
Consommé
Vitesse
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Settings:

Settings menu
_ IP & port du robot
Setting — " E0 IP & port de la camer;

Fress the ESCAPE key to zave and exit 7
| gy WIFIBOT GLIT 45

Robot | Motors In id
F"_Dbag':_ f192168.1.108 [ Slﬁmgs =L .
Robat Port Connect Plng RObOt
TCP=15020 15020 Disconnect
UDP=15000 Reboot Robot
Ping OM
Camera IP ‘1 32.168.1.106 —

Ping OFF
Web Settings Robot Type

Robot type

1 WIFIBOT Lab

2 Emaxx 4wd

3 WIFIBOT SC/4G

Carnera Port  |3080

Camera Type [~ MIPEGPTU —MJPEG CAM Tppe

T MREGAPTL | a3 N
¥ MIPEG[34 |4(DLC) 5 DCsson)

SHR SPY IR |1?‘2.18.D.}/
Topology P |1721642

COM Sleep ms |20

COM ms |30

Joystick Murber |1 ﬁi;!?_ot T_ype 1
1tow ifibot=1
Emaxx=2

wilibot no odamety=3

F : m P WIFIEQT GLI 5.0
Camera Type it 'l | Robot Motors  Input  Video ME[l'\T‘JEt‘WCH-‘._ About
1 Axis MIJPEG Server '

2 MJPEG WIA Server
3 MJPEG Streamer

4 LDLC Camera

5 DCS900




Type de Caméras et compatibilité des
clients:

|E et Firefox




Web Cam Serveur et client Web:

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

Fichier 0 Historique Marque-pages ¥ahoo! Qutils

@ 2 4y (3 | ntp/192168.0.103:8080/% v7
2 Les plus visités @ Débuter avec Firefox & A laune

Yr -2 - ~ | SearchWeb + IJ ~ | B Mail = (% Shopping -~ &2 Personals + i@ My Yahoo! T News + [ Games ~ (7 Travel ~ @ Finance + E3 Answers + 8D Sports = [ Signln -

1) i wes Server

Docamentation = “About

Terminé

c & (] | nttpi//192168.0103/streamtmp.htm Ty -

21 Les plus visités # Débuter avec Firefox & A la une

X! -2- v | searchweb - [F + | B2 Mail - (Y Shopping - @ Personals ~ i My Yahoo! T News - &3 Games ~ CJ Travel = & Finance - B3 Answers - B Sports - [ SignIn -

WIFIBOT

Display the robot stream

CAM1
pant I pan- |[ filt- H filt+

Got response; pan_plus: 15

i

@ The MIPG-streamer team | Designi by Andreas Vildund

© The WIFIBOT networked robotic | Design by Wifibot




Se connecter au robot en WIFI ou
filaire:

Par default le robot est configuré pour se connecter
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 AR
point d’acces pour rejoindre le réseau local des

robots.

\Vous pouvez aussi configurer votre pc avec une

. ToLNK -ﬂ"@m
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:808pour la
caméra si webcam,92.168.0.20:88i caméra IPLe
Masqueest a 255.255.255.0 eag@wayle serveur
DNSvide.

192.168.1. XXX
Si vous vous connectez a un robot sous
Windows, comme on bridge I'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:

Vous serez connecté au Wi-Fi en quelques étapes :

Vous devez disposer d'une version récente de Windows prenant en chaifgyéWéndlows Xp Sp2
conseillé).

Verifiez que votre adaptateur sans-fil est activé. Vous devaezapparaitre une info-bulle vous
indiquant que différents réseaux sans fil sont disponibles. Cliquez dessus

7] Réseaux sans fil détectés

IUn ou plusieurs réseaux sans fil sont & porkée de cet
ordinakeur. Pour vaoir la liske et waous connecter, cliquez sur ce
Mmessage

Connecter votre adaptateur wifi au robot:

La fenétre "Choisir un réseau sans-fil" apparait. Sélectiolafey2y' Y XXX, selon votre robot.

