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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 l'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 cable RJ45 pour la caméra IP 5- Lancer I'interface pour contrdler 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

DSUB9 5V,GND and 9.6V sortie tension:

Une sortie 5v, une masse et une sortie 9.6v
filtrée sont disponibles sur le DSUB9 arriére 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.
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Le connecteur pour alimenter le CPU
indépendamment du robot :

Ce connecteur est situé a l'arriere gauch
robot.

Le connecteur de charge:

Ce connecteur est situé a l'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 entr
9V et 12V.




L'interrupteur ON/OFF:

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

Fusible:

Le fusible 10 A est situé a coté de l'intéruptewaa
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 (12C)
1 =

QD Q00
oooo0

G =]

Le connecteur d’antenne:

Le connecteur d’antenne est un RP-SMA, visser
'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 le
led rouge clignote, régler le courant de charge
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, l'intensité de
charge et la tension aux bornes de des batt

Précaution:

Charger le robot avec un courant de charge d’environ 2.5 a 3 A

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

Quand le robot est complétement déchargé il se peut que le chargeulaarin@ige rapidement.
Si la capacité est inférieure a 1000mAnh, il faut relancer une deaxiis le chargeur.

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

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

Ne pas laisser les batteries longtemps stockées sans étreecfng de 6 mois).




Camera et CPU:

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

La plate-forme qui est déja montée, peut accueillir tous vos cireuitipteurs 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:

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

La caméra est vissée a I'avant du
robot.



Architecture systéme:
L'architecture est composée de deux parties: Un Haut niveau compdses papteurs et modules
robotiques divers et un bas niveau composé par une carte moteur. Cetstaatenectée en 12C et
elle est basée sur un DSPIC 33F (ou 2 * 30f) qui peut étre débugué par un ICD2 own ICD3re
module 12C/USB vient s’intercalée entre le PC embarqué etaate Ainsi le PC embarqué verra
I'l2C comme un port série. Pour controler les moteurs et lirenlesdeurs ou la tension batterie ou
encore les capteurs IR via les ADC, il suffit d’envoyer sous Linux owddvis des trames RS232 via
USB.

Le protocole est décris dans un document pdf sur le CDRQ

USB / SATA / RS232 / CF / IDE / GPIO WIFI clients distants

/VGA [ SOUND / Mini-Pci /

WIFIBOT
TCP/IP «—> ,
Server
A
I Platform + Capteurs
) I A CPU + Antenne
Haut Niveau I —_—
_____________ g
Bas Nivea
veal S~ MPLAB
| q} Y
1
:
A4
S —
U%/IB a> IIZC
odule Robot Platform + batterie
+ DSPICJ:r Controle Moteur

DSPIC Carte Moteurs Codeurs

Moteur + Codeur a effet Hall



L'interface de controle

Simple (TCP): /

Le logiciel:
Disponible sur le CDROMSoftware\control /
software\ . :
Speed View:Affiche
. Installer si nécessaire les codec Vidéo sous forme de graph
les vitesses.

présents dans le méme répertoire selon le
type de la caméra.

. Lancer le programm@/ifibotGUI .

. Cliquer surRobot puis Settings 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.

Sila caméra n’est pas présente, il faut utiliser
Firefox ou Internet explorer sur le port
8080 pour voir I'image.

Motor Control ON:
Active le contrble en
vitesse.

Motor Control OFF:
Désactive le contrble
en vitesse.

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

(control panel pour
calibrer le joystick)

Video selections:
Contrble de la

. Cliquer suideo, puisVideoOn. Limage camera
doit apparaitre
. Cliquer surRobot puisConnect.
. Cliquer surinput puis sélectionnedoystick
ou Virtual_joy . Le robot est maintenant
controlable.
Options des menus: Constant input: Fixe une
/ vitesse constante
Settings:IP du serveur Pan-Tilt camera control:

de Contrble Server et Contréle du PTZ
/Caméra \

Connect: Démairre la

<\ j )
communication avec
le serveur de
commande Sensor feedback:
f : Information sur les IR

Disconnect:Stop la
Reboot:Reboot  communication avec
le robot si le CPU |e serveur de

le permet. commande.



Settings:

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

Ping Robot

Robot Type

Robot type

1 WIFIBOT Lab

2 Emaxx 4wd

3 WIFIBOT SC/4G
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RTMIX multi-robot interface:

Installation:

1- Décompresser le zip.

2- Double Cliguer sur Setup.

3- Décocher les options présentes sur votre PC.

4- Cliguer sur « install » button.

5- Ne pas rebooter le PC méme si RTMIX le demande.

