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Manuel d’utilisation

* 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 paquet

1-Installer I’interface de contrdle 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'IP 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 cable RJ45 pour la caméra IP 5- Lancer I'interface pour controler le robot

4 roues et un tournevis btr

Support aluminium

Présentation: + CPU Atom N270
Connecteur
d’antenne

Connecteur
d’alimentation
du CPU

Connecteur POWER
5V & 9.6v




Interfaces

DSUBY 5V,GND and 9.6V sortie tension:

Une sortie 5v, une masse et une sortie 9.6v
filtrée sont disponibles sur le DSUBO arriere du
robot. Pin 1-2 -> 9.6V, pin 4-5 -> 5V and 6-7-8-
9 -> GND. La sortie 5V peut fournir plus de
4A, 6A pour celle en 9.6v.

Une mauvaise utilisation de ces sorties peut

engendrer un dysfonctionnement du robot.
5 1

Le connecteur pour alimenter le CPU
indépendamment du robot :

Ce connecteur est situé a I’arriere gauche du
robot.

Le connecteur de charge:

Ce connecteur est situé a I’arriere gauche du
robot. Aux bornes de ce dernier, on trouve
directement 9.6v des batteries.

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




L’interrupteur ON/OFF:

On allume le robot par I'interrupteur situé a I’arriere droit.

Fusible:

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

Interface:

Ce connecteur DSUB9 présente un mélange de
signaux, les ADC sont 3.3v tolérants, I'I2C 5v
tolérant:

1-5V 5- extra ADC

2- ADC IR Sharp Gauche  6- SDA (12C)

3- ADC IR Sharp2 Droit 7-8- GND

4- extra ADC 9- SCL (I12C)
1 5
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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 le chargeur sur le connecteur de
charge.

Appuyer sur le bouton rouge et pendant que la
led rouge clignote, régler le courant de charge a
I’aide du potentiometre.

La leb rouge apres une dizaine de seconds ne
clignote plus, le robot est en train de charger.

Le chargeur détecte automatiquement la fin de
charge, la leb passe au vert clignotant.

Le sélecteur permet de voir la capacité en mAh

mise dans les accumulateurs, 1’intensité de
charge et la tension aux bornes de des batteries.

Précaution:

Charger le robot avec un courant de charge d’environ 2.52a3 A

Ne jamais décharger le robot complétement (tension proche de Ov)

Quand le robot est completement déchargé il se peut que le chargeur arréte la charge rapidement.
Si la capacité est inférieure a 1000mAM, il faut relancer une deuxieme fois le chargeur.

La fin de charge doit laisser apparaitre environ 8000-9000 mAH.

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

Ne pas laisser les batteries longtemps stockées sans étre chargée (plus de 6 mois).




Camera et CPU:

Le robot est vendu avec une camera Pan&Tilt IP ou WebCam. Ces derniers sont des éléments

indépendants et peuvent €tre remplacés par d’autres modeles.
Pour plus d’information veuillez vous référer aux manuel de ces caméras sur le CDROM.

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

La partie supérieur peut
étre démontée:

v

>
S s el -;‘:;‘:H'f!: JE .-!
Le PC est fixé en

dessous de la
plateforme :

v




L’alimentation du CPU est
connecté sur le DSUBO:

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

La caméra est vissée a 1’avant du



Architecture systéme:

Larchitecture est composée de deux parties: Un Haut niveau composé par les capteurs et modules
robotiques divers et un bas niveau composé€ par une carte moteur. Cette carte est connectée en [2C et
elle est basée sur un DSPIC 33F (ou 2 * 30f) qui peut étre débugué par un ICD2 ou ICD3 en C. Un
module [2C/USB vient s’intercalée entre le PC embarqué et cette carte. Ainsi le PC embarqué verra
I’'I2C comme un port série. Pour contrdler les moteurs et lire les encodeurs ou la tension batterie ou

encore les capteurs IR via les ADC, il suffit d’envoyer sous Linux ou Windows des trames RS232 via
USB.

Le protocole est décris dans un document pdf sur le CDROM. -

USB / SATA /RS232 / CF / IDE / GPIO WIFI clients distants
/ VGA / SOUND / Mini-Pci /

WIFIBOT
TCP/1P
Server

Platform + Capteurs
- CPU + Antenne

Haut Niveau

Bas Niveau - \
MPLAB
p e
E“;i.. —

HERW -

USB -> I2C
Module

DSPIC30F2010/SPG (.

.s'. A0 ol
Robot Platform + batterie
+ DSPIC Controle Moteur
+ Codeurs

Moteur + Codeur a effet Hall




L’interface de controle
Simple (TCP):

Robat | Motors  Inpub W

Caonkral OFF
peed Yiew

Le logiciel:

Disponible sur le CDROM.\Software\control

software\ ]
Speed View: Affiche

sous forme de graph
les vitesses.

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

. Lancer le programme WifibotGUI.
. Cliquer sur Robot puis Settings. La fenétre Motors | Input ¥ideo  ABOLIT
des réglages Robot Settings sort. Jaystick
. Remplir les champs Control Server IP et Wirtual_Joy
Control Server Port (défaut 15020). GantoEe
. Remplir les champs liés a la caméra Camera
IP et Camera Port (défaut 80) B
. Sélectionner le bon type de caméra. video Meshibletwork  About
Si la caméra n’est pas présente, il faut utiliser :f;'e':' gF”F
Ide0

Firefox ou Internet explorer sur le port

Web settings
8080 pour voir ’'image.

‘iden Processing b

. Cliquer sur Video, puis VideoOn. L’image video Processing OFF
doit apparaitre. Stay_on_Tap

. Cliquer sur Robot puis Connect. E:"nagp;:]':'t

. Cliquer sur Input puis sélectionner Joystick Ping OFF
ou Virtual_joy. Le robot est maintenant
contrdlable.