_hoisir un reseau sans fil

Sseally Cliquez sur un élément dans la liste ci-dessous pour vous connecker & un réseau sans fil &

porkée ou pour obtenir plus d'infarmations,

(.T) lab101101

ans fil pour 1a maison ou une petite

Réseau sans fil non sécurisé l'nn'
Ui?}
des réseatecans Fil ‘i Reseau sans fil securise (WPA) IIBH'
(1)
=ally préféres al
‘i Réseau sans fil sécurisé (WPA) l'ﬂﬂ

CEVENCES

:y Wireless Network Connection '_,:Kl

Connecked ko: UofM Wireless
Signal strength: Yery Good

Un info bulle nous informe que la connexion
est active.




Connecter le robot sur un écran
VGA + Clavier:

\Vous pouvez travailler
sur le robot comme si
vVous 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 derniere peut
aussi étre filaire si I'option routeur UBNT ¢
été choisie. Le LAN et le WLAN ont
généralement 2 type d’adresse différentes LAN IP/~ WLANIP:
non et les paquets doivent étre routé com i wmess lonigein
il faut entre ces 2 interfaces. Les choses ¢  1odes WLAN
différentes selon les robots sous Linux ou  client omaetin,
Windows_ 192,168

Client Nodel

Client
192:168.1.14

192.168.1.1
Bridge

192.168.1.0

SousWindows nous avons crée wridge
entre le filaire et le WIFI. Ce bridge a une o, a5
unique IP qui est celle du robot. On acced.

ainsi au deux réseaux avec la méme IP

(figl). Fig1

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

WIFI et filaire ont deux adresses ety DNATA Nadex Client Nodel
e s 102.168.0.2 - 192.168.1 x port 15002 8.0
différentes. 192.168.0.3 - 192.168.1.% port 13003

Uneredirection de port est faite entre le |71 e00 < 100 166 s bort 13005 Cliet
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
en spécifiant le bon port pour étre redirigé
sur le bon systeme.

LANTIP: 192.168.0.1
Gateway
WLANTIP: 192.168.1.1

WLANIP;192.168.1.3

: WLAN IP: 192.168.1.2
LANIP: 192.168.0.1 Gateway

WIRELESS
WLAN LANIP: 192.168.0.1

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 :

|

|
il
(&

= | *+ | Rechendter

= -‘1'-‘F-'.|'-:';|l:s ~ =% Centre Resead et partige B ASUtEURe Imormante W AjoUtErdn r-l:-riphn:ﬁ:l:ﬂ: sans fil

Mam 3 Lategone Groupe de travail Emplacement reseay
E I-.-IIII. wiments |]| WGTLAW EAI FC'DE'NURENT
| I Musique —
I ModifiE récemment
Autres ¥
Biosshors = Proprictés de WIFIBOTLABGT ]
[ Panneau de configuration - [ Perighérique réseau |
8 Corbeille
| I buresuformelio N wirmoTLaEs7
L cam_laught
Ii chargeur Informations sur le périchérigue
ColorContels_demo 3
|, ColorContols_src Fabricant : WIFIBOT
bt wrvee v fibot com
4 Cevelop
Finder2 Modeke : LABVZ
ittn: (1152, 168, L67: 13030
gﬂi—tai I—..an_th. J:"... h.-\.lr_ l:lJ\_n
jantes W* de models | CaMERA
Microtrooper CAD Page Web du hitpe 1182, 168, 157"
TR wtp: 193, 168, 1673080
nEew_man2 pErphEripee
olsr_laught
Platinum-SRC-0-5-4-542 2 4 Irfarmations de depannage
; WIFIBOTLABST Catégories) A .
| 3 , s : Numéro de série : wibto310067
| Emplacement rése.,, wifibl)
Adresse MAC : 00 Ebe 2667 1a
S — 5 ; | Identificateur unigue :  uuid:fbece955-7dBE-eacd-4da9-add Ibfaca? iy 0
| Pour obtenir de I'aid) hdresse T 132.162.1.57
—
WIFIBEOTAPLexe o buresufarelis

L0 l QK Jl Annuler Applguss




Managed 4=

Les differents modes WIFI: _é/ :
Par défaut les robots sont en ad-hoc simple.

