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

manuel.
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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

DSUB9 5V,GND and 9.6V sortie tension:

Une sortie 5v, une masse et une sortie non

regulée 12v filtrée sont disponibles sur le

DSUB? arriere du robot. Pin 1-2 -> 12V, pin 4-5

-> 5V and 6-7-8-9 -> GND. La sortie 5V peut

fournir que 100mA, 6A pour celle en 12v.

Une mauvaise utilisation de ces sorties peut

engendrer un dysfonctionnement du robot.

Pin 3 est une sortie 12v contrdlée par le RS232.
& 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 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
OVet 12V.




L’interrupteur ON/OFF:

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

Fusible:

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

Interface:

Ce connecteur DSUBO présente un mélange de
signaux, les ADC sont 3.3v tolérants, I'T2C Sv
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

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.

Vérifier bien que le chargeur et en 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.

_—

Charger le robot avec un courant de charge d’environ 2.5 3.5 A

Précaution:

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).

N——



Camera et CPU:

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

indépendants et peuvent étre 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

Le PC est fixé en
dessous de la
plateforme :

v




L’alimentation du CPU est
connecté sur le DSUBO:

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

La caméra est vissée a I’avant du



Architecture systéme:

L’ architecture 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 12C 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.
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L’interface de controle

. Motor Control ON:
Simple (TCP): Robat | Motors Input b Active le controle en
vitesse.
Le logiciel: Control OFF

peed Yiew

Disponible sur le CDROM.\Software\control

software\ . .
Speed View: Affiche Motor Control OFF:
. Installer si nécessaire les codec Vidéo sous forme de graph Désactive le controle
présents dans le méme répertoire selon le les vitesses. en vitesse.
type de la caméra.
. Lancer le programme WifibotGUL Input.Selectlons
. Cliquer sur Robot puis Settings. La fenétre Motors | Input Yidso ABOLT S?Iectlonne le type A
des réglages Robot Settings sort. e d lntefface de cont'role.
. Remplir les champs Control Server IP et Wirtual _Joy La wiimot est aussi
Control Server Port (défaut 15020). Control Panel disponible.
. Remplir les champs liés a la caméra Camera (control panel pour
IP et Camera Port (défaut 80) B calibrer le JOYSUCk)
: Sélectionner le bon type de caméra. Wideo Meshietwork  About
Si la caméra n’est pas présente, il faut utiliser Wb O ) )
Firefox ou Internet explorer sur le port Viden OfF Video selections:
ir Ui Web settings Contréle de la
8080 pour voir ’image. Video Processing ON ;
. Cliquer sur Video, puis VideoOn. L'image video Processing OFF camera
doit apparaitre. Stay_on_Top
. . Snapshot
. Cliquer sur Robot puis Connect. S B
. Cliquer sur Input puis sélectionner Joystick Ping OFF
ou Virtual_joy. Le robot est maintenant
contrdlable.

Options des menus: Constant input: Fixe une

vitesse constante

Settings: IP du serveur Pan-Tilt camera control:

""" de Controle Server et Contr6le du PTZ
caméra
Setkings .
Connect: Démarre la
Disconnect communication avec
Reboot Robat le serveur de
Sensor feedback:
commande. )
. Information sur les IR
Disconnect: Stop la
Reboot: Reboot communication avec Niveau batterie
le robot si le CPU leserveur de = === = G EEEEESSS. == Courant
le permet. commande. Consommé

Vitesse




Settings:

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

Settings

(' WiFROT GUI 4.5
I Robot | Motors In

Press the ESCAPE key to save and exit

Setti .
RcbatlP  [1921680101 =5 Ping Robot
~ UDRP Connect

Disconnect

Reboot Robot

Ping ON/
Ping OFF
Web_Settings

TCP=15020

Robot Port ‘1 R020
UDP=15000

192.168.0.20

Carmera [P

Robot Type

Camera Part RObOt type
Camera Type '1: MJFEGPTU [~ WEBCAM Amd 1 WIFIBOT Lab
MPEG4PTU
5 2 Emaxx 4wd
SNRSPYIP 1721602 3 WIFIBOT SC/4G

Topology IP ‘10.18.20.1

COM Sleepms |30 COM me |20

Joystick Mumber |1 F\i’s!?_oht T_ype 1
i ifibiot=1

Emaxx=2

wifibot no odometrp=3 - facture*wifibot... boardinc




RTMIX multi-robot interface:

Installation:

1- Décompresser le zip.

2- Double Cliquer sur Setup.

3- Décocher les options présentes sur votre PC.

4- Cliquer 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.