Options des menus:

m| (=]
| —]

Enable Tonst Spd

Settings: IP du serveur

Robot  Motors

Setkings .
Connect: Démarre la

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

Disconneck
Reboot Robot

Reboot: Reboot
le robot si le CPU
le permet.

Motor Control ON:
Active le controle en
vitesse.

Motor Control OFF:
Désactive le contrdle
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:
Controle du PTZ

—Sensor feedback:
Information sur les IR




Settings:

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

Settings

(P8 wirEoT G 45

Press the ESCAPE key to save and exit | Robot | Motors  In id
Settings “« .
Robot [P 192.163.0.101 Plng Robot
~ LDP Connect
Disconnect

TCP=15020 Reboot Robot

Fobat Part ‘1 5020

UDP=15000 .
Conerap 182168020 ::; E?F/
_ Web_ Settings Robot Type
Carmera Pot ‘ Robot type
Camera Type P EJPPEEGiEﬂ [~ ‘WEBCAM Am3 1 WIFIBOT Lab
s 2 Emaxx 4wd
SNRSPYIP [1721602 3 WIFIBOT SC/4G

Topology IP ]10.18.20.1

COM Slesp ms |80 COM ms |30

Jaystick Mumber |1 H\S?-Dt T;"'pe 1
e ifibiot=1

Emanx=2

‘wifibot no odometry=3 3 facturerwifibot... boardinc




RTMIX multi-robot interface:

Installation:

1-

10-

11-

Décompresser le zip.

Double Cliquer sur Setup.

Décocher les options présentes sur votre PC.

Cliquer sur « install » button.

Ne pas rebooter le PC méme si RTMIX le demande.
L’installation terminée, créer un dossier « rtmix » dans le « web
shared folder » du serveur web server installé sur votre PC.
par défaut : « C:/wamp/www/ »

Copier le contenu «C:/Program Files/RTMIX/monsite/»
dans «rtmix», ex:«C:/wamp/www/rtmix/»

Rebooter votre PC.

Les programmes ci-dessous sont des compasants utilisés par
RTMI%, Wous pouvez ne pas les installer mais RTMIX risque de
ne pas fonckionner carrectement.

Si wous avez déja installé 'un des compaosants {ou
une version ulkérieure) vous pouves le décocher,

Vous deves d'abors cliquer sur "Installer” avant de pousair
installer RTMIX, (MEme si aucun compaosant n'est sélectionné)

IV MET Framework 2.0

¥ Directs 9c

IV oLsR {Topologie du mesh)

¥ WAaMPS (Apache 2 + PHP 5 + MySQLS)
Iv Pilotes Angelo WOM 25/01/05

¥ Fmiry

Installer I Cuitker




Options:

-RTMIX est une interface multi robots qui permet de controler jusqu’a 4 robots.

- D’interface est optimisée pour une résolution de 1024x768.

- Les options concernant les robots sont sur la gauche tandis que celles relatives aux caméras sont sur la
droite.

- Avant toute opération 1’utilisateur doit s’assurer que les IP et les port ont la bonne valeur.

- Le robot sélectionné peut etre contrdlé avec la souris, un joystick usb ou une wiimot, sélectionner
plusieurs robots en méme temps signifie qu’ils recevront la méme commande.

- Les cameras peuvent étre sélectionnée une a la fois ou mixée sur une seule image.
Les « Preset mixing layouts » sont des configurations préenregistrés grice a la page web de création des
configurations.

- Certaines fonctionnalités ont besoins d’une référence qui peut sélectionnées juste en dessous du menu
boutons « Mesh » et « Map »

- Certaines des caméras supportent un IO qui peut étre activé en cochant les case I/O (projecteur etc...).

- La “base” peut €tre soit une Gateway externe soit le PC lui-méme (cocher “virtual”).

- Le bouton « Map » soit carte, a besoin d’avoir une connexion internet active pour afficher la position
du robot et de la base sur Google Maps si ils sont équipés d’un GPS.

Mesh

Video  topology Preset video
window graph mixing selection

Port de Port de

Port de commande Configuration

réception

Ml Interface RTMIX ¥2.9 =&l
capteu\ﬁle Input Whew Markers Help Google
i
Robot 1 s RTMLZ ™ Web a0 maps
I 000 o | 15010 © |72 16 . 0 ;? | so00
2, . Bathery triz_old. =ml b O
SeleCtlon Speed Mesh Topology Map R f f
robot e BAoE ~lo—— eierence 1or
SNR and MAP
\Ro%otz [t72 16 0 .10 campt| center |[VOTT T
t 15000 o [1s010 cf a2 [172.15 . 0 180 | &0
Niveau W & ZooM  C_MIPEG © MPEG4 ,
— — zon+] vl | Caméra type
Batterie b E— —
i al Center [ WO T T T SéleCtion
172 .16 . 0 a0
robot3 [ [172 16 . 0 103 Base r & zoom e ¢ ,
Vitesse 1 [1s000 o [0 cf sz | |[172. 16 . 0 .99 [ vitul ooms|  zoom- | ~—_Caméra
—_sater i [ sélection
I'ObOt Spaadv e Zam IP3| Cenker I yerrri
i — In [15000 ouw [[1s010 2 [172. 16 . 0 . 9% ;
cofig [ sz | ousR[ [zo04 = zooMm (" MIFEG (" MP \Camera 1P
:ﬁrom_h}w L0104 1 | Laun[hl M ﬂl and port
Robot IP — s000 O I 15010 CI 82 2 T | Cam IP4| Centerll.'lo I'GLI'
Battery L It 16 . 0 .9 | 80 T~
e Lau_nchl Rohat viden Source &+ ZoOMN" MIPEG ¢ MPEGH Camera rflay
. 5/ /l/' 4 | l il I Conflg%lon Config§Etion FOOM + ﬂl contro
Signal to |
Noise Ratio
. Controls for a Check . Virtual
(Linux only) fut harei < tual Not Current video ovstick
r rgin « VIr » . . 1
utu (tact.a ging h Vl ualh ¢ implemented selection Joystic
station whnen 10calnos .
configuration

is the base




RTMIX menu:

Le menu in rm
M Interface RTMIZ ¥2.9 e menu input permet de

hoisir plusieurs m:
File: | Input  Yiew Markers Help choisir plusieurs mode de

e Contrc?le: ‘ o
o Jl:uf.fsti-:k —— _Sour1§ (« virtual joystick »)

2R imote L Joystick

I I- Autojurnp ':l 82 < - Wiimote

Battery | - autojump (virtual joystick)

Speed | Ce mode permet au robot si

I’option est présente de rouler

Sl | Par saut fixe (distance et angle)
Menu markers permet de File Input View | Markers
prendre un une image de la — comn
vidéo courante et de Fobaot 1 I 172 .16 . 0 . on

placer un marqueur de la
position courante sur la carte

v

1[15000 © 15010 € &2

L’image peut étre vue en Eattery |
Cliquant sur le marqueur. Speed |
SiN |

Il Interface RTMIX v2.9

File Input | Wigw Markers Help

B e
I Fulls

HEE ullscreen

115000 o 15010 Cf &2

L

Le menu view permet de choisir le
mode plein écran ou fenétré.

A

Eattery |

Speed |

Sih |




Configuration du mixage:

La page html de configuration est accessible en cliquant sur
“video source configuration”, le bouton quand RTMIX est
sélectionné.

La capacité de mixer plusieurs sources vidéo était prévue a
I’ origine pour étre embarquée sur des gros robots.

Pour créer une configuration personnelle:

- Sélectionner les caméras et capteurs a afficher.

- déplacer et poser les caméras et capteurs a la bonne place.
- Choisir la taille, I’opacité, le z-order de chaque caméra.

- Appuyer sur SAVE et choisir un nom pour le fichier.

Video windows can be
dragged around in order
to precisely position them
on the screen

8x analog cameras Not
(not used with u-troopers) used

4x network cameras

z-order
Sensor input - “q- _-p ,"." ﬁ'
enable/disable = - ; ; -
Scroll bar setting é i % i
the size of the SN SN SN SNE SN
selected video 1T —
window f: pr—
Scroll bar setting & o
- W
the transparency
of the selected

video window  Reset Save Not
config used




Type de Caméras et compatibilité des
clients:

IE et Firefox




Web Cam Serveur et client Web:

Windows WIA SERVER: http://192.168.0.XXX:8080

que Marque-pages Yahoo! Outils 7

4 (@ | ntpr//1021680 1035080/ % -]
2 Les plus visités % Débuter avec Firefox o Ala une

Yr -2 - v | searchweb - [J | 2 Mail - () Shopping - & Personals - B My Yahoo! C News ~ [ Games - (J Travel - (& Finance - EJ Answers - 8 Sports - & Signin -

mentation - About

Terminé

‘Connecteur.

Ay (L] | hitg://192.168.0103/streamtmp.htm & -

£ Lesplus visités 4 Débuter avec Firefox 5 A la une

Yr -2 - | searchweb - [J | £ Mail = (Y Shopping - @ Personals - (5 My Yahoo! C) News - (3 Games - [ Travel - [ Finance - 3 Answers - 5 Sports - [ SignIn -
Display the robot stream

CAM1

([Cpan=) [ pan- J[ an- [ oee |

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:

Configurer les adaptateurs Ethernet et wifi:

Par défaut le robot est configuré avec une adresse IP
fixe. Avant de se connecter, vous devez configurer
I’'IP de votre PC de commande.

Vérifier que tout les adaptateurs ont le méme type
d’adresse. Pour régler I’IP de votre PC:

1- Clic droit sur My Network Places dans le menu
démarrer, puis sélectionner Properties dans le menu
pop-up. Network and Dial-up Connections
apparaissent.(Figl)

2 — Créer un bridge entre vos interfaces si besoin, ou
désactiver toutes les interfaces non utilisées.

Click droit sur Properties de votre interfaces wifi
pour configurer I'IP (Figl).

3 — Double click sur Internet Protocol (TCP/IP)
(Fig2)

4 — Mettre la bonne IP(Fig3)

Si vous vous connectez sur un robot Linux ou
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:8080 pour la
caméra si webcam, 192.168.0.20:80 si caméra IP. Le
Masque est a 255.255.255.0 et Gateway le serveur
DNS vide.

‘}Neh\mrk Connections g&

File Edit Wew Favorites Tools Advanced  Help

Folders -

) Back > ] ﬁ /f"SEarch I

acddress | &) Hebwork Cannections

| LAN or High-Speed Internet

Network Tasks (=)
| Local Area Metwark

. ﬂ"jizngb\,ed

2 Disable

Status

Repair

[&] create anew
connection

& Disable this network
device

F]g 1 @, Repair this connection

=] Rename this connection

& View status of this
connection

hange settings of this
connection

‘ Bridge Connections

Create Shortout

Rename
j Properties
Other Places ES '

e Control Panel

L Local Area Metwork Properties

EA[><]

General | Authentication || Advanced |

Connect using:

E8 3Com EtherLink 104100 PCl For Complete PC Manageme

This connection uses the following items
5 Client for Microsoft Metworks
4= File and Printer Sharing for Microsoft Netwarks
4=l QoS Packet Scheduler
[

Install

Description

Transmission Control Protocol/Intemet Protocol. The default
wide area network protocol that provides communication
across diverse interconnected nebworks.

-
Fig 2 =

Show icon in notification area when connected

Lox I
Internet Protocol (TCP/fIP) Properties

Cancel |

[erd[E

General |

Wou can get [P settings assigned automatically if vour network supports
this capability. Otherwise, you need to ask your network. administrator for
the appropriate P settings.