Si un point accés est fourni alors ils sont en mode infrastature
(Commande de plus de 2 robots).

¥

Modes:

-Infrastructure Master (Access Point)
-Infrastructure Managed (Adapter/Bridge)
-Ad-hoc

-Ad-hoc avec OLSR ou BATMAN

(Mesh Networking)

- Ad-hoc démo mode spécial pour le mesh.

En mode infrastructure chaque robot (notée STATION ou Client) se connecte a un
point d'accés via une liaison sans fil. L'ensemble formé par le paiced' et

les stations situés dans sa zone de couverture est appelé ensembieaedebase
(en anglais basic service set, noté BSS) et constitue une cellule.

Chaque BSS est identifié par un BSSID, un identifiant de 6 octets €8 bit

Dans le mode infrastructure, le BSSID correspond a l'adresse MACrdu[aaices.

Il est possible de relier plusieurs points d'accés entre eux par $oa kgipelée systeme
de distribution (notée DS pour Distribution System) afin de constituer embies

de services étendu (extended service set ou ESS). Le systéme detidist(DS)

peut étre aussi bien un réseau filaire, qu'un cable entre deux points dadién méme
un réseau sans fil

Un ESS est repéré par un ESSID (Service Set Identifier) aetdis¢- un identifiant de 32
caractéres de long (au format ASCII) servant de nom pour le réseau.,ESSI
souvent abrégé en SSID, représente le nom du réseau et représentgensquiel

un premier niveau de sécurité dans la mesure ou la connaissance dutSSID es
nécessaire pour qu'une station se connecte au réseau étendu.

., Master i
'% ! Filemnel % - éf
. . .y

INFREASTRUCTURE

Managed <7

hlaster

MODE

Fig 1

Wk

Managed

..’P

Ad-hoe

"
i
| X
ey

,‘f :’Ld-hozg{

ks
5

|7 apHOC X\ |
- MODE _‘\Q
Ad-hoc Flg 2 Ad-hoe

Ad-hec + OLSR

i |
S Ad-hoe T ¥
o T .
| OLBR

P

2 MESH
; ! y MODE
Ad-hoc+ OLER F | g 3

-

ol

Ad-hoc + OLSR

En mode ad hodes machines sans fils clientes se connectent les unes aux fintdesanstituer un réseau point a
point (peer to peer en anglais), c'est-a-dire un réseau dans lequel chafireerjoue en méme temps le réle de client et

le réle de point d'acceés.
L'ensemble formé par les différentes stations est appelé ensdarddevices de base
indépendants (en anglais indépendant basic service set, abrégé en IBSS).

Un IBSS est ainsi un réseau sans fil constitué au minimum de deoxstttin'utilisant pas de point d'accés. L'IBSS
constitue donc un réseau éphémeére permettant a des personnes situéesndamegatie d'échanger des données.

Il est identifié par un SSID, comme I'est un ESS en mode infrasteuct

Dans un réseau ad hoc, la portée du BSS indépendant est déterminée par die phidgee station. Cela signifie que si
deux des stations du réseau sont hors de portée I'une de l'autre, elles ne pasicommuniquer, méme si elles "voient"
d'autres stations. En effet, contrairement au mode infrastructure, leachbde ne propose pas de systeme de
distribution capable de transmettre les trames d'une station a unédmgiren IBSS est par définition un réseau

sans fil restreint. Si un algorithme de routage dynamique comme OLSRTOMAN est lancé au dessus, le réseau va
s'organiser selon la position des nceuds pour assurer I'acces aydges automatique.
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Configuration du robot:

Robot Windows XP SP3 L Wireless Metwork Connection Properties E”z|

-Generall Wireless Metworkz ;-;{‘n‘dvanced

Le robot est configuré par défaut pour fonctionner en

Mode infrastructure SSID « WIfIbOtIabap » et se conng [#] Use Windows to configure my wirsless netwark: settings
au point d’acces fourni. Auailable networks:
Pour changer la configuration: S e i
Seul le mode ad-hoc et Infrastructure sont possibles. [ Viewwiekss Networks
, Prefered networks:
Debloquer la CompaCt Flash avec la commande Automatically connect to avalable netwaorks in the order listed
fowfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toutes les || =
modifications seront enregistrées. fowfmgr /enable pq Mo
la reprotéger. T
&dd.. Remowe
1. Ouvrir le meniConnections Réseaux dans le
. . . Learn about getting up wireless nebwork

Panneau de Configuration cliquer sur le menu confiquation,

propriétés de votre carte réseau.
2. Cliquer sur I'onglet Réseaux sans fil. [ ok [ cocal |
3. Activer la castaisser Windows gérer mes

connections sans f.
4. Cliquer sugjouter
5. Mettre votre nouvea®SID : monwifibot ... ML RS INEROUCPIOPETIES
6. Activer ou non le Cryptage Assaciation | Authentication _Eu:unneu:tiu:ur'u-f
7' Ac_tiver Ie mOde ad-hoc ou non . Metwork, name [S510]: ESDmething |
8. Cliquer suOk pour fermer la fenétre , =

. Wiireless network key
9. Cliquer encore sur OK : : :
. . , L, . . Thig nigbwork, requires a key for the following:
10. Changer si besoin I'lP du Pont réseau si besoin T " =
. . .. 1l thentication: =y W

11. Vérifier avec votre PC si le robot est visible avec e :

votre nouvelle configuration et tester la connexion

[ ata encroption: ﬁjlgh@ v-' [
1

Thiz iz & computer-to-computer [ad hoc) network;: wirglezs
access points are not used

[_ ]9 _H Cancel ]
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Robot sous Linux:

Tous les modes sont possible méme le mode point d’acces manbliédsugé sur Xubuntu 9.04.
Il y a quelques fichiers important qui permettent entre autreatsfigurer le réseaux:

/etc/network/interfaces

/etc/init.d/wifibot-init lance /usr/sbin/wifibot-init Configuration du NAT
/etc/init.d/wifibot-server  lance /usr/sbin/robot_server Serveur pour le contrble
/etc/init.d/wifibot-mjpeg  lance mjpeg-streamer Srveur de la webcam
/etclwifibot.ini Quelques variables pour /usr/sbin/wifibot-ini

{usr/sbin/wifibot-init
/usr/sbin/robot_server

Le module 12C pour la commande et les ultra-sons du robot se trouvdaeittyUSBO and
/dev/ttyUSB1

/dev/ttySO represente le port COMO
Ces fichiers peuvent étre édités sur le robot ou a distance.
Le fichier “interfaces” configuration du réseau:

Ce fichier permet de configurer I'interface filaire ethOietérface wifi athO.

Firefox

Or
Infernet Explorer

To view Camera
hitpirobollP- 8080
httpirebatiF 80

™

| . Log : wifibot
W Fi) 802 11b/g ngs; wifibot

- -L:?‘f.f-’ RJ45 W :
= Eiee = ) Ad-Hoc &5 @ Lab+ SBC Linux LAB101101
=2=== iab101101
G a
YourPC + SBC XPE
RTMIX or S Ath0192168.1.101
Simple GUI Eth0 192 168.0 101
192168 1 30xx

255.255.255.0




Exemple de fichier:

Mode Infrastrucure:
— o\WLAN [P

L« Passerelle si
confection via internet

(2 et Vo, DT

i! Fichier Edition Recherche Options Fenétres Aide
Dl@|F|&| «[=l@ -] ¢
lbuto 1o
iface lo inet loopback

_ + Mode WIFImanaged
mettre « sta »

— « SS|Dde votre AP
_*LAN IP

auto athl

iface athl inet static

# ensure athl is down (never fails bec
pre—up wlanconfig ath0 destroy ||
# ==t up the athl device in
pre—up wlanconfig athl
addres= 192.168.1.106
netmask 255,255 255 .0
gateway 192 168.1.2
wireless-essid linksys

pre—up iwconfig athl es=id linksys
# IF you use WEP, put the key here:
#wireless-lkey 1234-1234-1234-1234

of "trues"

auto ethl

iface ethl inet static
address 192.168.0.106
netmask 255,255 . 255.0

fauto ethl

#iface ethl inet static
#address 192.168.2.105
#netmask 255.255.2585.0

t«-C':i\'[j"seré"\'i-aurent‘\DesEtup&ﬁﬁ_iﬁsiﬁ-ﬂ;ﬁ'ﬁﬁ_iﬁéﬂnet\n\rur'l-{"\'ihte'h"aCESCIi'ént» [Lﬂ 26 Ii"gnes, é?: i | §Num [ —3%— [oooo1 DD1 __5_.

Mode Ac-hoc

B o DT e == WLAN IP

"_.I_Rechefche“ _F)_Eﬂ:ions“ Fenétres ;f\'u_ie. S— I+~ o Passere”e

L - Mode WIFI mettre
ad-hoc

L« SSID
— « Canal WIFI
L «LAN IP

.huto 1o
iface lo inet loopback

auto athl
iface athl inet static

# ensure athl is down (never fails bec
pre—up wlanconfig athl destroy | =
# ==t up the athl device in ode before
pre—up wlanconfig ath ate wlandev ga
address 192.168.1.106
netnask 255.255.255.0
gateway 192 .168.1.2
wireless—channel 1

of "trus")}

ing up the 4 ace (unless you're using Aut

wlanmode ad-hoc

wireless—essid labl00106
pre—up iwconfig athl es=sid labloflile
# IF wvou use WEP, put the key here:

twireless-key 1234-1234-1234-1234

auto =ethi

iface =thl inet static
address 192 .168.0.106
netmnask 255255 255.0

#auto ethl

#iface ethl inet static

#address 192 168.2.105

#netmnask 255 255 2E55.0 -

_'..q«C:\Users\laurent‘\Desktop\xEE_instQD4\x88_inst‘\network\interfacesAdHoc» [Lf] 28 lignes, £| TMum | —3%— |00001 [001

—— 4




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

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

L'interface
filaire IP etport

. : ) ) u’on souhaite
On utilise « iptables »  Linterface qu'on | . 000 WIEIIP et 9

our le NAT veut « NATer » 7 i atteindre (ex la
P port qu'on souhaite  camera IP sur le

atteindre port 80)

T wifibot-init* - WinVi
Fichier Edition |Recherche Options Fenétres Aide

p|@(@lg] o [w]x] o alelF / \

¥! ~bin-bas -

v

Nl =udo iptalles —t nat -4 PREROUOTING -1 athl —p tocp —d S$robotwlanip ——dport Scamportl —3 DHAT —to Scanlip: fcamportl I
=udo iptables —t nat -4 PERROUTING —1i athl —p tcp —d $robotwlanip ——dport Scamport: —j DHAT —to Scamip: $camport?