Les programmes ci-dessous sont des composants utilisés par
RTMIX, Wous pouves ne pas les installer mais RTMIE risque de
ne pas fonctionner correctement.

Si vous avez déja installé I'un des composants {ou
une version ulkérieure) vous pouvez le décocher,

Yous devez d'abors cliquer sur “Installer” avant de pousoir
installer RTMIX. (Méme si aucun composank n'est sélectionng)

¥ MET Framework 2.0

¥ Direct: 9c

¥ oLsR (Topologie du mesh)

¥ WAaMPS (Apache Z + PHP 5 + MyS0OL 5)
¥ Pilokes Angelo WDM 25/01 /05

¥ R

| Installer I Cuitker




Options:

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

- L’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 I'utilisateur doit s’assurer que les IP et les port ont la bonne valeur.

- Le robot sélectionné peut étre controlé 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 grace 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.

Port de Port de Mesh
commande i . Video  topology Preset video
Port de Configuration ;. 4,  graph mixing selection

receptlon Ml Interface RTMIX ¥2.9 ==l =l
capteur\ i : Google
Vi
Robotl! i [ Rmr b [Teo maps
1 [Mgo00 o 15010 € |17z 16 . o . %g | 000
e . Battery triz_old, ol - QK
Sélection }r\:ﬂ . f
robot 5in BASE ~lo—— ererence 1or
~ SNR and MAP
Robot 2 | [172 . 16 . 0 .100 camip 1| center [HOT T
1[15000 o [1s010 cf a2 f172. 16 . 0 190 | &0
Niveau | Batiry > & zooM O _MIPEG ( MPEGH ;
— —— zooms] ol | Caméra type
Batterie et o —
S/ Ca Center [WOTT T SeleCtIOll
172, 16 . O &0
Robot 3 | [172 . 16 . 0 .103 Base || & 200m ¢ mpee ,
Vitesse 1[15000 o [1s010 cf sz [172 16 . 0 .99 T virtual Zoom+| _zoom- | \Camera
sy [ e [mmE - sélection
rObOt Speedy AR o il Cam IP 3I Center | e
o — In [15000° ouw [[is0m0 7 [172. 16 . 0 . g% ;
config [ a2 olsk| [zooe & zoom " MIFEG ( MA \Camera P
Rob0t4| | 172 S0y e | M ﬂl and pOl't
Robot [P /fm?o/vﬁ IlSDlD CI 82 5 Launchl Cam IP 4 Centerl”or o
Battery L 16 .0 .94 | 80 TN
Speed LaU_HChI Riohat Video Source O MIFEG ' MPEGH Camera relay
Signal tO SiN /l/' 4 | I Launch | Config%ion ConFian Z00M - I COIltl'Ol
Noise Ratio I \
. Controls for a Check . Virtual
(Linux only) fut harei tual Not Current video  ovstick
uture cnargin «virtual » . . oySstc
tati sing hen localhost implemented selection JOy
station wnen 10¢ainos . .
configuration

is the base




RTMIX menu:

Le menu in rm
I Interface RTMIX v2.9 e menu input permet de

hoisir plusieurs m
File | Input  Miew Markers Help choisir plusieurs mode de

e Contr(?le: . o
Taystick — - Sour1§ (« virtual joystick »)
= imate ke - Joystick
I Eiratn c[ &z < - Wiimote
Battery | - autojump (virtual joystick)
— | Ce rqode permet au robot si
I’option est présente de rouler
il | Par saut fixe (distance et angle)
Menu markers permet de File Input View | Markers Help
prendre un une image de la — Comn I
vidéo courante et de Fobok 1 | 172 .16 . 0 .90

placer un marqueur de la
position courante sur la carte

v

If1s000 o 15010 € &2

L’image peut étre vue en Battery |
Cliquant sur le marqueur. Speed |
S{N |

I Interface RTMIX v2.9

Fil=  Input | Wiew Markers Help

o
Fulls
Robat 1 | e o

If1s000 o 15010 € &2

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

A

Battery |

Speed |

30 |




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

4x network cameras
z-order

Sensor input
enable/disable

Scroll bar setting
the size of the
selected video

window

Scroll bar setting
the transparency
of the selected

video window Reset Save Not
config used




Type de Caméras et compatibilité des
clients:

RTMIX Simple GUI IE

ol LS

IE et Firefox




Web Cam Serveur et client Web:

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

Fichier Historique  Marque-pages Yahoo! Qutils 2
@ - 7 ( @ | hetp://192.168.0.103:8080/% & - )
) Les plus visités % Débuter avec Firefox &, A la une

