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= Faire un robot buggy capable de suivre une trajectoire
définie par des points GPS
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Constitution du robot
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Plateforme mécanique + moteurs

= Exemple : buggy radiocommandeé Graupner Punisher
Crawler 4AWDS RTR

Réalisation d’un robot buggy autonome 19/11/2012- 6



2
Carte de pui N
arte ae puissance ENSTA

Bretagne

= Permet de contrbler les moteurs par des signhaux de
commande
* Moteurs : tensions et courants eleves provenant des batteries

* Signaux de commande : tensions et courants faibles venant
directement ou indirectement du PC

Exemples : signaux PWM, 12C
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Carte de puissance

= Exemple : Robbe Rokraft

ignaux mmande PWM
._—— Signau de co _ade ,
connecteur classigue
servomoteur

Batterie avec connecteur Tamiya

Moteurs
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= Exemple : Robbe Rokraft

Fonctionnement

La puissance envoyee aux moteurs (et donc leur vitesse) depend du
signal de commande PWM

PWM = Pulse Width Modulation : modulation en largeur d'impulsion

t : largeur d'impulsion (entre 1 et 2 ms)

I U : tension du PWM (5 V)
U
T . période (20 ms)
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= Exemple : Robbe Rokraft
Fonctionnement
Correspondance largeur d’impulsion / vitesse de rotation
1ms 1.5 ms 2 ms -
) ‘ ‘ ‘ Etat du moteur Largeur
= - d’'impulsion
0 Moteur a |’arrét 1.5 ms
T / Rotation dans un sens, en 1.5a2.0 ms
accélérant
Rotation dans le sens inverse, 1.0a 1.5 ms
en décelérant
ARRET
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Servomoteur

= Servomoteur = petit moteur + carte de puissance
= Commandé par PWM

= 2 types de servomoteurs :

Asservis en position : tournent de -40 a +40° par exemple
Asservis en vitesse
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* Relie |la partie informatique avec la partie électronique
(capteurs, actionneurs)

* Partie informatique : intelligence par le biais de programmes sur
PC

* Partie electronique : capteurs, actionneurs
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= Exemple : carte IOIO pour smartphone/tablette Android

* Se branche sur le port USB du smartphone et est contrélé par
des programmes executés sur le smartphone

* Peut générer des signaux PWM, 12C
* Peut générer et lire des signaux numeriques

* Peut lire des petites tensions (venant de capteurs analogiques
tels que des télemetres, odometres, boussoles...)
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Carte d’interface

= Autres exemples : Cartes Parallax, Pololu, Labjack pour
PC
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Capteurs

= GPS, boussole, caméra...
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= Intelligence du robot
* Contient les programmes définissant le comportement du robot
= Exemple:

* Smartphone / tablette

Smartphone Samsung Galaxy S sous Android (avec GPS, boussole, caméras,
Wifi déja intégres)
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PC embarqué

= Autres exemples :

EeePC 901 (netbook)

Mini ITX
PC/104

Réalisation d’un robot buggy autonome

e PUYOT
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Computer form factors

Name Size (mm)

eeePC 901 226 x 175.3 x22.9
Mini-ITX 170x170
Nano-ITX 120x120

Pico-ITX 100x72

PC/104 96%90

Y,
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= Relie le robot au PC de commande
= Exemple : cle Wifi USB, Wifi integré au smartphone...
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Android
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Android, un systeme d’exploitation pour

~_smartphone et tablettes ENSTA

= OS de Google
= Baseé sur un noyau Linux modifié

= Ne contient pas les commandes et outils habituels sous
Linux

= Est fait pour étre programmé en Java sous Eclipse
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= Application Android
* Activity :fenétre décrite par classe Java+fichier XML

* Contient une Activity principale : classe correspondant a la
fenétre principale de I'application. Celle-ci peut provoguer

I'ouverture d’autres fenétres

* Peut utiliser des services systemes (LocationManager

SensorsManager ...)
* AsyncTask : thread

* Fragments : petites fenétres temporaires, boites de dialogue
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onstart() = omRestar()
* F 3
User navigates nnH-ESI.ImE{} -

to the activity

-,

=

Another ac‘uwtg.r COMES
into the foreground

User returns
* to the activity

Apps with higher priority |
need memory onPause()
I

The activity Is
no longer visible

User navigates
4* to the activity

onsStop() '
|

The activity is finishing or
being destroyed by the system

*

onDestroy()

I

Activity
shut down
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= Hello World

e http://developer.android.com/training/basics/firstapp/index.html

= Guides de programmation

e http://developer.android.com/quide/components/index.html

= Documentation

e http://developer.android.com/reference/packages.html
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= Documentation (a lire en priorité pour savoir comment la
brancher)

e https://github.com/ytai/ioio/wiki
= HellolOIO

e http://www.sparkfun.com/tutorials/280
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= Alimentation dans notre cas

* Via BEC de la carte de puissance Rokraft (convertit la tension

des batteries en 5V)
* Cette alimentation remonte vers le smartphone via le port USB
= Entrée sortie-sorties utilisées

* 3 PWM : 1 pour les 2 moteurs de traction et propulsion, 1 pour
I'essieu directeur avant, 1 pour I'essieu directeur arriere (ce

dernier est optionnel)
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USB
PWM
5V
12V
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Buggy : modele de type voiture

r = wvcosocosb
y = wvcosdsinf
’ L vsin o
g = T

r —_—

{ Y2 = ¥y
(| ¥3 = 0
v o= aui

L Distance entre les trains avant et arriére
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Schéema du systeme pour le suivi de waypoints GPS
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regulator
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= La boussole nous donne un angle au Nord en degrés @
= Régulation & un cap voulu 8, :

* Commande bang-bang: on fait tourner le robot a la vitesse de
rotation maximale lorsqu’il est tourné dans le mauvais sens par

rapport au cap voulu
* Proportionnelle a I'erreur autrement

(£75) Uqy

= Attention aux problémes de modulo 27 : utiliser des sin
et cos par exemple
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