=udo iptables —t nat -4 PREENUTING -1 athl —p udp —d $robotwlanip ——dport Scamportd —j DHAT —to Scamnip: $camportd
=udo iptables —t nat -4 PRERONTING -1 athl —p udp —d $robotwlanip ——dport Scamportd —j DHAT —to Scamip: fcamportd

s=ys=ctl —v get ipvd.ip_forward=1
zource Setgswifibot inj

=udo iptables —t nat -4 POSTROUTNIG —o ethl —3j MASQUERADE

«Chlzershaurent\Deskioph«36_inst3044x86_instibiniwitgotinit: [L] 16 lignes. 914 caracteres i MNum  |—100%— 00012 (001
AN ™

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

Sous Windows il faut utiliser par exemple I'éditeur WinVi32.exe pbanger ces fichiers.
D’autre éditeur peuvent introduire des caracteres erronés. hitpulinuxfibel.de/vi.htm




[ﬁ'.,_ Connexion Bureau 3 distance I et e |

Acces distant:

Pour les robots sous Windows Xp:

Pour avoir accés au systeme Windows vous pouve
brancher un écran avec un clavier USB ou PS2, m:
vous pouvez aussi une fois connecté en wifi vous
connecter en bureau distant:

Bureau a c_iistance
e Connexion

Ordnateur: 1921680104 v
Nom d'utilsastewr . WIFIBOTLAB 1'moot

Vaz informations d identification semont demandées los dela
COOFEonN

menmuun]l Arwvder | Fide |:C|:tinma>|

- Lancer l'application Démarrer > Tout les
programmes > Accessoires >
Communications > Connexion au Bureau a
Distance

- Entrer I'adresse IP du robO@tdinateur

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

- Vous étes maintenant dans une fenétre affichant I¢

I oK I Anmiuler Ophiors ==

Bureau de I'h6te, une barre apparait en haut
de la fenétre vous permettant d'arréter a tout

& data

Fichier Edbion Affichage  Favoris  Outls 7

@.pr-écédg_nte, - @ - ‘? ‘ /'j Recherchier ||__' Dossiers | v

fdresse Ih‘:’] Cdata

Gestion des fichiers inst

3 Créer un nouvesy dossier

Fichier MAMIFEST

@ Publier ce dossier sur le Web ‘ﬁ Microsoft.WCa0, CRT. manifest
ZKao

! Partager ce dossier

msvepsa, dil
-Autres emplacements ‘Q 8.0,50727. 762

IMicrasofb@ C++ Runtime Library
G XPE(C1)
|D Mes documents

) robot_server
i“ﬂ Documents partages

W Foste de travail

& Favoris réseau i Iyrxmation

Détails

data
Fil: Folder

Date de modification: jeudi @ avril
2009, 18:38

# | Démarrer! I L:; data

test_sfrO&

meveman, di
8.0.50727.762
Microsoft@ C Runtime Library

msver,di
B.0.50727.762
Microsoft® C Runtime Library

sEU

234| | Fichier DAT
433
= 1Ko

01:55




Acceés distant sous Linux : 1 - Entrer NP du

2 — Cliquer sur

o . robot. SSH
Pour se connecter a distance on utilise le protocole
SSH et le logiciel Putty.exe: 2% PUTTY Configuration X
Cateqony:
. . = S:ession | Basic Mons for your PUT T se\sion |
b OUVI’II’ Ie Cllent putty I_—_I TE"" Lloglging — Specity pour connectsg by host name or IP\address
=} Terminal
. Entrer I'lP du Robot et le port 22. - Kepboard ﬁ'“t“a”‘e e By
. Putty demande des confirmations e i
. P =1 Wit " Raw " Telnet " Rlogn  {* 55H
* Logln WIfIbOt .. . .t‘-\ppea_rance i~ Load, save or delete a stored session
. Mot de Passwifibot Beharow || g aved Sessions
- Selection
. .. - Colours :
Le CDROM inclus le logiciel Putty 51 Connection - _Loed |
- Prozy ave |
----Telnyet :
- Rlogin Delete |
- 55H
g----Auth
Tunnels Close window on exit:
- Bugs  Always  © Mever % Only on clean exit
About | ,Dpen I Cancel