X! -2- v | SearchWeb - [J +| B Mail -~ [} Shopping - &2 Personals - @ My Yahoo! £ News -+ 8 Games + CJ Travel - [& Finance - 3 Answers - 8 Sports + [& Signln -

Documentation - About

Terminé

©“ ot 196

Morilla Firefox
Fichier Edition Affichage Historique Marque-pages Yahoo! Outils 2

@ - c 7y ([ http://192168.0.103/streamtmp.htm o -
£ Les plus visités P Débuter avec Firefox i, Alaune

¥r -2 - ~ | SearchWeb - [J | 2 Mail = Y Shopping - W Personals - i My Vahoo! [ News = £ Games = (7 Travel + [ Finance - £ Answers - @ Sports = & Signln -

WIFIBOT

Display the robot stream

CAM1
Tpant [ pan- [ wm- [ e

Got response: pan_plus: 15

© The MIPG-streamer team | Design by Andreas Viklund

© The WIFIBOT networked robotic | Design by Wifibot

Terminé

1955




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.

ﬁ:‘, Hetwork Connections QE

File  Edit view Faworikes Tools Advanced  Help

Foldsrs -

) Back > ﬁ /.j"Search 'S

Address I@_, Metwark Connections

~E

|#| LaN or High-Speed Internet

Nebwork Tas|5

[E] Create anew - Iéaca?:lle’qéea Hetwark
connection o e
& Disshle this network g Disable
" device Status

.

Flg 1 % Repair this connection { Repair

]l Rename this connection

&0 View status of this
connection

Change settings of this
connection

Bridge Connections

Create Shartcut

Rename

| Properties

oOther Places S

[ Control Pansl

=% Local Area Hetwork Properties

General | Authertication | Advanced |

Connect using,

HES 3Com EtherLink 10100 PCl For Complete PC M anageme

This connection Lses the following items:

% Client for Microsoft Metwaorks
S File and Printer Sharing for Microsoft Metworks
4=l oS Packet Scheduler

Install....

Diescription

.
Fig 2
Transmission Control Protocol/nternet Protocol. The default

wide area network, protocol that provides communication
across diverse intercornected networks,

Show icon in notification area when connected

Internet Protocol (ICP/P] Properties

General

“'ou can get IP settings assighed automatically if vour network, supparts
this capability. Othenwise, you need to ask your network. administrator for
the appropriate P settings.

(" Obtain an IP address automatically

1P address: 182 . 168 130

Subnet mask: 255 . 255 . 265

Default gateway: 192 . 168 . 1

o o
o

Obtain DS server address automatically
(&) Use the fallowing DMS server addresses:
Preterred DS server: 206 . 13

Fig 3

| [
A=
¥

I N

Altermate DME server: 206 . 13

o [
Si vous vous connectez a un robot sous
Windows, comme on bridge 1’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
ath(, 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.

Cancel |

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 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

(7l Réseaux sans fil détectés

Un ou plusieurs réseaux sans fil sonk 4 portée de cet
ordinateur, Pour vair la liske et wous connecter, cliqguez sur ce
Message

Connecter votre adaptateur wifi au robot:

La fenétre "Choisir un réseau sans-fil" apparait. Sélectionnez labYYYXXX, selon votre robot.

Choisir un réseaud sans fil

SsEallx Cliquez sur un élément dans |a liske d-dessous pour wous connecter & un réseal sans fil 4
portée ou pour obtenir plus d'informations.

(«ﬁ;;. lab101101

ans fil pour la maison ou une petite

Réseau sans fil non sécurisé Ilﬂﬂi

(«ﬁ!)
"_F- Reéseau sans fil securise (WREA) Iluni

(icl'iﬁ)

des réseaux sans fil

2aux préferes )
i Réseau sans il sécurisé (WPA) Ilﬂnl

; AvancEs

i) wireless Network Connection IEI

Connected to: Uoff Wireless

Un info bulle nous informe que la connexion Siginal SEremabh: Ve Good

no

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 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.

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

(fig1).

Sous Linux nos avons lié les deux réseaux
par un NAT: Network Adresse Translation
WIFI et filaire ont deux adresses
différentes.

Une redirection de port est faite entre le
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.