(© Obtain an IP address automatically
@ Uze the fallowing IF addiezs!
IP address: 192.7168. 0 . 190

Subnet mask: 256 . 265 . 266

o
=}

Default gateway 192 . 168 1

Obtain DS server sddress automatically
@ Use the fallowing DNS server addresses:
206 . 13 12

Fig3

Prefarmed DNG server:

Altermate DMS server: 206 . 13 2

m| | w
ImA

OK
Si vous vous connectez a un robot sous
Windows, comme on bridge I’interface filaire
avec le WIFI, les IP suivent le méme schéma
que pour le mode filaire.

Si le robot est sous Linux on est en wifi en
192.168.1.XXX. Dans ce cas on NAT eth( 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 masque va étre 255.255.255.0

5 — Cliquer sur OK pour finir.
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Connecter votre adaptateur wifi au robot:

Vous serez connecté au Wi-Fi en quelques étapes :

Vous devez disposer d'une version récente de Windows prenant en charge le Wifi (Windows Xp Sp2
conseillé).

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

9] Réseaux sans fil détectés x

IJn ou plusieurs réseaux sans fil sont & portée de cet
ordinateur. Pour woir la liske ek vous connecter, diquez sur ce
message

Connecter votre adaptateur wifi au robot:
La fenétre "Choisir un réseau sans-fil" apparait. Sélectionnez labYYYXXX, selon votre robot.

Choisir un réseau sans fil

SsEaly Cliguez sur un élément dans |a liste ci-dessous pour wous connecker & un réseau sans Fil &
porkée ou pour obkenir plus dinformations.

(.;ﬁ;) lab101101

(icli:-)
't Réseau sans Fil sécuriss (WPA) I!Bﬂl

(ii})

ans Fil pour la maison ou une petite

Réseau sans fil non sécurisé I.Bnl

des réseaux sans fil

-

=alx préférés
Réseau sans Fil sécurisé (iPa) l“ﬂl

; avances

y Wireless MNetwork Connection EI

Cannecked to: UofM Wireless
Signal Strength: Yery Good

Un info bulle nous informe que la connexion
est active.




Réseaux:
Architecture réseaux:

Dans le WIFIBOT LAB la carte PC
embarquée fonctionne comme une passerelle
entre le réseau interne et le réseau Wifi
externe. Le PC a une interface Ethernet et
une sans file mini-pci. Cette derniere peut
aussi étre filaire si 1’option routeur UBNT a
été choisie. Le LAN et le WLAN ont
généralement 2 type d’adresse différentes ou LAN I~ WLANIP:
non et les paquets doivent étre routé comme ‘
il faut entre ces 2 interfaces. Les choses sont  Node3
différentes selon les robots sous Linux ou et
Windows.

192.168.1.1
Bridge

LAN IP = WLANIP:
WIRELESS 192.168.1.2

WLAN Bridge
255.255.255.0
192.168.1.0

Sous Windows nous avons crée un bridge

entre le filaire et le WIFL. Ce bridge a une o, 503
unique IP qui est celle du robot. On accede

ainsi au deux réseaux avec la méme IP

(figl). Fig 1

Sous Linux nos avons lié les deux réseaux
par un NAT: Network Adresse Translation

WIFI et filaire ont deux adresses Gateway DNAT in Node x Client Nodel
. , 192.168.0.2 ---- 192.168.1.x port 15002 192.168.
différentes. 192.168.0.3 - 192.168.1.% port 15003 lient

192.168.0.4 ---- 192.168.1 x port 15004 Client 19268.0.4

Une redirection de port est faite entre le TEE TR 5 o, 1971651, poch T5605 ot/

WIFI et le port pour atteindre le réseau
interne filaire (caméra etc...) (fig2).

On accede a tous les éléments connectés aux
réseaux filaires en utilisant I'IP du WIFI et
en spécifiant le bon port pour étre redirigé
sur le bon systeme.

LANTIP: 192.168.0.1
Gateway
WLAN IP: 192.168.1.1

WLAN IP;/192.168.1.3

ateway WLANIP: 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




Managed o= N

Les différents modes WIFI: N i

v o, Master Master \‘ Managed

Par défaut les robots sont en ad-hoc simple. ’ \# " Eibemel \é éf

Si un point acces est fourni alors ils sont en mode infrastructure
‘e

(Commande de plus de 2 robots). p
INFRASTRUCTURE /¥

i MODE
Modes: Managex ‘ P &
Fig 1
-Infrastructure Master (Access Point)
-Infrastructure Managed (Adapter/Bridge) Ad-hoc
-Ad-hoc [
-Ad-hoc avec OLSR ou BATMAN = éf 1

(Mesh Networking) bt
- Ad-hoc démo mode spécial pour le mesh. L

,-" Ad—hog{

-
+

En mode infrastructure chaque robot (notée STATION ou Client) se connecte a un (e |
point d'acces via une liaison sans fil. L'ensemble formé par le point d'acces et [ ‘_gﬁ' ' AD-HOC A |
les stations situés dans sa zone de couverture est appelé ensemble de services de base * MODE. Q :
(en anglais basic service set, noté BSS) et constitue une cellule. .é/ % 5 _a-y
Chaque BSS est identifié par un BSSID, un identifiant de 6 octets (48 bits). P Fig 2 Ad-hoo

Dans le mode infrastructure, le BSSID correspond a l'adresse MAC du point d'acces.

Ad-hoc + OLSR

Il est possible de relier plusieurs points d'acces entre eux par une liaison appelée systeéme

de distribution (notée DS pour Distribution System) afin de constituer un ensemble ,é ™

de services étendu (extended service set ou ESS). Le systeme de distribution (DS) ;.:;m_hoc Ul
peut étre aussi bien un réseau filaire, qu'un céble entre deux points d'acces ou bien méme ™ 4

un réseau sans fil ! OLSRJ
Un ESS est repéré par un ESSID (Service Set Identifier), c'est-a-dire un identifiant de 32 |- MESH . L
caractéres de long (au format ASCII) servant de nom pour le réseau. L'ESSID, J Mops g/

souvent abrégé en SSID, représente le nom du réseau et représente en quelque sort
un premier niveau de sécurité dans la mesure ol la connaissance du SSID est
nécessaire pour qu'une station se connecte au réseau étendu.