3 — Cliquer sur /

OPEN pour vous
connecter

5 — Entrer le login:
wifibot

PuTTY Security Alert |

R wifibor@wifibotiab: -

‘-\. The server's host key is nat cached in the registry, You
! have no guarantee that the server is the computer you
think. it is.
The server's rsaZ key Fingerprint is:
| ssh-rsa 1024 bd:cl:c9:bé:80:24: 76:41:8d: 1e:de: 15:00:04: d0:e3
If wou trust this host, hit Yes to add the key to T E = fres ac re
PUTTY's cache and catry on connecting. t i : & described in the
If wau wankt ta carry on connecking just once, wikhout .
adding the key to the cache, hit Mo, Ie mot de PaSS .
If wou do not trust this host, hit Cancel to abandon the ELY HO WARRAMNTY, to the extent permitted by
wifibot ' '

conneckion,
B = T T+ a ¥ T { s b mTAaT oo = T *
O*' | Mon | Annuler I i e ks i " e RS Uity
f

N\

4 — Confirmer la connexion.




Transfert de Fichiers:

Run El@

Robot Windows XP:

= Type the name of & program, folder, document, or

: Inkernet resource, and \Windows will open it for wou,
Sur le robot le répertoire c:\data est accessibl{ @peni | tiComputertiame] v|

distance car il est partagé.

1. Cliquer suDémarrer->Exécuter. Lo J[ concel J[ prowse.. |

2. Taper \IPduRobot
Connect to ISTEST3400

=

3. Nom d'utilisateuroot et mot de Pass

wifibot '.11 "‘,\
4. CliquerOK
5. Seul ce répertoire n’est pas protége Connecting ko Istest3400
fbowfmgr
User name: | | % v.|
Eassward: | |

[ |remember my password

Zancel

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 pour la
Reprotéger (sauf pour \data).




Transfert de Fichiers sous Linux:

L'utilisation du protocole SFTP permet de transférer des fichiers
Le logiciel WinSCP.exe disponible sur le CD ROM permet de se ctemaux robot en SCP.

1 - Entrer 1P ici —B

. Session S eszion
jors Host name Part number

E| Environmment N |22 :ll

i Directories

2 — Nom d'utilisateur: -~ S5H User name Password
wifibot i

—

3 — Mot de Passvifibot —]

Protocol

" 5CF & SFTF [allow SCF fallback] " SFIP

[~ Advanced options

f |
Abaut_ | Languages I JT= 1 i | Bt it I Cloze

4 - Cliquer suiLogin

x|

The zerver's host key was not found it the cache. You have no guarantee that the server iz the computer you think it iz. The server's
' key fingerprint is: ssh-rsa 1024 bd:c1:c9:bE:80:24:76:41:8d: 1e:de: 15:0b: 04: A0 3
L

5 - Confl rmer Ia. 1f wou trust this host, press Yes. To connect without adding host key ta the cache. press No. To abandon the connection press Cancel.

connexion.

Continue connecting and add host key to the cache?

. Errar looking up user groupsz.
6 — Reconfirmer @

—1ol x|

"3 root@192.168.0.53 - WinSCP,

| Local Mark Files Commands Session Options Remote  He
|| 0 |Jm|¥tlm\%|]+ e |Jt,||mut@mz1saus_||x:: =