6- Linstallation terminée, créer un dossier « rtmix » dans le « web
shared folder » du serveur web server installé sur votre PC.
par défaut : « C:/wamp/www/ »

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

11- Rebooter votre PC.

11



Options:

-RTMIX est une interface multi robots qui permet de contréler jusquiddts.

- Linterface est optimisée pour une résolution de 1024x768.

- Les options concernant les robots sont sur la gauche tandis que catlesg@ux caméras sont sur la
droite.

- Avant toute opération l'utilisateur doit s’assurer que les IPsgbdet ont la bonne valeur.

- Le robot sélectionné peut étre contrblé avec la souris, un joystick usb wiimog sélectionner
plusieurs robots en méme temps signifie qu’ils recevront la méme aoden

- Les cameras peuvent étre sélectionnée une a la fois ou mixée seulminage.
Les « Preset mixing layouts » sont des configurations préenregigfrée a la page web de création des
configurations.

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

- Certaines des caméras supportent un 10 qui peut étre activé en ceslhaasd I/O (projecteur etc...).

- La “base” peut étre soit une Gateway externe soit le PCéuawen(cocher “virtual”).

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

Port de Port de - Mesn .
commande i . Video  topology Preset video
Port de onfiguration  \ingow  graph mixing selection
réception
capteu Google
\ / maps
Sélection
robot <« Reference for
SNR and MAP
é\l veal ———¥ ¥——___ Camératype
aterie \ sélection
Vitesse Camera
robot ——— sélection

¥——__Caméra IP
and port
RobotlP —

T~ Camera relay
| control
Signalto _—" \ \
Noise Ratio :
(Linux only) ~ Sontros for Checc Curfent video ~ "2
uture charging rj‘ V|r| ua l;’] implemented  selection Joystic
station when localhost configuration
is the base
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RTMIX menu:

Le menuinput permet de
choisir plusieurs mode de
Contrdle:

- Souris (« virtual joystick »)

- Joystick

- Wiimote

- autojump (virtual joystick)

Ce mode permet au robot si
I'option est présente de rouler
Par saut fixe (distance et angle)

A

Menumarkers permet de
prendre un une image de la
vidéo courante et de

placer un marqueur de la
position courante sur la ca
Limage peut étre vue en
Cliquant sur le marqueur.

v

Le menuwview permet de choisir le
mode plein écran ou fenétré.

A
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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
8x analog cameras Not to precisely position them
(not used with u-troopers) used on the screen

l //

4x network cameras——»
z-order ——

Sensor input
enable/disable

Scroll bar setting
the size of the

selected video ——,

window

Scroll bar setting;/v
the transparenc
of the selected T \T/

videowindow  Reset Save Not
config used

14



Type de Caméras et compatibilité des
clients:

4 N

a N

K |E et Firefox /
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Web Cam Serveur et client Web:

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

Linux MIPEG-STREAMER : http://192.168.1.XXX:8080

16



Se connecter au robot:

Configurer les adaptateurs Ethernet et wifi:

Par défaut le robot est configuré avec une adresse 9!
fixe. Avant de se connecter, vous devez configurer

I'lP de votre PC de commande.

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

1- Clic droit suMy Network Placesdans le menu
démarrer, puis sélectionnBroperties dans le menu
pop-up.Network and Dial-up Connections
apparaissentgl)

2 — Créer un bridge entre vos interfaces si besoin, %'912
désactiver toutes les interfaces non utilisées.

Click droit surProperties de votre interfaces wifi

pour configurer I'IP (Figl).

3 — Double click sumternet Protocol (TCP/IP)
(Fig2)

4 — Mettre la bonne IFFig3)
Si vous vous connectez sur un robot Linux ou

Windows avec un cable Ethernet, entrer 192.168.071¢ 3
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:8080our la

caméra si webcan92.168.0.20:88i caméra |IPLe
Masqueest a 255.255.255.0 etewayle serveur

DNSvide.

Si vous vous connectez a un robot sous
Windows, comme on bridge l'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 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

5 — Cliquer suOK pour finir.

17



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 chargéWaldws Xp Sp2
conseillé).

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

Connecter votre adaptateur wifi au robot:

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

Un info bulle nous informe que la connexion
est active.

18



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 I'option routeur UBNT a
été choisie. Le LAN et le WLAN ont
généralement 2 type d’adresse différentes ou
non et les paquets doivent étre routé comme
il faut entre ces 2 interfaces. Les choses sont
différentes selon les robots sous Linux ou
Windows.

SousWindows nous avons crée wridge
entre le filaire et le WIFI. Ce bridge a une
unique IP qui est celle du robot. On accéde
ainsi au deux réseaux avec la méme IP

(figl).