Client Nodel

Client

Client 192\ 68.1.14

192.1681.1
Bridge
LAN IP~= WLANIP:
Y LAN IP = WLANIP:
192.168.1.2
Bridge

WIRELESS
WLAN
255.255.255.0
192.168.1.0

Fig 1

Gateway DNAT in Node x

192.168.0.2 ---- 192.168.1.x port 15002
192.168.0.3 ---- 192.168.1.x port 15003
192.168.0.4 ---- 192.168.1.x port 15004
192.168.0.5 ---- 192.168.1.x port 15005

LANIP: 192.168.0.1
Gateway
WLANIP: 192.168.1.1

WLANTIP;/192.168.1.3
ateway
LANIP: 192.168.0.1

WLANIP: 192.168.1.2
Gateway

WHIRELESS LANTIP: 192.168.0.1

WLAN
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 :

. - - =Bl
-
S i =3 . .
ﬁ.;!‘r* ¥ » Réseau » w |+ W Rechercher
‘ Organiser = = Affichages = = Centre Réseay et partage B AjoUterune imprimants W AjoUteran penphEngUEsans il

M

Liens favoris

E Documents

| E;' Musigue

i Modifié récemment

Autres »

Dossiers

[l Panneau de configuration
& Corbeille
bureauformello
cam_laught
chargeur
J ColerContols_demo
ColerContols_src
Develop
Finder2
) gostai
I jantes
Microtrooper CAD
. nEw_mand

i

olsr_laught
Platinurm-5RC -0-5-4-547

— WIFIECOTLABST
Emp

-

.
Categories ; Auk
lacement rése... wifl

Pour obtenir de |'aid

—

bureacfEe IS

=

F

Latégorie Groupe de travail Emplacement réseau

o
] | WIFIBOTLABS7 ‘k' PC-DE-LAURENT

It

Propriétés de WIFIBOTLABGT

. Périphérique réseau !
N wirsomLass?
8l

Informations sur le périphérique

Fabricant : WIFIBOT
bt f v weifibot, com
Maodéle ; LABV2
hittpa//192. 168. 1.67: 15020
N® dz modéle : CAMERA
Page Web du hitp: 192, 168. 1.67:8080
peripherique :
Informations de depannage
Numéro de série | wibtD3 10067
[ ]
Adresse MAC 00:0b:5b: 2f:67: 1a
i Identificateur unigue :  uuid:fSece955-7dB6 -eacd-dda9-add 1bfaca717 h
Adresse 1P 192, 168. 1.67

I Ok J l Annuler Appliquer




Mauagtad

Les différents modes WIFI:

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

e!

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'acces via une liaison sans fil. L'ensemble formé par le point d'acces et

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

Chaque BSS est identifié par un BSSID, un identifiant de 6 octets (48 bits).

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

Il est possible de relier plusieurs points d'acces entre eux par une liaison appelée systéme
de distribution (notée DS pour Distribution System) afin de constituer un ensemble

de services étendu (extended service set ou ESS). Le systeme de distribution (DS)

peut étre aussi bien un réseau filaire, qu'un cable entre deux points d'acces ou bien méme
un réseau sans fil !

Un ESS est repéré par un ESSID (Service Set Identifier), c'est-a-dire un identifiant de 32
caracteres de long (au format ASCII) servant de nom pour le réseau. L'ESSID,

souvent abrégé en SSID, représente le nom du réseau et représente en quelque sort

un premier niveau de sécurité dans la mesure ou la connaissance du SSID est

nécessaire pour qu'une station se connecte au réseau étendu.

Managex w

M”lsfer Managed

Ivlaster
= b
« 5

INFRASTRUCTURE /¥
MODE

Fig1

Ad-hoe

,:,'-' ;
o
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Ad-hoc + OLSRE
/ Ad-hoe N X
; + b '\I
i OLBR A‘
{ = L |
! |
I 3 MESH . 1
-!‘r MODE 5 5’;
Ad-hoe + OLSR Fig 3 Ad-hoc + OLSE

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 role de client et

le role 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'acces. L'IBSS
constitue donc un réseau éphémere permettant a des personnes situées dans une méme salle d'échanger des données.

Il 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 l'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 noeuds pour assurer ’acces et le relayages automatique.
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Configuration du robot:

Robot Windows XP SP3 L. Wireless Network Connection Properties |E|E|

General | mifelESS_r\l_EtWDl'kS_é.Ad\ranced

Le robot est configuré par défaut pour fonctionner en
Mode ad—hoc SSID LABYYYXXX Uze Windows to configure my wirelesz network, zettings
Pour changer la configuration: Auvailable networks:

. To connect to, disconnect fram, or find out more information
Seul le mode ad—hoc et Infrastructure sont pOSSlblCS. about wireless networks in range, click the button below.