[<Coraniea =] EEEe s EllE =G

Name Sige | Type Changed = | | Mame Siee | Changed Rights :
[T Parent directory  14/05/200... = 01/01/1570 S '
) Adabe Dossier de fichiers  03/05/200.., £ .ssh 14/0S/2005 11:50 rywememen '
(EMa musique Dossier de fichiers  04/05/200.. (= simple 20590 08/05/2005 22:27  rascrisrw i
~ 7 ({2 Mes images Dossier de Fichiers  14/05/200.. & s20firewall 18 01/01/1970 AT I
Vous étes connecté, et pouvez  |Srve e Dessier ce fiers  03josyz00.. | | [&]imdex. pomd 1555 L4080 1810 merre
1 1My eBooks Dossier de fichisrs  03/0S200.,, [B) .bash_tistery 2649  14/05/2005 15:47 P i
f A I f' h 1 =) wifibot4G-news-soft Dossier de fichiers  D8/0S/200..,
tranS erer eS IC Ier Comme aVGl Tez-412873381 .pdf 155 132 Adobe Acrobat ... 08/0S/200..,
. (O rggImage. L 24738 Intervideo Medi.. 10/05/200..,
u n Cl Ie nt FTP T copyright-ang.pdf 73085 Adobe Acrobat ... 08/05/200..
W ocfault.rdp 1178 Connexion Bure... 11/05j200..
[ deskrop.ini 77 Paramétresde ... 04/05/200..
T feuille_sntets.pdf 50465 Adobe Acrobat ... 04/05/200...
T kbis_wifibot. pdf 847 606 Adobe Ackobat ... 04/05(200...
T MeshCube versiont en... 540046  Adobe Acrobat ... 14/05/200... -
i1 i i | ]
|0B of 5 446 KB in 0 of 22 /0B of 34 BIEB inDof 5
F2 RAlaname F4 Edit {5 F5 Copy 15 FB Move CHF7 Create Directory Fa Delate 7 Fa Properiss ELF10 Guit

[ 15298 [ 1917E [ [3ees [ SCP [ oooos | =




-

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

ol dz30 Loader l = | =5 Lﬂu1

File Options View Help

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

automatiquement.
@Dn:rwnl
| Basic | _— Fichier .hex de mise a jour
Hexfile: | < b D
Device: |dsFIC33F) = | |B4MCED2 -
Baudrate: 15200 » Port:  COMI -

Write program

Wiite Eeprom

Parsing hexfile... .
File timestamp: 21/05/2011 15:04:45
Validating hexfile. . ok
Hexfile successfully parsed

3162 program words found in 51 rows
0 Eeprom words found
0 corfig words found

Copyright @ 08-10, Mikael Gustafsson  GPL Licensed 1311




CPU:

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

Form Factor

CPU

Memory

Chipset

Real Time Clock
Watchdog Timer
Power Management
Integrated Graphics
Video Memory
LVDS Interface
Serial ATA Interface
Solid State Disk
Audio Interface

LAN Interface

Expansion Interface
Internal I/O Port

External /O Port

Power Requirement

3.5" embedded board

Intel® Atom™ D510, 1.66GHz, 1MB cache (LE-376A)
FPackage type - Micro-FCBGA (FCBGALLY)

1 x 200-pin DDR2-667 SO-DIMM up to 4GB (LE-3T6H/A)
Support Mon-ECC, unbuffered memary only

Intel®@ ICHEM

Chipset integrated RTC with onboard lithium battery
Generates a system reset internal timer for 1min/sec ~ 255minfsec
ACPI 2.0 compliant, supports power saving mode

Intel® integrated extreme GMA 3150 Technology

Up to 384MB shared with system memaory

Chipset Integrated 18-bit single channel LVDS

2 x SATAIl interface with 300MB/s transfer rate

1 x Compact Flash Type-ll

Intel® ICHBM integrated with Realtek ALC888 HD Codec
3 ¥ Intel® 82583V Gigabit Ethernet controller

1 % PCle mini card & 1 x Mini-PCl socket

1% Audio, 4 x USB2.0, 1 x LVDS, 1 x LCD Inverter, 1 x LPT
1% RE232/4224/5, 4 x R5232, 1 x SMBUS, 1 x IrDA

1xUSB, 3 x RJ45 LAN, 1 x DB15 VGA. 1 x RS232
DC 9V ~ 24V input




The optional CPU (core |5 520M or core |7 620M)




Le CDROM

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

Documentation:

Documentations

Software:

Divers logiciels (serveur, IHM etc...)
Code Samples:

Exemple de code.

32