SousLinux nosavons lié les deux réseau
par un NAT : Network Adresse Translation
WIFI et filaire ont deux adresses
différentes.

Uneredirection de port est faite entre le
WIFI et le port pour atteindre le réseau
interne filaire (caméra etc..()ig2).

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

Fig1

Fig 2
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Les différents modes WIFI:

Par défaut les robots sont en ad-hoc simple.
Si un point accées est fourni alors ils sont en modefrastructure
(Commande de plus de 2 robots).

Modes:
_ Fig 1
-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 conneate
point d'acces via une liaison sans fil. L'ensenititené par le point d'acces et

les stations situés dans sa zone de couvertueppsté ensemble de services de base
(en anglais basic service set, noté BSS) et caagtite cellule.

Chaque BSS est identifié par un BSSID, un idemtifée 6 octets (48 bits). .
Dans le mode infrastructure, le BSSID correspobadaesse MAC du point d'acces. Fig 2
Il est possible de relier plusieurs points d'aaggse eux par une liaison appelée systeme
de distribution (notée DS pour Distribution Systeafih de constituer un ensemble

de services étendu (extended service set ou E8Sydtéme de distribution (DS)

peut étre aussi bien un réseau filaire, qu'un oéiiee deux points d'accés ou bien méme
un réseau sans fil

Un ESS est repéré par un ESSID (Service Set limmtit'est-a-dire un identifiant de 32

caracteres de long (au format ASCII) servant de pouor le réseau. L'ESSID,

souvent abrégé en SSID, représente le nom du réseaprésente en quelque sort )

un premier niveau de sécurité dans la mesure cornaaissance du SSID est Fig 3
nécessaire pour qu'une station se connecte awrétsaiu.

En mode ad hodes machines sans fils clientes se connectentles aux autres afin de constituer un réseau point a
point (peer to peer en anglais), c'est-a-dire sraé dans lequel chague machine joue en méme temdds de client et
le r6le de point d'acces.

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

indépendants (en anglais indépendant basic seseicabrégé en IBSS).

Un IBSS est ainsi un réseau sans fil constitué iaintam de deux stations et n'utilisant pas de pdatces. L'IBSS
constitue donc un réseau éphémere permettantgedesnnes situées dans une méme salle d'écharsgdomizées.
Il est identifié par un SSID, comme l'est un ESSnene infrastructure.

Dans un réseau ad hoc, la portée du BSS indépeesiadéterminée par la portée de chaque statida.siimifie que si
deux des stations du réseau sont hors de pont@edii l'autre, elles ne pourront pas communiquémaensi elles "voient"
d'autres stations. En effet, contrairement au niofdastructure, le mode ad hoc ne propose pagstérse de
distribution capable de transmettre les trameasedatiation a une autre. Ainsi un IBSS est par di&finun réseau

sans fil restreint. Si un algorithme de routageadyigue comme OLSR ou BATMAN est lancé au dessugsieau va
s’organiser selon la position des nceuds pour askacees et le relayages automatique.
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Confiquration du robot:

Robot Windows XP SP3

Le robot est configuré par défaut pour fonctionner en
Mode ad-hoc SSID LABYYYXXX

Pour changer la configuration:

Seul le mode ad-hoc et Infrastructure sont possibles.

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

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

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

Cliquer suajouter

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

Cliquer suOk pour fermer la fenétre
. Cliquer encore sur OK
10. Changer si besoin I'lP du Pont réseau si besoin
11. Vérifier avec votre PC si le robot est visible avec

votre nouvelle configuration et tester la connexion.

wn

©o~NOOA
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Robot sous Linux
Tous les modes sont possible méme le mode point d’accés mais il sembiubXgbuntu 9.04.
Il'y a quelques fichiers important qui permettent entre autre defigarer le réseaux:

/etc/network/interfaces

/etc/init.d/wifibot-init lance /usr/sbin/wifibot-init Configuration du NAT
letc/init.d/wifibot-server  lance /usr/sbin/robot_server 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
/usr/sbin/robot_server

Le module 12C pour la commande et les ultra-sons du robot se trouveeeittyUSBO 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 l'interface filaire eth@iaterface wifi athO.