Ad-hoc + OLSR Fig 3 Ad-hoe + OLSR

En mode ad hoc les machines sans fils clientes se connectent les unes aux autres afin de constituer un réseau point a
point (peer to peer en anglais), c'est-a-dire un réseau dans lequel chaque machine joue en méme temps le rdle de client et
le r6le de point d'acces.

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

indépendants (en anglais indépendant basic service set, abrégé en IBSS).

Un IBSS est ainsi un réseau sans fil constitué au minimum de deux stations et n'utilisant pas de point d'acceés. L'1BSS
constitue donc un réseau éphémere permettant a des personnes situées dans une méme salle d'échanger des données.
I1 est identifié par un SSID, comme l'est un ESS en mode infrastructure.

Dans un réseau ad hoc, la portée du BSS indépendant est déterminée par la portée de chaque station. Cela signifie que si
deux des stations du réseau sont hors de portée I'une de 1'autre, elles ne pourront pas communiquer, méme si elles "voient"
d'autres stations. En effet, contrairement au mode infrastructure, le mode ad hoc ne propose pas de systeme de
distribution capable de transmettre les trames d'une station a une autre. Ainsi un IBSS est par définition un réseau

sans fil restreint. Si un algorithme de routage dynamique comme OLSR ou BATMAN est lancé au dessus, le réseau va
s’organiser selon la position des nceuds pour assurer 1’acces et le relayages automatique.
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Configuration du robot:

Robot Windows XP SP3 - Wireless Network Connection Properties |E|E|

General | Wirelezs Metwaorks %.hdvanced

Le robot est configuré par défaut pour fonctionner en

MOde ad-hOC SSID LABYYYXXX Jze Windows to configure my wireless netwark, settings
Pour changer la configuration: Awailable networks:

: To connect ta, disconnect fram, or find out mare infarmation
Seul le mOde ad_hOC et Infrastructure sont pOSSIbleS' about wireless networks in range, click the button below.

Wiew Wireless Networks

Débloquer la Compact Flash avec la commande
. . . Frefemed nebwarks:
fbwfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toutes les Autamatically connect to available network.s in the order listed

. . . . below;
modifications seront enregistrées. fbwfmgr /enable pour
la reprotéger.
1. Ouvrir le menu Connections Réseaux dans le R
Panne.zlu,de Configuratm{l, Chquer sur le menu Learn about getting up wireless network
propriétés de votre carte réseau. configuration,
2. Cliquer sur I’onglet Réseaux sans fil.
3. Activer la case laisser Windows gérer mes [ ok | cencel |
connections sans fil.
4. Cliquer sur ajouter
5. Mettre votre nouveau SSID : monwifibot ...
6. Activer ou non le cryptage Wireless network properties
7. Activer le mode ad-hoc ou non Association | Authentication | Conneclion|
8. Cliquer sur Ok pour fermer la fenétre Network neme (S50} [Someting |
9. Cliquer encore sur OK :
R . . X . Wireless network key
10. Changer si besoin I’IP du Pont réseau si besoin , : :
L . L. Thiz network, requires a key for the following:
11. Vérifier avec votre PC si le robot est visible avec
. . . M etwork Authentication: | Open v !
votre nouvelle configuration et tester la connexion. =
Data encryption: i Disabled v |

This iz a computer-to-computer [ad hoc] netwark; wireless
access points are not uzed

[ 0K J[ Cancel ]
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Robot sous Linux
Tous les modes sont possible méme le mode point d’acces mais il semble bugé sur Xubuntu 9.04.
Il y a quelques fichiers important qui permettent entre autre de reconfigurer 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 controle
/etc/init.d/wifibot-mjpeg  lance mjpeg-streamer Serveur de la webcam
/etc/wifibot.ini Quelques variables pour /usr/sbin/wifibot-ini

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

Le module I2C pour la commande et les ultra-sons du robot se trouve ici : /dev/ttyUSBO and
/dev/ttyUSB1

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 ethO et I’interface wifi athO.

Firefox

or
Internet Explorer

Toview Camera
hitp-irobotiP:8080
httpfrobotiP-80

B Log : wifibot
/@) 0025 Pass : wifibot
‘ Lab+ SBC Linux LAB101101

Ad-Hoc iz -
Wi G) USB/
=gyl SsID 20
- 25101101 no—
RTMIX or Ehen Ath07192.168.1.101
Simple GUI Eth0 192.168.0.101
1921681 xxx

2552552550




Exemple de fichier:

i i S T —
ki :

Mode Infrastrucure:
*WLAN IP

Fichier Edition Recherche Options Fenétres Aide /.Passerelle Si

D8] (@] ~| #l~

lbuto 1o
iface lo inet loopback
L

auto athl

iface athl inet static

# ensure athl is down (never fails bec
pre-—up wlanconfig athl destroy || =
# =et up the athl device in
pre—up wlanconfig athl
address 192 168.1.106
netmask 255 255 2850
gateway 192 168.1.2
wireless—es=sid linksys

pre—up iwconfig athl essid linksys
# IF you use WEF, put the key here:
#vireless—key 1234-1234-1234-1234

[—"

Sce (unless you're using AutoCres

auto ethl

iface =thl inet static
address 192 168.0.106
netmask 255 255 2850

#auto ethl

#iface ethl inet static
#address 192.168.2.105
#netmnask 255 285 2BE .0

«ChUsersylaurentDeskiopixBh_instdl 4x86_instnetworkiinteriacesClients [L1] 26 lignes, 67 i [ [Num [ 3%~ [00007 [001

= .

| Fichier Edition Recherche Options  Fenétres  Aide

D|&|0|8] | | s

confection via internet

_ » Mode WIFI managed

mettre « sta »