Wiew Wireless Metworks

Débloquer la Compact Flash avec la commande
. . . Preferrad networks:
befmgr /dlsable puis redémarrer le PC Toutes les Autornatically connect to available netwark z in the order listed
- . . L below:
modifications seront enregistrées. fbwfmgr /enable pour
la reprotéger.

1. Ouvrir le menu Connections Réseaux dans le e -
Pann nfiguration, cliquer sur le men
a ef}u,de CO gu at O/ - cliquer su ¢ menu Learn about getting up wirsless network,
propriétés de votre carte réseau. configuration.
2. Cliquer sur I’onglet Réseaux sans fil. |
3. Activer la case laisser Windows gérer mes [ ok J[ concel ]

connections sans fil.
4. Cliquer sur ajouter
5. Mettre votre nouveau SSID : monwifibot ...
6. Activer ou non le cryptage
7
8
9

Wireless network properties

Activer le mode ad-hoc ou non Association | Authentication | Connection |
Cl¥quer sur Ok pour fermer la fenétre Nework name [SSID}  [Semething |
. Cliquer encore sur OK : )
. . , . . . Wireless network key
10. Changer si besoin I’IP du Pont réseau si besoin _ : _
L . L. This network requires a key for the following:
11. Vérifier avec votre PC si le robot est visible avec
. . . Metwark Authentication: | Open bt !
votre nouvelle configuration et tester la connexion. _ = —
[ata encroption: i Disabled 5 i
! i
Thiz iz a computer-to-computer [ad hoc] network,; wirelezs
acces: points are not used
0k | [ 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/metwork/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 contrdle
/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-ffrobotiP-8080
hitp-ifrobotiP-80

: ) Log : wifibot
-l 802.11b/g Pass : wifibot
"_-f:'iﬂi AdHoc gaisg Wi D) £ Lab+ SBC Linux LAB101101

= SSID m | .-

T

UsB/
12C

b lab101101
Your PC + Chan 6 SBC XPE p—
RTMIX or Ath0192.168.1.101
Simple GUI Eth0 192 168.0.101
192 168.1 x0xx

255.255.255.0




i et v, T N — e
'Fi_ch_ier EQit?on Recherche_ Cr_ption_s_ Fen?tres Aid_e_ ]
Dlz]|s] [ (@] | el @ 5 |

luto lo -
iface lo inet loopback

auto athl

iface athl inet static

# ensure athl i= down (never fails because of "true")
pre—up wlanconfig athl destroy || true

¥ =et up the athl device in AP mode before bringing up the interface {(unless you're using AutoCreate)
pre—up wlanconfig athl create wlandev wifil wlanmode sta
addres=s 192 .168.1.106

netmask 255.255.255.0

gateway 192 . 168.1.2

wireless—e==si1d linksys

pre—up iwconfig athl es=sid linksys

# IF wyou use WEP, put the key here:

Fwireless-key 1234-1234-1234-1234

auto ethi

iface ethl inet static
addres= 192 .168.0.106
netmnask 255.255.255.0

#auto =thl

#iface ethl inet static
#addre=s=s 192.168.2.105
#netmask 255.255.255.0

l«é:‘{Uéers\;laurent’{,besl{to;ﬁ\é(éﬁ_'ihstQM\'xéB_.ihét“;network\;inteh‘aceSC'I'iént» [Lﬂ 26 I'i'gnes, 67/ i [ :.N'um' _' —3%— [ooom [oo1 -

| Fichier. E(.iition”Becherche thions Fen.étres. Aide -
o] |a| [ ule] | sl [

leuto lo -
iface lo inet loopbachk

auto athl

iface athl inset static

# ensure athl is down (never fails because of "true")

pre—up wlanconfig athl destroy || true

# ==t up the athl device in AP mode before bringing up the interface (unless you're using Autolreate)
pre—up wlanconfig athl create wlandev wifil wlanmode ad-hoc

address 192.168.1.106

netnask 255.255.255.0

gateway 192 .168.1.2

wireless—channsl 10

vireless—essid 1labl00106

pre—up iwconfig athl essid lablo0l0a
# IF wou use WEFP, put the key here:
fwireless-lkey 1234-1234-1234-1234

auto =thi

iface =thl inet =static
addre=s=s 192.168.0.106
netmnask 255255 .255.0

#auto =thl

#iface ethl inet static

#address 192 .168.2.105

#netmask 255 255 2E55.0 -

«Chlsets\aurent D skio pixBb_inst304wB6_instnatworklinterfacesAdHos [L 28 lignes | 0 [ [Num 3% [00001 (007

—= 4




ERROR: stackunderflow
OFFENDING COMMAND: ~

STACK:



