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Manuel d’utilisation

» Avant d'utiliser le robot, veuillez lire attentineent ce
manuel.

» Les mises a jour sont sur le site wifibot:
http://www.wifibot.com
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Démarrage rapide
——

. 1-Installer l'interface de contrdle simple (copier
les fichier du CDROM)
2- Allumer I'AP wifi

Contenu du paquet

Plateforme + Carte CPU 3- Allumer le robot.

Camera Pan & Tilt IP ou Webcam 4- Connectez votre PC en DHCP sur le WIFI
Alimentation 220V / 18V ou Chargeur (SIID wifibotlabap ou RJ45) ou

CDROM WIFIBOT Reégler I'lP de votre PC par exemple:

192.168.1.150 mask 255.255.255.0
5-1P robot sur I'étiquette située sur la plateforme
si wfbt0112106), 192.168.1106et I'ip du robot.
Présentation: 6- Lancer l'interface pour contrbler le robot
Camera a la méme IP que le robot mais utilise le
port 8080.

1x WIFI Access point
4 roues et un tournevis BTR

Support+ CPU
Capteurs Infra Rouge Atom D510

arriere

Connecteur
Antenne

Fusible

Direct Charging
connector not used

18vDC
Alim + Charge

Capteurs Infra Rouge Caméra

avants

DB15
avant




Interfaces

DSUBL15 Arriere sortie tension:

Une masse et une sortie non régulée 12v (18V
guand on branche l'alimentation DC) sont
disponibles sur le DSUB15 arriere du robot. Pin
1-2 -> 12V (CPU), pin 3 -> 12V commandable
et 6-7-8-9-10 -> GND. Le connecteur pour alimenter le CPU
Une mauvaise utilisation de ces sorties peut indépendamment du robot
engendrer un dysfonctionnement du robot.

La pin 3 est une sortie 12v contrélée par le

RS232 (max 6A). D’autre pin sont disponible

(voire la suite du document).

Jack 2.1mm de charge direct
Ne pas utilisesauf si robot
éteint et avec un chargeur
rapide spécial LIFEPO4

en option

Le connecteur de charge et
d’alimentation DIN 4 PINS:
Ce connecteur est situé a l'arriere gauch
du robot. Le chargeur du lab V3 est dans le robot.
Dés qu'on branche l'alimentation 18V,

un circuit spécial bascule en douceur sans coupure
I'alimentation des systémes du robot

sur le 18V et il déconnecte la batterie LIFE pour

étre chargé en toute sécurité. Vous pouvez continuer Led Verte indicateur de charge et Led Rouge

a utiliser le robot en faisant attention & ne pas trop De fin de charge d’alimentatior
sollicité les moteurs.

Ce systéme est trés pratique pour travailler en

continu sur le robot sans avoir a I'éteindre.




L’interrupteur ON/OFF:

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

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

Interface:

Ce connecteur DSUB15 présente un mélange de
signaux, les ADC sont 3.3v tolérants. Le Pin Out
est décrit dans les pages suivantes.

Le connecteur d’antenne;

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




. _ye - . : =" B F—
Sivous utilisez le chargeur rapide optionnel: 7

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

Vérifier bien que le chargeur e mode LIFE
Appuyer sur le bouton vert pendant 5 sec

Le robot est en train de charger.

Le chargeur détecte automatiquement la fin de
charge.

Précaution:

Charger le robot avec un courant de charge d'envie3.8 A
Ne jamais décharger le robot complétement (tensionhe de Ov), une protection est présente.

Charger le robot dans un endroit dégagé loin dggimflammables.

Ne pas laisser les batteries longtemps stockéassésanchargee (plus de 6 mois).




Camera et CPU:

Le robot est vendu avec une camera Pan&Tilt IP eb®@&m. Ces derniers sont des éléments
indépendants et peuvent étre remplacés par d’auinegles.
Pour plus d’'information veuillez vous référer auamael de ces caméras sur le CDROM.

La plate-forme qui est déja montée, peut accuédlis 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 DSUB15 arriere:
—_—

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

La caméra est vissée ou branchée
a l'avant du robot.



Architecture systeme:

L'architecture est composée de deux parties: Urt Hi@eau composé par les capteurs et modules
robotiques divers et un bas niveau composé pacante moteur. Cette carte est connectée en RS23:
et elle est basée sur un DSPIC 33F qui peut ébregié par un ICD2 ou ICD3 en C. Le port RS232
est intercalée entre le PC embarqué et cette €uote.contréler les moteurs et lire les encodeuriao
tension batterie ou encore les capteurs IR ViAI¥S, il suffit d’envoyer sous Linux ou Windows des
trames RS232.

Le protocole RS232 ou TCP/IP est décris dans unrdent pdf sur le CDROM.

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

WIFIBOT
TCP/IP

Robot_Server

>

q

2

:

3

3 |

o ikl

8 EROIEEHEC

PI atform + Capteurs
- CPU + Antenne

!EMPLAB
°°°°°°°

i [

ﬁ (W“} ﬁ 1oL .
i %t |;._“@H%I wt /& i
5 TV \ NS
i 2 LAl I I' .- ol )
A AV VTN Robot Platform + batterie
-

+ DSPIC Contrble Moteur
+ Codeurs

———— —

Haut Niveau

Bas Niveau

<______

VS

e [

Pll..
ful
o
@
S
&
w
=]
®
o
a
%
fa]

DSPIC30F2010/SPG (

Moteur + Codeur a effet Hall




Architecture haut niveau
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The DSPIC Contral

ONIOFE Main Powsr

the robot sl

\

/

LIFEFO4
Batteries
12.8V

[ Maﬂnnmwhvh Left m:nn_nm.ﬁ_:wy

ight Front
Mofor
s ||~ Sl

Motors Left
Analog IN
Analog IN L

-
o L AR War

e

o He aciivated

DSPIC33F

It will be ableto
SWITCH " make
& *.mm_w_
iPAnkEd to aur
External WIF]
Board

otors OUT Right

%ﬁw. o]

Architecture bas niveau

R5232
18200k

L)

: . mmtm:?uﬁna:
. + Boot loader for
R * firmware update

Be careful 12.8V become
18V when charging

You can still use the robot

B

WIFIAP
(included)

during charge {do not use motors at high speed)

&

DC 18V POWER

(included)
OR

Optional Charging Station




Architecture bas niveau

Be careful 128V become 18V when charging so check that your
device is18V tolerant or use a DC/DC

s 1 DsubF-1 et 2 -> +12 8V (8AMax, embedded PC, other device)
DsubF-6 210 -= GND
10 B
DsubF-3 -= Relay 1 +12.8V (SAMax)
DsubF-4 et 5 -> Relay?2 (not used)
HD-D-sub-15 Female DsubF-15-=12.8V (Linked to the Main Switch, 300mA)

To Be activated on new firmware {Mosfet Power Output):
DsubF-11-> Channel 1 - 12.8V (4A)
DsubF-12-= Channel 2 - 12.8V (4A)
DsubF-13-=Channel 3 - 12.8V (4A)
DsubF-14-= Channel 4 - 128V (4A)

48Nnsa
@

Zerial portfor Embedded PC:

DSUB16M-6 -= DSUBSF-3
wansda DSUB16M-T -= DSUBSF-2
DSUB16M-9 -= DSLUBSF-5
Infrared Sensors:

DEUB15M-3 -= Infral-data
DSUB15M-8 -+ Infratl-gnd
DSUB16M-1 -= Infral-+8W
OSUB15M-4 -= Infra2-data
DSUB15M-8 -= Infra2-gnd
DSUB1EM-1 -= Infra2-+5Y
DSUB16M-5 -= Infra3-data
D=2UB16M-14 -= Infra3-gnd
DSUB16M-2 -= Infra3-+5v
OSUB18M-10 -= Infrad-data
DSUB15M-14 - Infrad-gnd
DSUB16M-2 -= Infrad-+BY

FUTURE UZE:
Dsubld-11 -= free dspiclO (fulure use)
Dsubl-12 -= free dspiclO (future use)

HD-D-sub 15 Male

Osubh-13 -= notused
DsubM-14 -= GHND
DsubM-15 -= 3.3V (20ma)




Architecture bas niveau

External Cables

1 5 } f
00000 - - -
S\ooooo/ " 2 “DSUB15M-5 -> Jacks %
TREET 3 DSUB15M-10 > Jack- ' :
(] "
HD-D-sub 15 Male Lorguedr !

15cm

. Longueur 30cm
DSUBR1SF-6.-= DSUBYF-3
DSuUB15F-7 -= OSLUBY9F-2 — Rt
DSUB15F-0 - DSUB9F-5 i DSURSE

Longueur 10cm
DSUB15F-3 = Infraljaune
DSUB15F-8 -> Infral-noir
DSUB15F-1 == Infral-rouge
OSUB15F-4 == Infrg2-jaline
DSUB15F-8 -> InfraZ-noir
DSUBTSF-1 = Infraz2-rouge

fehu

H5LENsa

Longueur 30cm
DSUB1TSF-5 -> Infra3aune
DEUB15F-14 -= Infraj-noir
DSUB15F-2 == Infra3-rouge

DSUB15F-10i-= Infrad-jaune
DEUB15F-14--= Infrad-noir
DSUB15F2 = infrad=rouge

HD-D-sub-15 Female

‘gl

EEREE

Z
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Architecture bas niveau (cablage)

Moteur G + -= Mx2-2 - \ . CH2-1 == MX7-4

Moteur G - -= MX2-1

k
a3
u+
L as1

CH2-2 -= MX7-3
Bat + > FUSE-1 ST = XD
LED+ -> MXE-2 Codeur Bat - == CX1-1 SW1-2 = MXE-
LED- -> MXB-1 Rouge > +5V MSV3-7 ;
Blanc -> A MSV3E - SWi
Vert -= B M3V3-8
Mair > GND MSW3-5
S — - I.. _
> MSV6 M e @ a.,f:.”.w...,;
.. e "
MSV7# R

WanNsa HD-D-sub-15 Female
DsubM-1 et 2 -> MSV/1-1 1o o
Dsubl-8 et O -> MSyW1-4
DsubM:-6 => MSVE-3 o
DsubM-7 <> MSVE-2 o
DsubM-3 > MSV2-6 omo
DaubM-4 <> MSV1-6 080

N DsubF-1 et 2 -= MXT-1
SV2 (X2 DsubF-6 & 10 -> MX7-2
\ | Dsubl-3 -> MX%-2
DsubF-4 et 5 -= MX5-4
DsubF-11 > MX9-1

MEW 4. . MSV1Z VX n___

MSWZ:

HD-D-sub 15 Male

_U .U
DsubM-5 -> MSV1-5  ~1080) = DsubF-12 > MX9-2
Mmcwﬂ-mw > MSV2-5 - DsubF-13 = MX9-3
subM-11 -> MSV7-1 DsubF-14 -> MX9-4
DsubM-12 -> MSV7-2 DsubF-15 -> MX6-2
DsuUbM-13 == MSV7-3
DsubM-14 = MEVT-4
DsubM-15 == MSV7-5
DIN-1 / DIN-2 -> CX1-4
_—DIN-3/ DIN-4 -> CX1-3
: ©@9o
i e 1 Moteur D # -5 MX3-1 L
H w Mateur D - - MX3-2 DM
0 " L
3 - | ﬁ W% FUSE-1->Bat+
Rouge 5V MSVA ol i e Ay " FUSE2->CX1-2
PARE gt BRE = miotors
LEDCH -> CSY2.3 Blanc -> A MSV3-2 w5 dacke1 (+) > FUSE-2
0 it - W 1 Ay 5
LEDG- -> CSV2-4 Vert -> B MSV3-4 QG- S Jack-2 () > Bat -

Moir -=> GND MSW3-1




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

Le logiciel:

Disponible sur le CDROM
«WIFIBOT_GUI_RAW_5_0_30A.exe »

\default_robot_software\Control_software\new_protocol Speed View:Affiche Motor Control OFF:
sous forme de graph  Désactive le contrble
. Installer si nécessaire les codec Vidéo les vitesses. en vitesse.
présents dans le méme répertoire selon le
type de la camérgoour la webcam pas de Input Selections
codeg. Mators | Tnput Widso ABOLT Sélectionne le type
. Lancer le programm@&/ifibotGUI . Jaystick d’interface de contrble
. Cliquer surRobot puis Settings La fenétre Virtual_Joy La wiimot est aussi
des réglageRobot Settingssort. Cantrol Panel disponible.
. Remplir les champ€ontrol Server IP et (control panel pour
Control Server Port (défaut15020) e CAIOTET 1€ joystick)
. Remplir les champs liés a la cam&@amera Video MeshMetwork  About
IP et Camera Port (défaut8080) Video On
. Sélectionner le bon type de caméra. Videa OFF Video selections:
Weh settings

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

Firefox ou Internet explorer sur le port

Control OFF

peed YWigw

‘fideo Processing OMN
‘fideo Processing OFF

7 \ROBOT GUI
Robot | Motors Input Vi

Motor Control ON:
Active le contrble en
vitesse.

Controle de la
caméra

8080 pour voir I'image. Stay_on_Top
. Cliguer surVideo, puisVideoOn. L'image SrpShot
doit apparaitre. E::E o
. Cliguer surRobot puis Connect.
. Cliquer surinput puis sélectionnedoystick
ouVirtual_joy . Le robot est maintenant Constant input: Fixe une
controlable. vitesse constante

Options des menus:

AN

Camera; Démarre la

/

Pan-Tilt camera control:
Contrble du PTZ

Robot: Démarre la
communication avec
le serveur de
commande.
RobotOK: Stop la
communication avec
le serveur de
commande.

communication aveq

le serveur camera. Sensor feedback:

Information sur les IR
CameraOK: Stop la

communication aved
le serveur camera.

Niveau batterie




Settings:

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

]
Fress the ESCAPE key to zave and exit A

Raobot P
f9z.162.1.108 e - .
s | —= Ping Robot
Robot Port —— HpBE
TCP=15020 15020 Disconnect
UDP=15000 h Reboot Robot
il in
Camera [P ‘192.188.1.1[!8 ! Einzgl/
Camera Port (5020 Web_Settings Robot Type
Robot type
L [ e 1 WIFIBOT LabV3
sy |, L WIFIBOT L
¥ MJPEG|3, |4(LDLC) 5(DCS900) maxx 4w
3 WIFIBOT SC/4G

SNR SPY IP |1?2.1B.D.7
Topology [P [172162

i o P4 WIFIEOT GUL 5.0 E=a | x

\Frm Motors Input Video MeshNetwork About

COM Sleep ms |30

COM me |30

Robot Type [q
Wilibot=1

Emaxu=2

Wwifibot no adometrye=3

Jopstick Humber |1
Ttox

Camera Type

1 Axis MJPEG Server M7001

2 MJPEG WIA Server (Robot Windows)

3 MJPEG Streamer (Robot Linux) |

4 LDLC Camera

5 DCS900 Odometrie O
[0

Robot Motors Input Video MeshMetwork About

robot courant + vitesse en tics / 10ms




Type de Caméras et compatibilité des
clients:

Par déefaut

|IE et Firefox




Web Cam Serveur et client Web:

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

Fichier Edition Affichage Historique Marque-pages Yahoo! Qutils 2

- Ay (@ | hetp://192168.0.103:2080/%

£ Les plus visités @ Débuter avec Firefox &, A laune

X! -2- v | SearchWeb + [J +| B2 Mail = [ Shopping + & Personals + Y My Yahoo! £ News ~ (8 Games + CJ Travel - [ Finance - 3 Answers - 8D Sports - [ Signln -

umentation - About

Fichier Edition Affichage Historique Marque-pages Yahoo! Outils 2
@ - &y (| http://192.168.0103/streamtmp.htm
18} Les plus visités P Débuter avec Firefox & Alaune

Y¥r -2 - ~ | SearchWeb ~ [ | 3 Mail = Y Shopping + &2 Personals + (@ My Vahoo! ) News » £ Games + (7 Travel + [ Finance - £ Answers - @D Sports = [k Signln -

WIFIBOT

Display the robot stream

CAM1
T pane {|[ pen- |[ i [ tme

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 en WIFI ou
filaire:

Par default le robot est configuré pour se conmecte
au point d’acces fourni avec une IP de type
192.168.1.XXX est le ssid « wifibotlabap »

108M Wireless Access Point
\Vous avez juste a connecter votre pc en DHCP sur le TR
point d’acces pour rejoindre le réseau local des

robots.

\Vous pouvez aussi configurer votre pc avec une
adresse fixe.

SSID WIFIBOTLABAP
192.168.1.1

Si vous vous connectez sur un robot Linux ou
DHCP Server

Windows avec un cable Ethernet, entrer 192.168.0.x
sur votre PC (x est un chiffre entre 1 and 254 sauf
les IP utilisées dans le robot).

Par exemple, un Wifibot avec le numéro de série:
LABYYYXXX va avoir une IP pour son PC
192.168.0.XXX et 192.168.0.XXX:8088our la
caméra si webcani92.168.0.20:88i caméra IPLe
Masqueest a 255.255.255.0 eae@wayle serveur
DNSvide.

192.168.1. XXX
Si vous vous connectez a un robot sous
Windows, comme on bridge I'interface filaire
avec le WIFI, les IP suivent le méme schéma
gue pour le mode filaire.
Si le robot est sous Linux on est en wifi en
192.168.1.XXX. Dans ce cas on NAT ethO et
ath0, on ne voit plus le sous réseau filaire
192.168.0.xxX.
Par exemple, un wifibot a un SN:
LABYYYXXX son IP WIFI va étre
192.168.1.XXX, et 192.168.1.XXX:8080 pour
la camera IP ou la webcam.
Le masqueva étre 255.255.255.0

15



Connecter votre adaptateur wifi au point d’acces wifibotlabap»:

Vous serez connecté au Wi-Fi en quelques étapes :

Vous devez disposer d'une version récente de Wisgwanant en charge le Wifi (Windows Xp Sp2
windows vista ou 7 conseillé).