— ¢ SSIDde votre AP
_ [ AN IP

Mode Ad-hoc:
— sWLAN IP

— o Passerelle

lauto 1o
iface lo inet loopback

suto athl
iface athl inet static

# en=zure athl i=s down (never fails bec.
pre—up wlanconfig athl destroy | C]
# =et up the athl device in ode before
pre—up wlanconfig ath ate wlandew
address 192 .165.1.106
netmask 255 255 2BE .0
gateway 192 . 168.1.2
wireless—channel 1

of "trus")

ace (unless you're using Aut

wlanmode ad-hoc

wireless—essid labl00106
pre—up iwconfig athl essid lablo0l0e
# IF yvou u=e WEF, put the key here:

#wireless-key 1234-1234-1234-1234

suto ethl

iface ethl inet static
address 192.168.0.106
netmask 255 255 285 .0

#auto ethl
#iface ethl inet static
#address 192.168.2.105

#netmask 255.255.255.0 -

|Num | =3%— |00001 | 001

«CA\zersyaurent,De sktopib_inst044w8E_instinatworkiinterfacesAdHocs [Lf] 28 lignes, £|

L — Mode WIFI mettre
ad-hoc

L.« SSID
— ¢ Canal WIFI
|« LANIP




Le fichier de configuration ‘/usr/sbin/wifibot-ini’’:
Configure le NAT et donc iptable.

Pour plus d’information http://www.netfilter.org/

On utilise « iptables » L’interface qu’on Linterface WIFL IP et

pour le NAT veut « NATer »

B wifibot-init* - WihVi

L’interface
filaire IP et port
qu’on souhaite

! ; atteindre (ex la
port qu’on souhaite camera IP sur le
atteindre port 80)
SAe )

Fichier Editicn [Recherche Options Fenétres Aide

Dilelg] «[o[0] of sa]n]

/

| #! ~bin-bas

sysct]l —w get . ipvd . ip forward=1
source setg-wifibot . ini

sudo iptailes —t nat —A PREROUTIHG —1i athl —p top —-d $robotwlanip —d
=udo iptables -t nat -4 PREROUTIHG —1i athl —p tcp —-d S$robotwlanip —d
=udo iptables -t nat -4 PREENUTING —i athl -p udp -d Srobotwlanip ——d
=udo iptables -t nat -4 PRERONWING —1 athl -p udp -d S$robotwlanip ——d

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

«Chlsers\laurent\DeskiopixB6_instI04\x86_insthintwilNqot-inits [L{] 16 lignes, 914 caractéres
AN

v

port Scamportl —j
port Scamport? —j
port Scamportd —j
port Scamportd —j3

DHAT —to $camip:$canportl
DHAT —to Scamip:$canport?
DHAT ——to Scamip: S$camport3
DHAT ——to $camip: Scamportd

Mum |—100%— (00012 |001

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

NOTE IMOORTANTE!!!!!!1!

Sous Windows il faut utiliser par exemple I’éditeur WinVi32.exe pour changer ces fichiers.
D’autre éditeur peuvent introduire des caracteres erronés. http://www.linuxfibel.de/vi.htm




Accées distant:

Pour les robots sous Windows Xp:

Pour avoir acces au systtme 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:

- Lancer 1'application : Démarrer > Tout les
programmes > Accessoires > Communications >
Connexion au Bureau a Distance

- Entrer 1'adresse IP du robot Ordinateur

cliquer sur Connexion entrer le login root et le mot
de passe wifibot sur la machine hote dans les champs
prévus a cette effet

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

@@ data
Fichier  Edition  A&ffichage  Favoris  Outils 7

[ comneson Bureas 3 ditence SN - |

! Bureau a distance
e Connexion

Ordnateur: | 1921680104 -
Nom d'ulisatewr :  WIFIBOTLAB 1\root

Vos informations didentfication seront demandées lors de la
connexon

[ Connexon |[ Aerwier | [  ide | [ Optione>s |

Fig 1

Ouwerture de sess|

N Windows

Annules Duuuns>:=|

Fig 2

@Préﬁédenta -0 - Y -

) Rechercher || Dossiers

Adresse [ ciidata

Gestion des fichiers ES inst

g Microsoft. WCED.CRT. manifest
‘% Fichier MANIFEST
2ko
i msycps0.dil
‘ﬁ 8.0,50727.762
robot_server

() Documents partagés E =

i FPoste de travail
& Favoris réseau =|./'J Fircmetian

Détails

j Créer un nouveau dossier
&8 Publier ce dossier sur le Web
a7 Partager ce dossier

Autres emplacements

G RPE(C)
() Mes documents

data
File Folder

Date de modification: jeudi 9 avril
2009, 18:38

ﬁDémarrerI 1) data

Micrasoft® C++ Runtime Library

J test_sFr03
4 msvem0. dil
‘ﬁ 6.0,50727, 762
Microsoft® C Runtime Library
! mswera.di
X Microsaftd C Runtime Library

§.0.50727 762
secy

Fichier DAT
1Ko

0155




Acces distant sous Linux :

1 - Entrer I'IP du 2 — Cliquer sur
o . robot. SSH
Pour se connecter a distance on utilise le protocole
SSH et le logiciel Putty.exe: 2R PuTTv ConfkRIEES x|
Categany:
E| S:ession | B asic B}s{ions for pour PuTTY se\sion |
° Ouvrir le client putty é--T;;iiilgmg  Specify your conneciNg by host narne or |P\address ——
. Entrer I’TP du Robot et le port 22.  Keyboard ﬁ‘“‘“am N 5 !
. . - Bell
. Putty demande des confirmations - Festures Protacol
e i = Wfindo " Raw  Telmet ( Rlogn ¢ 55H
. Login: wifibot. Chpees
e - Bohayi ~Load, save or delete a stored session
* MOt de PaSS. WIﬁbOt ----T?anz\l‘:;?iz; Saved Sessions
- Selection
. .. - Colours :
Le CDROM inclus le logiciel Putty &5 Connection Dl et _Load |
- Prowg g
- Telnet il
- Rlogin Delete |

& S5H

Cloge window on exit:
" Aways Never % Only on clean exit

About | W Open I Cancel

3 - Cliquer sur /
OPEN pour vous
connecter

5 — Entrer le login:
wifibot
x

The server's host key is not cached in the registry, You
! 3 have no guarantee that the server is the computer you
Ehiink it is.
The server's rsa2 key fingerprint is:
ssh-rsa 1024 bd:cl:c9:b6:80:24:76:41:5d: 1eide: 15:0b:04: d0: 3
I wou krust this host, hit Yes to add the key to T with ti 1 8y : E
PuTTY's cache and carry on connecting. ] : : - - escribed ir
If vou want ko carry on connecting just once, without
de Pa

wifibot@wifibotiab: ~

adding the key to the cache, hit Mo,
If wou do not trust this host, hit Cancel to abandon the ith ABSOLUTELY RO W TY¥, to the ent
connection. 1 ]

"% | Man | Annuler I

4 — Confirmer la connexion.




Transfert de

fichiers
Run ?)X]
Robot Windows XP:
- Tvpe the name of a program, folder, document, or
E Internet resource, and Windows will open it For vou,
Sur le robot le répertoire c:\data est accessible & | ©PeM | WComputerfiame] v

distance car il est partagé.

1. Cliquer sur Démarrer->Exécuter. Lok J[ concel J[ erowse. |

2. Taper \IPduRobot

Connect to ISTEST 3400

3. Nom d’utilisateur root et mot de Pass =
wifibot r‘;'ﬁ .&\

4. Cliquer OK

5. Seul ce répertoire n’est pas protégé par Connecting ko Istest3400
fowfmgr
User narme: | L% w |
Passwiord: | |

[]remember my password

(0] 4 Cancel

Important pour Xpe:

Pour changer la configuration si besoin:

Débloquer la Compact Flash avec la commande
fbwfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toute les
modification seront enregistrés. fobwfmgr /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 connecter aux robot en SCP.

1 - Entrer 'IP ici —B

S ession
Host namne Part number
=
I — 22 =l

Uszer name Password

2 — Nom d’utilisateur:
wifibot

3 — Mot de Pass: wifibot —

Protacol

" 5CP & SFTP [allow SCP fallback] " SFIP

[~ Advanced optionz

4 - Cliquer sur Login

< 1
About,.. I Languages | ST- 1 I |~='r_ogin I Cloze

x|

e server's host key was not found it the cache. You have no guarantee that the server iz the computer you think it is. The server's
Th s host ki found it th he. *'ou h hat th is the hink it is. Th fi
! key fingerprint is: ssh-rsa 1024 bd:c1:c9:b6:80: 24:76:41:8d 1 e:de:15:06:04: d0:e3

5 - COHflI’l’l’ler la IF pou trust this host, press es. To connect without adding host key to the cache, press Mo. To abandon the connection press Cancel.
connexion.

Continug conhecting and add host key ta the cache?

. Error looking up user groups.
6 — Reconfirmer Q

OF. |

— (i xi

L s Commands Session Options Remots Help
& @-|mte @ B|FE | FE || [[oor@isz 1605 =] (% | = - 5
LD I Flle -2 - lama RS ]|llS e =1 o - EmmaRat
Type Changed a| | Mame size | Changed Rights. i
e Parent directory  14/05/200. B 01j01/1970 [ i
(Ehadobe Dossier de fichiers  03/05/200 E.ssh 14/05/2005 11:50 i
EMa musique Dossier de fichiers  04/05/200 simple: 20590 0B/0S/2005 22127 rancrundrian |
A » (ZMes images Dossier ds fichiers  14/05/200 520firewall 18 0140141970 PR |
Vous étes connecté. et pouvez Bves vidéos Dossier de fichiers  03{05/200 & ndex. 11559 14/05/2005 10:10 ‘
2 DMy eBocks Dossier de fichiers  03/05/200 .bash_history 2648 14/05/2005 15:47 i
£ . : [ wifibotdG-new-soft Dossier de Fichisrs  08/05/200
transférer les fichier comme avec |gamsmiy -
. (D aggimage. bF 24 738 Intervideo Medi 10/05/z00.
un Cllent FTP Blcopyriaht-ana pf 73085 Adobe Acrobat 08/05/200
@@ Default.rdp 1178  Connexion Bure...  11/05/200,
[ deskrop.ini 77 Paramétres de 04/05/200.
EFEU\HE,&MtEtE.DdF 50465  Adobe Acrobat ... 04/05/200..,
EKbls,W\ﬁbut.de 847 606 Adobe Acrobat ... 04/05/200,.,
EMEShCubE Mersionl en... 540046  Adobe Acrobat ... 14/05/200
Tl | _>l_I 41 | |
0B of 5 446 KE in 0 of 22 OB of 34 81EB in0of §
F2 Rename F4Edit FE Copy FE Move 57 Cieate Direstory F Delote Fa Propettiss JELF10 Duit

[ 16238 [ 15176 @ [ & 2 aes [ SCF [ oooos | #




Protocole de communication entre le robot et la carte moteur:

A travers le PC embarqué, I'utilisateur a le contrdle total sur le bas niveau. Il peut travailler sur
ce méme PC en envoyant des trames RS232 via USB ou a distance via des sockets.

La carte moteur est aussi accessible si besoin via ICD2/ICD3 et peut étre reprogrammeée en
utilisant MPLAB

Les protocoles TCP et UDP sont décris page 30 et 31. Concernant le protocole 12C via
USB/RS232, il est décrit dans une annexe pdf sur le CDROM.

gsn TS @e

USB / SATA /RS232 / CF / IDE / GPIO WIFI clients distants
/VGA / SOUND / Mini-Pei /

WIFIBOT
TCP/IP
Server

Platform + Capteurs

HautNiveaw & o T CPUrAnteme
Bas Niveau
MPLAB
T

ooooooo

+
z

@jﬁiimﬂ
por |« 51 |

USB ->12C
Module

PIC2
I3
&
7]
E]
=1
&
s
2
<
g
5
o

DSPIC30F2010/SPG (.

R?)bOt Platform + batterie
+ DSPIC Contrdle Moteur
+ Codeurs

Moteur + Codeur a effet Hall




Le protocole TCP de controle:
Ce protocole utilise un seul socket sur le port 15020.

Les Messages a envoyer sur le port 15020 pour commander les moteurs et recevoir les capteurs
sont:

“Ilcomglcomd|” 2 variables de type « char » pour commander les roues gauche comg et les roues
droites comd:

(Voir le code source du serveur pour plus d’information)
Codification pour chaque coté:
Vitesse sur 6bits
0-40 boucle fermée

1: boucle fermée 0-60 boucle ouverte
0: boucle ouverte

| [ AN

Speed byte: CTRL DIR SPEEDS5 SPEED4 SPEED3 SPEED2 SPEEDI1 SPEEDO

T En boucle fermée le PID
1: Marche Avant  du DSPIC est activé pour

0: Marche arriere garder une vitesse
constante en tics.

Messages venant du port 15020:
Apres avoir envoyé les 2 char de commande, le robot nous retourne toujours sur 15020 14 char:

“IBATTIFLSIRLSIFRSIRRSIAN1IAN2lodoLlodoLlodoLlodoLIodoRlodoRlodoRlodoRI”

/o \\\&\r\'

J |
Front Left Rear Front Rear ADC Left AD

Battery Left Right
level (char)  SpPeed  Left Right Right on pin2 Right on Odometry Odometry
(char) Speed Speed Speed  of the pin 3 of (long) (long)
(char) (char) (char) interface the

connector interface
(char) connector
(char)




buffso_send[0]=(char)(bat+20);
buffso_send[1]=(char)datal.SpeedFront;
buffso_send[2]=(char)datal.SpeedFront;
buffso_send[3]=(char)dataR.SpeedFront;
buffso_send[4]=(char)dataR.SpeedFront;
buffso_send[5]=(char)datal..IR;
buffso_send[6]=(char)dataR.IR;
buffso_send[7]=(char)datal.odometry;
buffso_send[8]=(char)(datal..odometry >> 8);
buffso_send[9]=(char)(datal.odometry >> 16);
buffso_send[10]=(char)(dataL.odometry >> 24);
buffso_send[11]=(char)dataR.odometry;
buffso_send[12]=(char)(dataR.odometry >> 8);
buffso_send[13]=(char)(dataR.odometry >> 16);
buffso_send[14]=(char)(dataR.odometry >> 24);

Le protocole alternatif UDP utilisé par RTMIX:

Dans ce cas la communication est établie entre 2 canaux sockets UDP.

Canal 1: port UDP 15000, Envoie des commandes moteurs

Canal 2: port 15010 réception des données capteurs

Ce type de communication séparé permet au robot de traiter indépendamment les données.

Voir le code source du serveur pour plus d’information.

Messages sur le port 15000:

“lilmliltI” en réponse nous devons avoir “lolkl” (a faire une fois) puis :

“Islpleleld] IRSI ILSI” Vitesse droite et gauche pas d’acquittement (méme codification que TCP).
Messages sur le port 15010:

“lilliltI” en réponse toujours un “lolkl”

“Idlaltlal IxIxIxLIxIxIxl.IxIxIxl.xIxIxI” on demande au serveur les données en précisant notre IP
(optionnel):

“IBATTIRSILSISNRI IxIxIxl.IxIxIxl.IxIxIxl.IxIxIx] [LAT...byte 39ILNG...I”

Battery Speed feedback SNR Robot’s IP Latitude Longitude
level (char) (char) (char) address (char) (float) (float)




Le CDROM

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

Documentation:

Documentations

Software:

Divers logiciels (serveur, IHM etc...)

Code Samples:

Exemple de code.




PC standard embarqué:

Industrial Slngle Board Computer

2 INCNes

LE-374

Intel Atom processor

Onboard VGA, LVDS , DVI, Giga LAN,
Mini PCI, USB2.0, SATA

ACST7 Audio and Compact Flash socket

Viiniboarc

Form Factor

2.5 inches Miniboard

CPU Intel Atom MN270 processor 1.6GHz
Package type: FCBGAS |, Front side bus: 533MHz
Memory One 200-pin DDR2 SO-DIMM SDRAM up to 2GB
Non-ECC, unbuffered memory supported only
Chipset Intel 945GSE & ICHTM

Real Time Clock

Chipset integrated RTC with onboard lithium battery

Watchdog Timer

Generates a system reset with internal timer for Tmin{sec) ~ 255min(sec)

Power Management

ACPI 1.0 compliant, supports power saving mode

VGA Interface

Intel integrated extreme GMA 950(Graphic Media Accelerator) Technology

Video Memory

Up to 224MB shared with system memory

LVDS interface

Onboard 18-bit dual channel LVDS connector

Serial ATA interface

2 ¥ serial ATA interface with 150MB/s transfer rate

Solid State Disk

IDE supports 44-Fin Disk On Module with +3V power supply
One Compact Flash Type |l socket

DVI Interface

Onboard Chrontel CHY307C DV Transmitter for DYI interface

Audio Interface

Intel ICH7-M integrated with Realtek ALCE55 5.1CH AC97 Codec

LAN Interface

1 x Intel B2574L Gigabit Ethernet controllers

GPIO interface

Onboard programmable 8-bit Digital /0 interface

Extended Interface

1 % Mini-PCI socket

Internal 1/O Port

1XIrDA, 1 x GPIO, 1 x AUDIO, 1 x CDIN, 1 x LVDS, 2 x USB2.0
1x RS232/R5422/4585, 1 x DV, 1 x LCD Inverter, 2 x SATA » 1x HDTV

External /O Port

1 X COM, 1 xVGA, 1Tx RJ45, 2 x USB2.0, 1% PS2

Power Requirement

5~24V full range DC Input

Dimension

146mm x 101mm

Temperature

Operating within 0~60 centigrade
Storage within -20~85 centigrade