22



Exemple de fichier:
Mode Infrastrucure:

*WLAN IP

* Passerelle si
confection via internet

* Mode WIFImanaged
mettre « sta »

* SSIDde votre AP
*LAN IP

i/

Mode Ac-hoc;
*WLAN IP
* Passerelle

Mode WIFI mettre
ad-hoc

* SSID
* Canal WIFI
*LAN IP

23



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

. : i ; u’'on souhaite
On utilise « iptables »  Linterface qu'on | yyertace WIFIIP et g

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

atteindre port 80)

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

Sous Windows il faut utiliser par exemple I'éditeur WinVi32.exe poungbaces fichiers.
D’autre éditeur peuvent introduire des caracteres erronés. http:linmuwiibel.de/vi.htm
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Accées 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:

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

- Entrer I'adresse IP du rob©tdinateur

cliquer surConnexionentrer le logirroot et le mot

de passeavifibot sur la machine héte dans les champs
prévus a cette effet

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

Fig 1

Fig 2
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Acces distant sous Linux : 1 - Entrer 1P du 2 — Cliquer sur

o . robot. SSH
Pour se connecter a distance on utilise le protocole

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

N

4 — Confirmer la connexion.

26



Transfert de
fichiers

Robot Windows XP:

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

1. Cliquer suDémarrer->Exécuter.
2. Taper \IPduRobot

3. Nom d'utilisateuroot et mot de Pass
wifibot

4. CliquerOK

5. Seul ce répertoire n’est pas protége
fowfmgr

Important pour Xpe:

Pour changer la configuration si besoin:

Débloguer la Compact Flash avec la commande
fowfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toute les
modification seront enregistrés. fbwfmgr /enable pour la

Reprotéger (sauf pour \data).
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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 ctarreacx robot en SCP.

1 - Entrer NP ici

\

b

2 — Nom d'utilisateur:
wifibot

3 — Mot de Paswwifibot

4 - Cliquer sutLogin

v

5 - Confirmer la

connexion.  »

6 — Reconfirmer \

Vous étes connecté, et pouvez
transférer les fichier comme avec
un client FTP
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Protocole de communication entre le robot et la céd¢ moteur:

Atravers le PC embarqué, l'utilisateur a le contrdle totalesbas niveau. Il peut travailler sur
ce méme PC en envoyant des trames RS232 via USB ou a distancesdeki¢s.

La carte moteur est aussi accessible si besoin via ICD2/ICp&ue€tre reprogrammeée en
utilisant MPLAB

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

WIFI clients distants

USB / SATA / RS232 / CF / IDE / GPIO
/' VGA /| SOUND / Mini-Pci /

WIFIBOT
TCP/IP
Server
A
! Ellggom + Capteurs
Haut Nivea I - ntenn
_____ oy
Bas Niveau
: S~ MPLAB
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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 motewrsa@t fes capteurs
sont:

“|lcomg|comd]| 2 variables de type « char » pour commander les roues gauche comgpaekes
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

= [ AN

Speed byteCTRL DIR SPEED5 SPEED4 SPEED3 SPEED2 SPEBPEEDO

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

0: Marche arriere  garder une vitesse
constante en tics.

Messages venant du pda%02Q

Apres avoir envoye les 2 char de commande, le robot nous retourne toujours sur 18020 14

“|BATT|FLS|RLS|FRS|RRS|AN1|AN2|odoL|odoL|odoL|odoL|odoR|odoR|odoR|oddR

SN

Battery Front Left Rear Front Rear ADC Left AD |_eft Right
level (char) Speed Left Right Right onpin2 Rllght on Odometry Odometry
(char) Speed Speed Speed of the pin 3 of (long) (long)
(char) (char) (char) interface the

connector interface
(char) connector
(char)
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buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send
buffso_send

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

13]=(char)(dataR.odometry >> 16);
14]=(char)(dataR.odometry >> 24):

Le protocole alternatif UDP utilisé par RTMIX:

Dans ce cas la communication est établie entre 2 canaux sockets UD

Canal 1:;port UDP 1500Q Envoie des commandes moteurs
Canal 2:port 15010réception des données capteurs

Ce type de communication séparé permet au robot de traiter indépenudesmmnnée

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

Messages sur le pat6000

“liln]i]t|” en réponse nous devons avdo|k[’ (a faire une fois) puis :

“Is|plele|d| |RS| |LSVitesse droite et gauche pas d’acquittement (méme codificatiomQBg

Messages sur le pat6010

“liln]i]t]” en réponse toujours unolk[’

“Idlalt|a] |x|x[x].[x]x|x|.|x[x]x].[X|x[x¢n demande au serveur les données en précisant notre IP

(optionnel):

“IBATT|RS|LS|ISNRY| [X[X]X]-[X|X|X]-[X[X|X].[X|X|X] |LAT...byt89|LNG...[’

Battery Speed feedback SNR

level (char)

(char)

Robot’s IP
(char) address (char)

Latitude
(float)

Longitude
(float)
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Le CDOROM

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.
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PC standard embarqué:
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