Vérifiez que votre adaptateur sans-fil est actilaus devriez voir apparaitre une info-bulle vous
indiquant que différents réseaux sans fil sontathigges. Cliquez dessus

i1l Réseaux sans fil détectés

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

Connecter votre adaptateur wifi au point d’accés Wi « wifibotlabap»:

La fenétre "Choisir un réseau sans-fil" apparate&ionnez wifibotlabap »

Choisir un résead sans fil

SSEaLx Cliquez sur un élément dans |a liske d-dessous pour wous connecter & un réseal sans fil &

portée ou pour obtenir plus d'informations.

(.;clr;;. lab101101

ans fil pour la maison ou une petite

: Réseau sans fil non sécurisé iIEn!
({clr:r) .
des réseal sans fil 't Réseau sans fil securise (WPA) iIEn!
(({e))]
23Uy preferas
't Résgau sans fil sécurisé (WRA) iIEnz

avances

:y Wireless MNetwork Connecktion !_,xl

Connected ta: Uoff Wireless

Un info bulle nous informe que la connexion Signal Strength: Yery Good

est active.

no




Connecter le robot sur un écran
VGA + Clavier:

Vous pouvez travailler
sur le robot comme si
VOuS étiez sur un pc.




Réseaux:
Architecture réseaux:

Dans le WIFIBOT LAB la carte PC
embarquée fonctionne comme une passe
entre le réseau interne et le réseau Wifi
externe. Le PC a une interface Ethernet e
une sans file mini-pci. Cette derniére peut
aussi étre filaire si I'option routeur UBNT ¢
été choisie. Le LAN et le WLAN ont
généralement 2 type d’adresse différentes LAN IB/~ WLANIP:

192.168.1.1
Bridge

. ~ , 192.168.1.3 - .
non et les paquets doivent étre routé com T A
il faut entre ces 2 interfaces. Les choses ¢ Node3 G Petlee Node2

255.255.255.0

différentes selon les robots sous Linux ou  cien 192.168.1.0

. 192.1681.35
Windows.

SousWindows nous avons crée wridge
entre le filaire et le WIFI. Ce bridge a une o, 53
unique IP qui est celle du robot. On acced.

ainsi au deux réseaux avec la méme IP

(figl). Fig 1

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

WIFI et filaire ont deux adresses Geema DT Nades Client Nodel
cec s 192.168.0.2 - 192.168.1.x port 15002 9.0
différentes. 102.168.0.3 ---- 192.168.1.% port 15003

Uneredirection de portest faite entre le 7150 7 1oy 161« bort 13005 Cliet
WIFI et le port pour atteindre le réseau

interne filaire (caméra etc..()ig2).

On accéde a tous les éléments connectes «
réseaux filaires en utilisant I'lP du WIFI et

LANIP: 192.168.0.1
Gateway
WLANIP: 192.168.1.1

WLANIP/192.168.1.3

en spécifiant le bon port pour étre redirigé e e 1 WLAN P: 192.168.1.2
sur le bon systeme. WIS Lan: 19216801

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 :

{
]

w | &3 W Rechercher

Centie REsea et partage o AjSUterUneimpnimante W AjoUtErn r-l:-riphn:ﬁ:]:ﬂ: sans fil

i
¥
e

Mom g Lategorne Groupe de travail Emplacement réseau
B Documents N wrsoTLABST EA' PC-DE-LAURENT
| EI Musigue —
[ ModifiE rdcermment
Autres
Bosshirs v Propriétés de WIFIBOTLABG7 ]
E_'_!J Panneau de configuration - [ Perphanique réscay |
B Corbeille
i | bureauformelio N wirmoTLass?
| cam_laught
i chargeur Informations sur le péricherique
ColerContols_dema =
) | ColorContals_src Fabricant : WIFIBGT ,
hettpos £ wrvess it fibot . com
J Beveiop
Firder2 2 Modile : LABVZ
. hitp://192. 168, 1.67:15020
| gostai
- || jantss N® de modéle : CAMEDA
| Microtrogper CAD Page Web du hitp: 183, |68, 1.5 78080
| new_man2 penphengLe :
J oisr_laught
| Plabnum-5RC-0-5-4-542 o 4 Informations de depannage
- WIFIBEOTLABST Catégories | Aut i ;
' : R Numéro de série ; wibto310067
Emplacemnent rése.., witigl
Adresse MAC ; 00:0b:6b 2567 1a
| Identificateur unique ©  uLid:fSeced55-7dB6 -eact-dda9-add 1bfataT 17 h
| Pour obtenir de |'aidl Adresse 1P 192, 168.1.67
—
buresafarie s




Les différents modes WIFI: :

e

<y Master haster Managed

Par défaut les robots sont en mode infrastructure et ssonnectent : \# " Fibemet \%
au point acceés fourni. W ;

INFRASTRUCTURE 7 * ’

Modes: MODE

Managed -

-Infrastructure Master (Access Point) F|g 1
-Infrastructure Managed (Adapter/Bridge)

-Ad-hoc Ad-hoe
-Ad-hoc avec OLSR ou BATMAN ;
(Mesh Networking) ig/ k.
- Ad-hoc démo mode spécial pour le mesh. 11

En mode infrastructure chaque robot (notée STATION ou Client) se connecte a un *"“““’zg{
point d'acces via une liaison sans fil. L'ensemblméopar le point d'acces et b R RS |
les stations situés dans sa zone de couverture es¢ &amgeimble de services de base | ]

: . . 3 ) % AD-HOC i |
(en anglais basic service set, noté BSS) et constitaecellule. * MODE
Chaque BSS est identifié par un BSSID, un identifian6 actets (48 bits). _ﬁ_g/ . z _“!
Dans le mode infrastructure, le BSSID correspond eebad MAC du point d'acces. it Fig 2 Ad-hoe
Il est possible de relier plusieurs points d'acces eutkgoar une liaison appelée system~ e B
de distribution (notée DS pour Distribution System) dénconstituer un ensemble -
de services étendu (extended service set ou ESS). teengyde distribution (DS) é/
peut étre aussi bien un réseau filaire, qu'un cable entrepdints d'accés ou bien méme l

[Adhoe

un réseau sans fil ! |

/ OLSR .
Un ESS est repéré par un ESSID (Service Set Ideptifi@st-a-dire un identifiant de 32 7 Nw
caractéres de long (au format ASCII) servant de pouor le réseau. L'ESSID, L% MESH ..
souvent abrégé en SSID, représente le nom du résespréante en quelque sort é/ MODE ﬁg

un premier niveau de sécurité dans la mesure ou la ssanae du SSID est
7 . ' . , , Ad-hoe + OLBR Flg 3 Ad-hoc + OLSR

nécessaire pour qu'une station se connecte au réseau étend

En mode ad hodes machines sans fils clientes se connectent lesauxesutres afin de constituer un réseau point a

point (peer to peer en anglais), c'est-a-dire un résaasl lequel chaque machine joue en méme temps leeréledt et

le r6le de point d'acces.

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

indépendants (en anglais indépendant basic senticalségé en IBSS).

Un IBSS est ainsi un réseau sans fil constitué au mmime deux stations et n'utilisant pas de point d'atd&sS
constitue donc un réseau éphémeére permettant a desresrsituées dans une méme salle d'échanger des données.
Il est identifié par un SSID, comme l'est un ESS edeaniofrastructure.

Dans un réseau ad hoc, la portée du BSS indépendaiét@shinée par la portée de chaque station. Celaigigjié si
deux des stations du réseau sont hors de portée I'U'agitde, elles ne pourront pas communiquer, méme si'&l@ent”
d'autres stations. En effet, contrairement au modasirficture, le mode ad hoc ne propose pas de systeme de
distribution capable de transmettre les trames d'@t®rs& une autre. Ainsi un IBSS est par définition ueanés

sans fil restreint. Si un algorithme de routage dygaencomme OLSR ou BATMAN est lancé au dessus, lauvége
s’organiser selon la position des nceuds pour assuceé$at le relayages automatique.




Configuration du robot:

Robot Windows XP SP3

Le robot est configuré par défaut pour fonctionerer

Mode infrastructure SSID « wifibotlabap » et seruerte
au point d’accés fourni.

Pour changer la configuration:

Seul le mode ad-hoc et Infrastructure sont possible

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

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

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

Cliguer sumjouter

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

Cliquer suOk pour fermer la fenétre

Cliguer encore sur OK
10 Changer si besoin I'lP du Pont réseau si besoin
11. Vérifier avec votre PC si le robot est visibleec
votre nouvelle configuration et tester la connexion

W

©o0oNOo O A

L. Wireless Metwork Connection Properties

-Generall Wireless Netwark s ;.:ﬁd\ranced

?)X)

Uze Windows to configure my wireless network: zettings

Available netwaorks:

To connect to, disconnect fran, or-find out more information
about wireless networks in range. click the button below.

I_ Wiew Wireless Metworks

Preferred networks:
Autornatically connect to available netwark z in the order listed

| bl
avE L
I e 1§
Add... Remove
Learn about setting up wireless network:
configuration.
[, 0k l [ Cancel

]

Wireless network properties

Association | Authertication _Eu:unneu:tiu:ur'u-f

Metwork name [S510;
Wireless nebwork keay
Thiz network requires a key for the following:

iDpen

| Something |

Metwork Authentication:
[ ata encroption: ﬁjl;b@ V_.-i
| airle ke | |
R F =]
L]
= GO
Thiz iz a computer-to-computer [ad hoc] network; wirelezs
acces: points are not used
] 4 J [ Cancel

)
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Robot sous Linux;:

Tous les modes sont possible méme le mode poiot@samais il semble bugé depuis Ubuntu 9.04.
Il'y a quelques fichiers important qui permettemtre autre de reconfigurer le réseaux ou le
démarrages des services par défauts:

/etc/network/interfaces

/etc/init.d/wifibot-init lance /usr/sbin/wifibot-init Configuration du NAT
/etc/init.d/wifibot-server  lance /usr/shin/robot_servescripte qui lance le 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

Binaires:

/usr/sbin/robot_serverrun

/dev/ttySO represente le port COMO

Ces fichiers peuvent étre édités sur le robot digtance.
Le fichier “interfaces” configuration du réseau:

Ce fichier permet de configurer l'interface filae¢hO et I'interface wifi athO.

Firefox

Or
Internet Explorer
Toview Camera
hitn HrobollP- 8080
httipirebatiF 80

=

- Wim 802 11b/g éﬁ;ﬂﬁﬂt

Lab+ SBC Linux LAB101101

SsID
26101101 T—
RTMIX or Chan6 Ath0 192 168.1.101

Simple GUI Eth0 192 168.0.101

192.168.1 xxx
255.255.255.0




Exemple de fichier:

|| Fichier ti
=3 @ | el
lbuta lo

iface lo inet loopback

auto athi

iface athl inet static

# ensure athl i= down (never fails bec
pre—up wlanconfig athl destrov |
¥ =et up the athl device in
pre—up wlanconfig athl
addres=s 192 .168.1.106
netmask 255.255 255.0
gateway 192 168.1.2
wireless—e=sid linksys

pre—up iwconfig athl es=sid linksys
# IF wou use WEP, put the key here:
twireless-key 1234-1234-1234-1234

Zce (unless you're using AutoCreat

auto ethi

iface =thl inet static
addres= 192 .168.0.106
netmask 255.255.255.0

#auto =thl

#iface ethl inet static
#addre=s=s 192.168.2 105
#netma=sk 255.255.255.0

t«_(.j.:‘.‘;[juseré\laurent’\Desktop\xBE_ihSiQ-Dﬁ&-BB_inst‘\networ'IE‘.‘;ihteHaceSCIi'ént» [I_'f]"Z-BHIi“gneS, B? i _éNum | —3%— |o0007 D_D1 2

Mode Infrastrucure:

! intertecescien “Warv, R — — i AN (P

he Options Fenétres Aide L« Passerelle si

confection via internet

__+Mode WIFImanaged

mettre « sta »

— « SSIDde votre AP
_+LAN IP

Mode Ad-hoc:

T AT — i "WLAN P
s e -

Fichier Edition Recherche Options Fenétres Aide
o= |&| &

T ¢ Passerelle

8] | &)
lauto 1o

iface lo inet loopback

auto athl
iface athl inet static

# ensure athl is dowvn (never fails bec
pre—up wlanconfig athl destroy | =
# ==t up the athl device in node before
pre—up wlanconfig ath ate wlandev ué
address 192.168.1.106
netnask 255.255.2585.0
gateway 192 . 168.1.2
wireless—channel 1

ging up the 4 ace {(unless you're using Autg

wlanmode ad-hoc

vireless—essid labl00106
pre—up iwconfig athl essid lablOo01l06
# IF wou use WEF, put the key here:

fwireless-key 1234-1234-1234-1234

auto ethi

iface =thl inet =tatic
address 192 .168.0.106
netmask 255255 .255.0

#auto ethl

#i1face ethl inet static
#address 192 168.2.105
#netmask 255 255 2E55.0 -

_'..a«C:\Users\laurent‘\Desktop\xBE_instQDdl\xBE_inst‘\net\:\fcrk\inter’facesAdHoc» L7 28 lignes. £ i [Mum | 3% [00001 001

L— Mode WIFI mettre

ad-hoc

1 «SSID

— » Canal WIFI
1 «LAN IP




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

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

L'interface
filaire IP etport
gu’on souhaite

On utilise « iptables » Linterface qu’on Linterface WIFIIP et atteindre (ex la

pour le NAT veut « NATer » : -
port qu’on souhaite camera IP sur le
attelndre port 80)
T ifibot-initt - WinVi =HASE X
B T i e — - - . — ]
| Fichier Edition [Recherche Options Fenétres  Aide |
DlwlBla] & =(m] of sl
#! sbin<bas A
| |
|| =v=ctl —w pyet ipvd ip forward=1
|| source setg-wifibot . in3 ‘} !
szudo iptajles —t nat -4 FREREOUTIHG -1 top —d Srobotwlanip —dport Scamportl —3j DHAT ——to Scamlip: fcamportl I
szudo iptables —t nat -4 FREROUTIHG -1 tocp —d Srobotwlanip ——dport Scamport:d —3j DHAT ——to Scamip: fcanport?
sudo iptables —t nat -4 FREENUTIHG -1 udp —d $robotwlanip —dport Scamportd —j DHAT ——to fcamip: Scamport 3
=udo iptables -t nat -4 FRERD i udp —d $robotwlanip —dport Scamportd —j DHAT ——to $camip: Scamnportd
sudo iptables —t nat —A4 POSTROUTNIG —o ethl —3j HASQUERADE
«ChUsersilaurentDeskiopixBE_inatdl4uBE_instbinwigatinits [Lf] 16 lignes, 914 caractéres | i | |Mum |-100%— 000712 (D01
AN =
Parcourt

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

Sous Windows il faut utiliser par exemple I'éditéimVi32.exe pour changer ces fichiers.
D’autre éditeur peuvent introduire des caractérameés._http://www.linuxfibel.de/vi.htm




[Fea. Connexion Bureau 3 distance N = st S|

R . ' Bureau a distance
Acces distant: ﬁ- Connexion

Pour les robots sous Windows Xp:

Ordnateur: 1921620104 -
Pour avoir acces au systeme Windows vous pouve|| "om@uisaes:  WIFEOTLART oot
brancher un écran avec un clavier USB ou PS2, my|| Y fomsions didentficaton serort demandéss s ée 2

CROFEE000
Vous pouvez aussi une fois connecté en wifi vous
connecter en bureau distant:

[Cmnmdun ]l Arrwder | Fide |:Q:ﬁnns?>|

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

- Entrer I'adresse IP du robOtdinateur

cliquer surConnexionentrer le logirroot et le mot
de passavifibot sur la machine hote dans les
champs prévus a cette effet Motdepasse s |

I oK I Anmiuler Ophiors ==

- Vous étes maintenant dans une fenétre affichant le
Bureau de I'h6te, une barre apparait en haut

de la fenétre vous permettant d'arréter a tout

oment. _
7a. 192.168,0.104 - Bureau 3 distance

& data
Fichier Edition  Affichage Favoris outls 7

@F‘récédente- - d - ‘? ‘j’.]RB_che_rcher‘ II Dossiers |-_

Adresse |5 Cildata

Gestion des fichiers | i ;J test_sfrog
) { o

3 Créer un nouvesu dossier

e Publier ce dossier sur le Web " By Wicrasoft, WCROLCRT. maniFest B meveran.di

s i JQ’ Fichier MANIFEST 2 &.0,50727, 762

kad Partager ce dossier #Ko Microsof @ C Runtime Library
ﬂ

‘Autres emplacements

5 msvepd0,di % msvorao.di
=g XPE (C:)

8.0.50727 .76z v 8.0.50727.762

Micrasofb® C+-+ Runkime Library Microsoft@C Runtims Library
iD Mes documents secu
1) Documents partagés hoseer e Pl
iy Poste de travail

&) Favoris réseau ‘__,4-} Iynxmaotion

Détails
data
File Folder

Diate de modification: jeudi 9 avril
2008, 1838

& pémarrer I;'_j} data 01:55




Acces distant sous Linux : 1 - Entrer 1P du 2 — Cliquer sur
robot. SSH

Pour se connecter a distance on utilise le progocol

SSH et le logiciel Putty.exe: RPuTTy ConliEy Xl
Cateqgony:
. . = S:ession | Basic as{ions for your PuTTY se\sion |
° OLIVI’II‘ Ie Cllent putty EI TE"" Lloglging - Specify your conne%&b};\host narne of IP\address
. Entrer I'lP du Robot et le port 22. ~Kepbomd | oSt HEME oI s0diES :
. . - Bel / 4 |2
. Putty demande des confirmations . Featuss E—
. Login: wifibot. - v+ e o
N Mot de PaSSIVlflbOt ?:Bahna;;?iz; —I;Zi:dsgzz;r::leteastoled SEFFION
- Selection
. . - Colours -
Le CDROM inclus le logiciel Putty 3 Conmection ot N
- Prazy Save |
- Telnet
- Rlagin Delete |
£ 55H
- duth
Tunnels Close window on exit
- Bugs O Always O Mever % Only on clean exit

About | W Upen I Cancel

3 — Cliquer sur
OPEN pour vous
connecter

5 — Entrer le login:
wifibot

PuTTY Security Alert x|

HEg wifibor@wifibotiab; -

The server's host ke is not cached in the registry, You
! 5 hawve no guarantee that the server is the computer you
think it is.
The server's rsa2 key fingerprint is:

| ssh-rsa 1024 bdicl:c9:b6:80: 24: 76:41:58d: 1e:de: 15:0b:04:d0:e3
IF wou trust this host, hit Yes to add the key to T 3 e frae sc
PuTTY's cache and carry on connecting. T & described the
I wou want ko carry on connecting just once, without ght.
adding the key ko the cache, hit Mo, Ie mot de PaSS .
IF vou do nat trust this hast, hit Cancel ko abandon the with ABSOLUTELY HO WARRANTY, to the extent permitted by
conneckian,

C& | Kon | Annuler I

4 — Confirmer la connexion.




Transfert de Fichiers:

Hun E| @

. Tyvpe the name of & program, folder, document, or
Inkernet resource, and \Windows will open it for wou,

Robot Windows XP:

Sur le robot le répertoire c:\data est accessibld “p=n: | llCamputerbiame| v
distance car il est partagé.

1. Cliquer suDémarrer->Exécuter. Lok [ concel [ prowse.. ]

2. Taper \IPduRobot
Connect to ISTEST3400

=

3. Nom d'utilisateuroot et mot de Pass

wifibot '.11 ",\
4. CliquerOK
5. Seul ce répertoire n’est pas protégé par Connecking ko Istest3400
fowfmgr
User name: | £ v |
Password: | |

[ | Remember my password

i Zancel

Important pour Xpe:

Pour changer la configuration si besoin:

Débloquer la Compact Flash avec la commande
fowfmgr /disable puis redémarrer le PC. Toute les
modification seront enregistrés. fowfmgr /enable por la
Reprotéger (sauf pour \data qui est toujours ouveit




Transfert de Fichiers sous Linux:

L'utilisation du protocole SFTP permet de transfétes fichiers.
Le logiciel WinSCP.exe disponible sur le CD ROMrpet de se connecter aux robot en SCP.

1 - Entrer NP ici

2 — Nom d'utilisateur:

wifibot

3 — Mot de Passwifibot

4 - Cliquer suiLogin

B Session
: Shan Hozt name Port number
=)+ Errvironmment =i
= 22 =
i Directories N =
ESlj Uszer name Pazzword
""" LI L= L=l p =1 |
/ 1
—Protocal
" SCP {* SFTP [allow SCP fallback) " SFIFP

[~ Advanced options

Cloze

i Languages i SavES i j—itogin I

About...

5 - Confirmer la
connexion.

x|

The server's host key was not found it the cache. You have no guarantes that the server is the computer you think it is. The server's
key fingerprint is: ssh-rza 1024 bd:c1:c9:b6:80: 24: 76:41:8d 1e:de:15:0b:04:d0: 23

N

I pou trust this host, press Yes. To connect without adding host key ta the cache, press Mo, To abandon the connection press Cancel.

Continue connecting and add host key ta the cache?

6 — Reconfirmer

\Vous étes connecté, et pouvez
transférer les fichier comme ave«
un client FTP

@ Error looking up uzer groups.

— {0l x|

-z root@192.168.0.59 - WinSCP

| Local Mark Files Commands Session Options Remoks
lo [ FH- | mSem|es]E ] 2 | e [[eeersziseos =] [ [ & -
[ CDkauetocal = || = ~ — - || &1 61 3 2 | & 3 | 1[5 ont =] = - = - || Gd G Y (3] (& B
CADooumentsand S ettin i
MNarme: Size [ Type Changed =] [ Mame ° Size | changed Rights :
&= Parent directory  14j05/200... =0 01401{1570 Pnsrorox |
(hadobe Dossier de fichiers  03/05/200... (= 14/05/Z005 L1150 rans-mmen i
(EMa musique Dossier de fichisrs  04/05/200... [ simple 20590 08/05(2005 22:27  Fwuxrixrm |
((ZMes images Dossier de fichiers 14/05/200... & se0firewal 18 01j01/1970 PR XTI I
B es videas Dossier de fichiers  03/05/200... | @] index.htral 11559  14/05/2005 10:10  Fwe-r-—r-- |
My eBooks Dossier de fichisrs  03j05/200... B bash_history 2649 14/05[2005 15147 Py |
Iy wifibot4G-new-soft Dossier de fichiers  08/05/z00...
Tlez-412873351.pdf 155132 Adobe Acrobat ...  0S/05/200...
Agalmage, tif 24738 InterVideo Medi... 10y0S/z00...
T copyright-ang.pdf 73085 Adobe Acrobat ...  0BJ0S/200...
@ Default rdp 1178 Connexion Bure... 11j05/200...
[ deskrop.ini FF Paramétresde ...  04/05{200...
Flfeuile_sntete.pdf 50465 Adobe Acrobat ...  04j05/200...
Tl kbis _wifibot.pdf 847606 Adobe Acrobat ...  04j05/200...
FMeshcube versiont en... 540046  Adobe Acrobat ... 140S/200... -
< | -» 1 |
0B of 5 446 KE in 0 of 22 0B of 34 816 B in0of 5
*F2 Asnams F4 Edit 255 Copy i FE Move CHF7 Create Directary F Delate % FA Properties KLF10 Guit
[ 715298 [ 18178 =1 - = [ 5CP [ oooos | 7




La mise a jour du chassis:

On peut mettre a jour le chassis soit
avec le programmateur ICD2 ou ICD3
de microchip soit avec le bootloader
DS30 installé dans le robot en utilisant
le programme ds30 Loader GUl.exe
Brancher votre pc sur le

port série du robot,
appuyer sur « Download »

£ = 2
ol ds30 madem et allumer le robot. Le

rogramm harger
Filte Options VWiew Help progra . € s€ chargera
. automatiguement.
thrwnIDad Aot
Basic . Fichier .hex de mise a jour
Hexefile: D:‘xwif.il:.: Gac Eﬂiﬁ‘dev‘ﬂeujmd"dﬂ - [:]
Device: |dsPIC33FJ | |32MC304 v

Baudrate: [EEEN v Pot:  COM! b W|f|b0t Lab V3

[¥] Write program

Wite Esprm dspic
. DSPIC33FJ32MC3C

Farsing hexfile...
File timestamp: 21/09/2011 20:22:51
YWalidating hexdile.. ok
Hexfile successfully parsed

3118 program words found in 50 rows
0 Eeprom words found
{ config words found

Copyright £ 08-10, Mikael Gustafsson  GPL Licensed 1311 .




CPU:

LE-376

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

Form Factor

CPU

Memory

Chipset

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

LAN Interface

Expansion Interface
Internal I/O Port

External IfO Port

Power Requirement

3.5" embedded board

Intel® Atom™ D510, 1.66GHz, 1MB cache (LE-376A)
Package type - Micro-FCBGA (FCBGAS5)

1 x 200-pin DDR2-667 SO-DIMM up to 4GB (LE-376H/A)
Support Non-ECC, unbuffered memory only

Intel® ICHEM

Chipset integrated RTC with onboard lithium battery
Generates a system reset internal timer for Tmin/sec ~ 285min/sec
ACPFI 2.0 compliant, supports power saving mode

Intel® integrated extreme GMA 3150 Technology

Up to 384MB shared with system memony

Chipset Integrated 18-bit single channel LVDS

2 SATAIl interface with 300MB{s transfer rate

1 x Compact Flash Type-ll

Intel® ICHSM integrated with Realtek ALC888 HD Codec
3 x Intel® 82583V Gigabit Ethernet controller

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

1% Audio, 4 x USB2.0, 1% LVDS, 1 x LCD Inverter, 1 x LPT
1x RS232/4224/5, 4 x R5232, 1 x SMBUS, 1 x IrDA

1xUSB, 3 x RJ45 LAN, 1 x DB15 VGA, 1 x R5232
DC 9V ~ 24V input




The optional CPU (core 15 520M or core 17 620M)

3.5" Miniboard

LS-377

Support Intel& Core™ 7, Core™ i5 and Core™ i3 CPU with DDRII
SC0-DIMM, CRT, LVDS, DV1, Gigabit LAN, Mini PCI, PCI Express mini
card, Serial ATANl, 7.1Channel HD Audio

Industrial Single Board Computer

Form Factor 3.5" Miniboard

CPuU Imtel® Core™ 7, Core™ i5, Core™ i3, Celeron®, and Pentivm® Mobile Processar
Packapge type: iPGABBEA

Memory 1x CDRIN SC-DIMM 20071088 MHz up to 4GB

Chipset Imted QMET

Real Time Clock

Chipset integrated RTC with onboard lithium battery

Watchdog Timer

(Generates a system resat with internal fimer for Tmin's ~ 255min's

Power Management

Suppors ACPI 2.0 compliant.

Serial ATA Interface 2 5 serial ATAIl interface with 300MB/s transfer rate

VGA Interface Onboard WGA [depend on CPU)

LYDS Interface COmboard 24-bit duat channel LVDS connecior with +3.3W/=5VI+12V supply
DV Interface W1 interface

Audio Interface Realtek ALCEEE HD Audio

LAM Interface

1x Intel 82574L Gigabit LAN

GPIO Interface

Onboard programmable 8-bit Digital 110 interface

Extended Interface

1 % Mini PCIE socket, 1 x Mini PCl socke! to support Mini PC1 Type 114

Internal VO Port 1x RS232M22M485, 1 x SMBUS, 1 x GPID, 4 x USHE ports, 1 x FDA, 12 LVDS, 12 DV
12 LCD, 2 x Senal ATA, 1 x LCD inverter, 1 x HD Audio, 1 x DIO, 1 x DCOUT and 1 x COIN
External 'O Port 12 P52, 1= LAN pors, 1 x VGA port, 2 x USB2.0 ports, 1« R5232 port

Power Requirement

g=24% full range DC Input

Dimension

f48mm x 101mm

Temperature

Operating within 0~80 centigrade
Storage within -20~-85 cenfigrade

—
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Le CDROM | certificate
, conf_AP WIFI
Le CDROM est une sources d’'informations sur tout . default_robot_software
les composant du robots. lls se compose en 3 partie | Hardware_Options
principales: . robot_doc
, robotic_framework
|| readme-accus-LFE-charge.bd
|| readmeFirstLinux.bd
|| readmeFirstWindows.tet
4 |, cdlabR5232 V3
| certificate .Fichier configuration AP WIFI
, conf_&P_WIFI
4 default_robot_software

3

3

3

3

, Bootloader_D5PIC
; Control_software

. mjpeg_web_cam_server

| UPMP_Server
> L4l Robot_Server_Client_Source.zip
. Hardware_Options

, robot_doc

, robotic_framework

Bootloader DSPIC

.exe IHM Windows de control Nouveau protocole (L&)

. new_protocol

exe IHM Windows de control ancien protocole (LabV2

, old_protocol

Serveur MJPEG Caméra Windows et Linux

| other

; Robot_Server_Client_Source

) linux
. new_raw_protocol

. raw_sEnver

Source IHM + Serveur Robot

Source du Serveur linux de contréle du robot nouvgatocole

. old_protocol

, robot_server
, windows
| nEW_raw

L gui_raw

Source du Serveur linux de contréle du robot anpietocole

Y robot server < Source du serveur windows de contréle du robot eaunprotocole
) qui_rawazip < Source de ''HM windows de contréle du robot nouygmotocole

, old

Source de 'lHM windows + du Serveur windows datodle du robot ancien protocols

Serveur UPNP Windows Linux

Documentation Option Wifibot

Documentation robot + protocol RS232 et Ethernet

Partenaires WIFIBOT Robot framework




Annexe 1

DCMA-81

SPECIFICATION
Frequency Band 2312 -2 472GHz, 2.484 GHz
U-NII: 5.15 - 5.35GHz, 5.725 - 5 B25GHz
ISM: 5725 — 5850 GHz
DSRC: 5.850 — 5925 GHz
Europe: 5.15 - 5.35GHz, 547 - 5.725GhHz

Japan: 4.80 - 5.00GHz, 5.03 - 5.091GHz, 5.15 - 5.35GHz

YVVVYY.

7

Modulation technique » 802.11 alblg DSSS (DBPSK, DQPSK, CCK)

OFDM (BPSK,QPSK, 16-QAM, 64-QAM)
Host interface Half size Mini PCI Type 3A

Channels support » 802.11blg US/Canada: 11 (1~ 11)
Major European country: 13 (1 ~ 13)
France: 4 (10 ~ 13)
Japan: 11b: 14 (1-13 or ’14'“}, Mg 13 (1 ~13)
» 802.11a US/Canada:12 non-overlapping channels
Europe: 19 non-overlapping channel
Japan: 4 non-overlapping channels

QOutput power # A Mode +17dBm at 6, 9, 12, 18, and 24Mbps
+16dBm at 36Mbps
+14dBm at 48Mbps
+13dBm at 54Mbps
B Mode: +19dBm at 1,2 5.5, and 11Mbps
G Mode: +17dBm at 6, 9, 12, 18, 24 and 36Mbps
+16dBm at 48Mbps
+15dBm at 54Mbps
Operation distance » 802.11a: Outdoor: 85m@54Mbps, 250m@6EMbps
Indoor:  20m@54Mbps, 40m@EMbps
802.11b: Qutdoor: 250m@ 11 Mbps, 200m@ 1Mbps
Indoor: 30m@11Mbps, 50m@ 1Mbps
802.11g: Outdoor: B0m@54Mbps, 250m@EMbps
Indoor:  1om@54Mbps, 35m@EMbps

Windows® 2K, XP

59.75mm(L) * 25.50mm (W) * 5mm (H)
64-bit, 128-bit, 152-bit WEP Encryption
802 .1x Authentication

AES-CCM & TKIF Encryption

VoW

v

"..l

;Dperatiun System supported
Dimension
Security

YYVY VY Y

'1'nfra'stru'ctl'1ré & Ad—'ﬁnc 'fnﬂde -
0°c ~70°C
20°C ~70°C

L

dpe“rat-inn mode
:Operation temperature
Storage temperature

v ..\.‘:;r..



Annexe 2

108M Wireless Access Point
TL-WAG601G

Specifications:

Standards

Interface

Wireless Signal Rates
With Automatic Fallback

Frequency Range
Wireless Transmit Power

Antenna

Modulation Technology

Receiver Sensitivity

Power Supply Unit

Operating temperature
Storage temperature
Relative humidity
Storage Humidity

Dimensions

IEEE 802.11g, IEEE 802.11b

1 10/100M auto-sensing LAN Port

Super G™: 108M

11g: 54/48/36/24/18/12/9/6 M(dynamic)
11b: 11/5.5/2/1M(dynamic)
2.4-2.4835GHz

20dBm(Max)

3dBi detachable Omni directional antenna
IEEE 802.11b: DAQPSK, DBPSK, DSS5, and CCK
IEEE 802.11g: BPSK, QPSK, 160AM, 640AM, OFDM
108M: -68BdBm@10% PER

S54M: -68dBm@10% PER

11M: -85dBm@8% PER

6M: -88dBm@10% PER

1M: -90dBm@8% PER

256K: -105dBm@8% PER

Input: localized to country of sale

Qutput: 9VAC / 0.8A linear PSU

0°C~40°C (32°F~104°F)

-40°C~70°C (-40°F~158°F)

10% ~ 90%, non condensation

5% ~95% non-condensing

6.2x4.3x1.3 in. 158x110x32 mm




Annexe 3

Technical Specifications

- Motorized tracking (189° horizontal and 102° vertical)

= Carl Zeis=® optics

= Autofocus lens system

* Ukra-high resclution 2-megapixel sensor with RightLight™ 2 T

* Color depth: 24-bit true color

* Video capture: Up to 1600 by 1200 pixels (HD guality)

= Stilkimage capture: 8 megapitels (with software enhancement)

* Built-in microphone with RightSound™ Technology

* Frame rate: Up to 30 frames per second

* High-Speed USB 2.0

* Logitech QuickCam® software (with Video Effects™ filters, avatars, and face
ACCEess0ries)

= Works with Skype™ Windows Live™ Messenger, Yahoo®, AOLS and other compatible
instant messaging applications

echnology

Motorized tracking Carl Zeiss® optics

It keeps you right in the middle of the piciure, offering
189-degree field of view and 102-degree it

You'll enjoy razor-sharp images from a lens designed
with the help of one of the pioneers in the industry. Find
out more about why our collaboration with Carl Zeiss
benefits you

Learn mare

= HD video recording
Your images stay razor sharp, even in close-ups (up to 10 f i J Your friends and family can see you in widescreen video
cm from the camera lens) with built-in autofocus. Learn at HD quality (¥20p}

all about Logitech autofocus

Advanced autofocus f

2 0 megapixel /
«WF Sensor Higher-megapixel performance |

T

With its true 2-megapixel sensor, with up to 8-meagapixel
photos (software enhanced), every video call and photo
will look sharp. Megapixels? Sensor? Why is image
quality so impartant?

Learn more.

RightLight™ 2 technology

Even if you make a video call in dim or poorly backlit
settings, the camera will intelligently adjust to produce the
pest possible image. Find out what's right about
RightLight 2 technology

Learn maore



SHARP Annexe 4 GP2Y0A02YK

G P2 YO AOZY K Long Distance Measuring

Sensor
W Features B Outline Dimensions (Unit : mm)
l. Less influence on the colors of reflected objects and their -
s : : , 4-P1.75
reflectivity, due to optical triangle measuring method 75 5
. ) P : : 4-R1.75 20.5 f—u ht detactor
2. Distance output type \\ #4475 A side Lens case
; . 0.1 -
i Detection range:20 to 1 50cm) A3.75 #1968 W ;HSJD
3. An external control circuit is not necessary bt T E-E; al e
s R =0
Output can be connected directly to a microcomputer $3.2 i | l , - o
. . ] ] 4 g3z ] =
Light emitter | | " Connector_—+ A i
; ; sida f ! -
W Applications 101 pwe,” 1| 132
l. For detection of human body and various types of objects in 8,95 lq| 10.45 ALtz
home appliances, DA equipment, etc ! *1
v.L ‘ | ‘ +
=+ 1 =+ L]
W Absolute Maximum Ratings (T,=25°C) @@ )&
. . o
Parameter Symbol Rating Unit .—'/ ! —
Supply voltage Voo 0.3 to+7 W
Dutput.tenmna] voltage Vo o [F03 10 Voo+03[ v Tarminal connection
Orperating temperature Top =10 to +60 W # The dimensions markad * are @ Vo
Storage temperature Tie —40 1o +70 “C described the dimensions of @ GND
*| Crpen collector oufput lens Cartar posmon. @ Ves
# Unzpecified tolerance : +0.3mm

B Recommended Operating Conditions

Parameter Symbol Rating Unit ggﬁrc%lgeugﬁ'llgf ltage vs. Distance to
Operating Supply voltage Voo 4510 5.5 vV X J
. iaAr ) —— White Reflectivity:#0%
Internal Block Diagram A T Gray Reflntivitg 155
s :
8D mmooooooog-oo oo o "
Ll signal Vaoltage L5

1
! .
processing
% Li_L circuit reguiator

i L Oscillation 1A I l

i circuit ) E N

! - - ~L |
» ! LED drive Cutput - e
* ‘_:E h f

1

L

Analog output voltage (V)

circuit circuit

Distance measuring 1C

_— ) D'I' 1020 30 40 50 60 700 B0 S0 100110 [20 130 140150
Timing Chart

Diistance to reflective object L {cm)

I'-'r-:c
{Power supply) I_

_ 38.3Ms+0.6ms

bistapge 0 e .
Mmeasuring First measuremant | meaeceed | I"jl". s et |
operaton \ \ ] BT TTTT T
Vi (Ot Unstable output X First output X Sacond output i“-:l rith ':IIJI]:IIJ[|

MAX. 5.0ms




Annexe 5 (Motor 12V 1/51)
-

{A). Dimensional Figures : W B
I | : P ‘

5]
{B). Standard DC Motor Specifications ;
DESCRIPTION Rate :1‘]‘:\; gl tage Sﬁ;;;l Cuﬂir:nt T;rcq;:e 01:2;3111 Eéf
NOLOAD TG % 600 | appros 30
N = = = =
s wa e | s 0 s ] men 5]
ATSTALL |35 shgi: 7127 | sgess 70

(C]). Gearbox Specifications :

Baduction Ratio Rated Tolerance | Max. Momentary Efficiency Radial Play Thrust Play L
Torque Tolerance Torgue i of Shaft of Shaft
1/5 2kgi-cm Max B kgf-cm 80% = 0.05 mm = 0.03 mm 17.6
§ 127 Bkoicm Max 18 kgfcm 70% - ; 24.0
) 1/51.1(71 12kgi-cm Max 36 kgf-cm B0% | . 30.4
4 1/100 12kgf-cm Max 36 kgfom 60% - ' 30.4
1/264 12kgfcm Max 36 kgfcm 50% ! t 36.8
1/516 12kgf-cm Max 36 kgfcm 50% ! ¢ 36.8
1721 12kgf-cm Max 36 kgfcm 50% t t 36.8
Model: EM3516 One / Two Channel Hall Effect Encoder
|m———— 400
4-MZab b dp :‘L,—_
L 1M
=
= 83432

(=1 = S _| H uy =

SRR — i Jy— —= =2

B & g H 21 A

8| | |
R
o | 0 40,y | 30 185
B Resolution: = 12 Resolution P/R B Feature B One Channel Encoder

Connections:
e Hall Effect Sensor

Bl Electrical Specifications 1, Black : HALL SENSOR GND
. . 2 Red HALL SENSO0R Woo
Power Source 4.5 ~ 24VDC ® SpeedPosition Detection 5 w10 ga1] SENSOR Aont
4, Green: EMPTY
Current Consumption 20mA or below e Lowcost 5 Rrown: +MOTOR
. . G, Blue : -MOTOR
Response Frequency 20EHz B Ovtput Cireuit: H Two Channel Encoder
0 45V~24VDC Connections :
Cutput Mode With pull up resistor Black © HALL SENSOR GIND
) 3.3K0 O/F FEed : HALL 3EM30R Yoo
Output Signal A, A&B ' . White: HALL SENSOR A Vout

Green: HALL 3EN3CR B Wout
Brown: +MOTOR
. Bme . -MCTOR

2 Please indicate which is the resolution P/R and

rotational direction when placing an order. © OV

[= L B SO TUR L R



Annexe 6 (OPTION) R@h@ﬂtﬁ
URG-04LX-UGO01
Low Cost Compact LRF from HOKUYDO

Laser Range Finders (LRF) provide continuous time
stamped mapping information.

The URG-04LX-UGO1 is the smallest & lightest LRF
available. With a single USB connection 1t I1s
ideally suited to mobile robotic applications

5.6 metres range
2407 scan 0.35° resolution
10 scans per second
Compact: 50 x 50 x 70mm
Lightweight 160g

Low Power 5V DC, 2 5W




Annexe 7 (OPTION)

UTM-30LX

FDA approved
S0KEUIKI sensor for intelligent robots

30rm and 270°  scanning range . Suitable
for rmbots with higher moving speed
because of the longer range and fast

response.

Model Ho.

UTM-30LA

Power source

1DG £ 108 Current consumptlon:Mac: 18, Marmal 0.7 8)

Light source

Semiconductor laser diodel A =908nm)
Laser zafety Class 1{FDA)

Detection Ranee

0.1 to 30miWhite Square Kent Sheet 500mm or more), Max Glm
270

Accuracy

01t 10m+ 2mm, 10 to 2mc+ Glmm’

Angular Resolution

0.28" (3607 /1440 steps)

Scan Time

2hmeecSzoan

Sound level

Lezs than 25dB

Interface

USE20(Full Spead)

Synchronous output

MPM open collector

Command system

Excluzively designed command SCIP Wer 20

Connection

Fomer and Synchronous output:2m flving lead wire
[15E:2m cable with type—& connector

Amblent{ Temperature/Humidity)

10 to +50 deerees C, less than S5%PHwithout dew and frost)

Vibration Resistance

Double amplitude 1Amm 10 to B5Hz, 2 hours each in ¥ Y and 2
direction

Impact Resistance

1EIEmJ-"sQ, 10 times in % % and £ direction

Weight

fpproz. 370elwith cable attachment)




Annexe 8 (OPTION)

UTM-30LX-EW

Rebetles

Long Range HOKUWYO LRF

Model

UTM-30LX-EW

Power Source

12V DC +- 10% , Current usage Max 1A at start-up, Normal use 0.7A

Light Source

Pulsed laser diode (A=905nm), Laser safety class 1

Principle

Direct Time of Flight

Detection Range

0.1m to 30m (500mm x 200mm or more, White Kent Sheet)

Multi-Echo function

Max 3 output of distance per step

Accuracy 0.1m to 10m +/- 30mm, 10m to 30m +/- S0mm
Scan Window & Resolution 270° Resohution 0.25°
Scan speed 25ms/scan

Communication protocol

SCIP2.2 (Exclusive command)

Interface

Ethernet 100 Base-TX (Auto-negotiation) TCP/IP
Synchronous output: NPN open collector

Connection

Power / synchronous output cable 2m
Ethernet RJ-45 with male connector 30cm (female connector included)

Physical dimensions

62 x 62 x 87mm Weight 370g

Operating temperature / humidity

-10 to +50°C @ 85% humidity (no condensing or icing) (Storage -25 to +75°C)

Vibration resistance

Double amplitude 1.5mm, 10 to 55Hz each for 2 hours in X,Y.Z Directions

Impact Resistance

136m/s® each 10 times in in XY .Z Directions

. 30 metres range

. Designed for outdoor use

. 2700 scan 0.25° resolution

. 40 scans per second

. Compact: 62 x 62 x 87mm

. Lightweight: 400g

. Power frugal: 12VDC, 8.4W
. Ethernet connectivity

. Multi-Echo functionality

. Effective in adverse weather

SENTEK

solutions




Annexe 9 (Option)

Optional Sensor: Kinect
(+DC/DC+fixation sur rotule avec niveau

a bulle)




Annexe 10 (Option)

R ATy Tty

MHETNOIRES

PicoStation M2-HP 2.4GHz Hi Power 802.11N Outdoor Radio System

SYSTEM INFORMAT ION

Processor Spacs Atheros MIPS 24KC 400MHz
Memaory Infarmation 32MB SDRAM, BMB Fash
Networking Interface 1 X 10100 BASE-TX {Cat. 5, R}-45) Ethemet Interface
REGULATORY / COMPLIANCE INFORMATION
Wireless Approvals FCC Part 15,247, 1C R5210, CE
RoHS Compliance [ ¥ES
OPERATING FREQUENCY 2412MHz-Z462MHz
TX POWER SPECIFICATIONS RX SPECIFICATIONS
Duta Rate A TX Tolarance DataRate S enasitivity Tiol eranos
1-24Mbps 28 dBm +f-2dB 1-24Mbps -97 dBm min. [+/-2d8
= 3EMbps 27 dBm +/=2dB = 36Mbps -80 dBm +/-2dB
L 48Mbps 25 dBm +/-2dB - 48Mbps -77 dBm +/-2B
S4Mbps 24 dBm +f=2dB S4Mbps =75 dBm +/= 2B
MCS0 28 dBm +/=-2d8 MCS0 =95 dBm +/-208
g MCS1 28 dBm +-2dB g MCS1 -95 dBm +/-2B
s MCS2 25 dBm +/-2dB = MCS2 -82 dBm +/-2dB
MCS3 28 dBm +f-2dB MCS3 -390 dBm +-2dB
E MCS4 27 dBm +f-2dB MCS4 -85 dBm +f-2dB
MCSS5 25 dBm +/-2dB i MCS5 -83 dBm +f =248
MCS6 24 dBm +/-2dE MCS6 -77 dBm +f-2d8
MCST 23 dBm +f=2dB MCS7 =74 dBm += 208
ANTEMMA & RANGE PERFORMAMCE
RP-5MA Antenna Induded DOuitdoar Dmni-diredional, &dBi
bdoor R.ange Over 200m / 500m

PHYSICAL / ELECTRICAL / ENVIRONMEMTAL

Weight 0.10kg
Enclosure Characheristics Outdoor UV Stabalived Plastic
Max Power Consumpticn 8 Watts
Power Rating Up to 24V, POE Supply induded
Power Method Passive Power over Bthernet (pairs 4,.5+; 7,8 returmn)
Operating Temperatura =200C o +70C
Cperating Humidity 5 to 95% Condensing
Shock and Wibration ETS1300-019-1.4

Ubaquiti Networks Ine., 91 E Taaman O, San Josa, OA 85134 www.ubnl com



Annexe 11 (Option)

Mini-PCI

MP.323 - Mini-PCl IEEE 13%4a Module

Form Factor: Mini-PCl type Il B with 124-pin interface.
Controller: Agere FW323.

Chutput Function: 3 x B-pin IEEE13%4a Connector
Dimensions: 45mm x 60mm (W x L)

Accessories: 1x 8-pin |EEE 13943 Cable

Power Requirements: small 4-pin AT power connector for 12V

MP-840
H.264 Hardware Compression Card with 4 Ports of Video & Audio Inputs

Features

- Mini-PCI interface

- H.264 Hardware Compression

- 4-ch Video & Audio inputs

- 2 - i - Support D1

ill'l':i:-'.l‘"—...IJ=l.IiIII.IIII.I|IIfiII-IIiI-II-I.I-IIIII|;|I||I||IuIn1:' - Windows XP, Vista (32-bit) SDK & Driver

MP-878D2

2-ch Mini-PCI capture card with Software Develop Kit

- Mini-PCI interface
- 2-ch Video input
- Support D1 , CIF resolution

- Windows Driver & SDK provide

- Linux Driver provide

MP-6100
H.264 Hardware Compression Card with 4 Ports of Video & Audio Inputs

- Mini-PCI interface

- H.264 Hardware Compression
- 4-ch Video & Audio inputs

- Support D1 , CIF

- Windows / Linux SDK & Driver




Annexe 12 (Option)

Optional CPU (core 15 520M or core 17 620M)

Industrial Single Board Computer

3.5" Miniboard

LS-377

Support Intel® Core™ i7, Core™ i5 and Core™ i3 CPU with DDRIN
$0-DIMM, CRT, LVDS, DVI, Gigabit LAN, Mini PCI, PC] Express mini
card, Serial ATAll, 7.1Channel HD Audic

Form Factor 3.5" Miniboard

CPuU Imtel® Core™ 7, Core™ i5, Core™ i3, Celeron®, and Pentivm® Mobile Processar
Packapge type: iPGABBEA

Memory 1x CDRIN SC-DIMM 20071088 MHz up to 4GB

Chipset Imted QMET

Real Time Clock

Chipset integrated RTC with onboard lithium battery

Watchdog Timer

(Generates a system resat with internal fimer for Tmin's ~ 255min's

Power Management

Suppors ACPI 2.0 compliant.

Serial ATA Interface

2 & serial ATAl interface with 200MB/s transfer rate

VGA Interface Onboard WGA [depend on CPU)

LYDS Interface COmboard 24-bit duat channel LVDS connecior with +3.3W/=5VI+12V supply
DV Interface W1 interface

Audio Interface Realtek ALCEEE HD Audio

LAM Interface

1x Intel 82574L Gigabit LAN

GPIO Interface

Onboard programmable 8-bit Digital 110 interface

Extended Interface

1 % Mini PCIE socket, 1 x Mini PCl socke! to support Mini PC1 Type 114

Internal 'O Port 1x RS232M22M485, 1 x SMBUS, 1 x GPID, 4 x USHE ports, 1 x FDA, 12 LVDS, 12 DV
12 LCO, 2 x Seral ATA, 1 x LCD inverter, 1 x HD Audio, 1 x DIO, 1 x DCOUT and 1 x COIN
External I'0 Port 12 P52, 1= LAN pors, 1 x VGA port, 2 x USB2.0 ports, 1« R5232 port

Power Requirement

g=24% full range DC Input

Dimension

f48mm x 101mm

Temperature

Operating within 0~80 centigrade
Storage within -20~-85 cenfigrade



Annexe 13 GPS (Option)

Module GPS "XBU-353" a sortie USB

Le "¥BU-353" est un récepteur GPS ultra compact a sortie USB
livré dans un petit boitier magnétigue étanche trés esthétigue.
Livré avec un CO-ROM comprenant des drivers ainsi gu'un
logiciel de test, ce modéle 20 canaux est base sur un chipset
SiRF Starll™ gui lui confére une sensibilité exeptionnelle de
Fordre de -155 dBm.

Capable de supporter la démodulation WASS™  le "XBU-353"

dispose d'un cdble dune longeur de 1,50 m et d'une Led de contrdle allumée lors de la recherche de
position et clignotante loreque la position a &té trouvée. Une "super capacité” de sauvegarde est

également intégrée au module.

Dimen=ions

Alimentation

Consommation

Canaux

Position

Welocite

Altitude maxi.

Acceleration

Temps de réacquisition
Hot Start

Warm Start

Cold Start

Signal de sortie

Diameétre: 53 mm x 19.2 mm

+4 53 +5.5 Vo

&0 ma

20

10 m, 20 RS

515 mizec.

18.000 métres

< 40

0.1 =ec.
1 =zec.

36 sec.
42 zeC,

SiRF binary : Position, Velocity, Alttude, Status et
Control
NMEA 0183 : GGA, GSA, GSV, RMC



Annexe 14 IMU (Option)
S A4 VN-100

Embedded Astitude Heading

VECTORNAV Reference Sy

Embedded Mavigation Solutions

The WN-100 is the world's first Attitude
Heading Reference System [AHRS) integrated
into a single chip sized module. It's small size
and high performance opens the door for
numerous embedded applications.

Watch our video demonstration at:

http://ftinyurl.com/vectornav

r )
/ \ Features

single surface mount solution
Small SMT footprint < 1in®

Accuracy < 0.5 deg rms istasic)

Fully calibrated at room temp
Extended Kalman Filter (EKF)
attitude solution at 200 Hz
Serigl TTL, 5Pl Cutputs

# Euler angles, guaternion,

T R

DCM, acceleration, angular

rates, magnetic outputs

[ 3.3-5.5VDC @ §5ma ] + Low cost
L o
! WN-100 Chip
i )
3-Axis Accelerometer " EKF & -

Heading, Pitch, Roll, Angular
3-Axis Gyroscope " . . " Rate, Acceleration, and
i Calibration

Magnetic at 200Hz
3-Axis Magnetometer —#® J
\ i
Performance
= Range: Heading +300 /sec
Range: Pitch, Roll N
ANgE =150 Bias Stability: Heading < 0.1 °/sec @ 25°C
Accuracy (rms) <2.0 Bias Stability: Pitch, Roll < 0.06 */sec @
Resolution <0.2° 25°C
Resolution: Heading < 0.2 °/sec
Resolution: Pitch, Roll < 0.06 °/sec
Range: Pitch, Roll +180°, +£90 Bandwidth: Heading 80 Hz
Accuracy <05° Bandwidth: Pitch, Roll 140 Hz
Resolution < 0.06°
Input Range: X/Y/Z +2g,+6Qg
Bias Stability: X/Y < 0.5 mg @ 25°C
Bias Stability: X/Y < 1.6 mg @ 25°C
Resolution: X/Y < 0.4 mg
o (38 B3 8 |l | | | o S| e | @ | o | Do D) 7 | W] ] @ e ] 9] Resolution: Z < 2mg
Bandwidth 50 Hz




Annexe 15 (Option)

AC/DC Multi-Functional Balance Silent
Fast Charger/Discharger
(must switch off the robot)

Chargeur AC/DC Multi-Fonctions
charge/décharge equilibreur silencieux
Avec monitoring USB par PC




