roe®eely

CAMERA LINEAIRE
BLUETOOTH

ENCODEURS



Prend une image
En noir et blanc
En une dimension (une ligne de 102 pixels)

Mesure l'intensité lumineuse




Guide de montage



http://robopoly.epfl.ch/files/content/sites/robopoly/files/doc%20utile/Guide%20Cam%C3%A9ra%20Lin%C3%A9aire.pdf
http://robopoly.epfl.ch/files/content/sites/robopoly/files/doc%20utile/Guide%20Cam%C3%A9ra%20Lin%C3%A9aire.pdf

Connectique




e La lumiere arrive par la fente
sur les 102 recepteurs

e Plus le temps d'exposition est
long plus l'intensité moyenne
sera haute

e Attention a la saturation




volid lcam setup (voild);

vold lcam integrate (unsigned int microseconds) ;
// retourne le début de la liste des 102 pixels
unsigned char* lcam getdata (void);

// fait une moyenne divisé en 25 zones et retourne celle

qui est la plus intense
vold lcam read(void);

unsigned char lcam getpic(void);

Documentation détalillée sur le site de Robopoly
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1. Trouver la lumiere

2. S'aligner avec le pic de lumiere

3. Aller vers la lumiere



Démonstration
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Programme qui lit les capteurs du PRisme
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Connect

Control

/dev/tty.Bluetooth-Modem
/dev/tty.Bluetooth-PDA-Sync
/dev/tty.BluetoothRobot
/dev/tty.linvor-DevB
/dev/tty.Robopoly-DevB
/dev/tty.usbserial-A8007M82

JAN

Si eed [%]

o

>

Disconnect ] [ Refresh list
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Prix caméra: CHF 5.-

Guide de montage au local ou sur le site de

Robopoly

Kit PRisme: CHF 70.-
8 Piles rechargeables: CHF 15.-

Autres élements: demander
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Communication sans fil =
roe®eely
e Différents méthodes:
o Bluetooth
o XBee

o Infra Rouge

O

e Prix: $8.20 sur DealExtreme



http://dx.com/p/jy-mcu-arduino-bluetooth-wireless-serial-port-module-104299

e Pas pin-compatible!

e Connecter le module correctement!




roe®eely

CAMERA LINEAIRE
BLUETOOTH

ENCODEURS



=)

®
N
roe®eely
e Permet de connaitre le mouvement des
roues: position, vitesse

e Avec un motif ou des trous
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e [ecture des increments? Interruptions!
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e Une intégration permet d'estimer la position
i
D= Y ,ASZ ASd;ASQ,AOZ Asd;ASg ASd:R'¢d
0

p : position actuelle du robot

As : avance du robot
A : rotation du robot
¢ : angle que la roue a tourné

e Sources d'erreurs? | S x
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e Une intégration permet d'estimer la position

As - cos(0 + %)
D = Pprec + | As - sin(0 + 22)

Ab

e Sources d'erreurs?
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e Lundi prochain: invité roo%eely

o Alessandro Crespi, robot salamandre

e Samedi 9 Mars: Fireday Due!

e Samedi 20 Avril: Grand Concours
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FIN

Questions?



