CHRISTIAN et FRANCESCO

Section acquisition et traitement d’images

· Par des algorithmes de traitement d’images (détection des contours, intensité des points), on veut identifier les obstacles, les objets à ramasser, robot, l’aire de déchargement et l’aire de recharge. L’acquisition de l’image se fait en utilisant la librairie MIL-Lite de Matrox. Le traitement de l’image se fait en utilisant des librairies de traitement d’images publiques disponibles sur Internet.

· Au tout début, nous allons transmettre une matrice identifiant l’environnement d’opération. Cette dernière contient tous les obstacles et les objets dans un plan XY. De plus, elle possède les informations relatives aux aires de déchargement et de recharge.

· Ensuite, la tâche consiste à transmettre, d’une façon très fréquente, la position du robot dans l’environnement et l’angle que fait ce dernier. Comme le robot est de forme circulaire, nous allons lui poser une flèche pour pouvoir identifier son angle qu’il fait. Cette information doit être lue souvent par le poste de contrôle car elle va servir dans la boucle d’asservissement.

HUGO & ETIENNE


Réception / Transmission


Pour la partie des transmissions RF, on utilisera un module produit par la compagnie ABACOM. Ce module permet de transmettre et de recevoir un signal RS-232 de façon "half duplex", c'est-à-dire que le transmetteur et le récepteur utilisent la même fréquence, soit 433.92 MHz. Notre circuit d'interface devra donc s'assurer de gérer correctement les données provenant du port série RS-232 afin d'éviter les collisions. La modulation est AM, et le module fonctionne à une vitesse maximale de 4800 bps.


Pour les antennes, on utilisera des monopôles donc la longueur est de 1/4 de longueur d'onde. À une fréquence de 433.92 MHz, on aura donc des antennes longues de 17.28 cm. Afin d'éviter les problemes dûs au bruit et aux interférences, le circuit devra être protégé (shield). De plus, les antennes devront être éloignées le plus possible l'une de l'autre.


Pour convertir les signaux TTL en signaux RS-232, on utilisera un convertisseur MAX232 de la compagnie MAXIM (un sur le robot et un au PC).

JEAN-FRANÇOIS

· Rapports techniques

· Page WEB

· Boucle principale (Noyau)

· Boucle de base

· Programmation C/C++
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HAKIM

Détermination du meilleur chemin

Entrées :


- Coordonnées des obstacles

- Coordonnées du robot

- Coordonnées du but à atteindre

Sortie : 
Coordonnées de points que le robot doit suivre l’un après l’autre

Méthode :


1- Génération de la matrice des lignes de niveau.

Tout d’abord, l’image de la caméra sera représenté par une grande matrice ( par ex. chaque élément représente 4 pixels) initialisée à zéro au départ.

Chaque obstacle sera représenté par une haute ligne de niveau et plus on s’éloigne de l’obstacle plus les niveaux baissent.

Exemple :  A la position de l’obstacle, on a la valeur 10,  puis autour ,5, enfin en dernier la valeur 1.
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1   1   1   1   1


On applique cette idée à tous les autres obstacles. S’il y a intersection des lignes de niveau, on garde la valeur de la ligne la plus élevée.

En ce qui concerne le but à atteindre, on applique la même idée mais on réalise cette fois-ci des lignes de niveaux croissantes. Ce qui permettra d’attirer le robot vers le but.


2 – Détermination du chemin :

Quand la matrice des niveaux est réalisée, il suffit alors de prendre les coordonnées des lignes les plus faibles entre le robot et le but à atteindre. 




PASCAL OUELLET

Électrotechnologie

Le bloc électrotechnologique comporte deux parties :


- la réalisation et l’alimentation de l’électro-aimant .


- la conception du module de surveillance des piles des moteurs et de l’électronique .

L’électro-aimant sera réalisé à l’aide de deux bobines à milieux vide dans lesquelles une pièce d’acier en U vient s’insérer pour que le flux magnétique à l’intérieur des bobines soit canalisé par la pièce d’acier . Les deux bobines sont déjà réalisées et comporte un très grand nombre de tours de petit fil . Elles devront être alimenté par les piles qui alimentent les moteurs . Pour obtenir une attraction suffisante, les deux bobines devront être reliées en parallèle directement à la source de 6V . Elles ont chacune une résistance d’environ 35 (, elles absorbent  donc un courant d’environ 171 mA . Étant donné que l’électro-aimant devra être commandé par l’électronique du robot, nous devront utiliser un bit du bus du robot pour commander l’aimant . Lorsque le bit sera à 0, l’électro-aimant sera inactif et lorsque le bit sera à 1, il sera actif . Ceci implique que nous devront concevoir un système électronique qui agira comme relais pour commander l’aimant à partir du circuit électronique basse tension et faible puissance du robot . Nous pourrons utiliser un transistor en commutation pour commander l’aimant .

Le contrôle de l’état des piles de l’électronique du robot peut être effectué en observant la tension au borne de la batterie de piles . Étant donné que le courant demandé par l’électronique est relativement constant et connu , nous pouvons déterminer l’état des piles en fonction de la tension  au borne du module électronique du robot . On doit donc connaître le courant absorbé par l’électronique et la caractéristique de la tension d’une pile déchargé par ce courant .

Pour ce qui est des piles alimentant les moteurs et l’électro-aimant, il faudra tenir compte du fait que le courant débité par les piles n’est pas constant . Une solution pour régler ce problème consisterait à vérifier l’état des piles lorsque le robot est arrêté et que l’électro-aimant est en fonction . En connaissant le courant consommé par l’électro-aimant et en mesurant la tension aux bornes de la batterie de piles, on peut ainsi déterminer l’état des piles . Cette façon de faire nécessite l’arrêt du robot à intervalle régulier pour vérifier l’état des piles et garder cette lecture constante pour le restant du temps . Il faut toutefois que cette lecture soit faite assez souvent pour éviter que les piles ne se décharge trop entre chaque mesure .

Une des grandes difficulté de se système est de mesurer la tension et de l’afficher numériquement dans l’ordinateur . Une solution pour régler ce problème est d’utiliser une convertisseur analogique numérique qui affiche un nombre sur 8 bits en fonction de la tension appliqué à son entrée.

PASCAL FECTEAU

Fonctionnement physique du robot

Interface graphique du logiciel

Fonctionnement physique du robot

Problèmes encourus :

· Le robot n’avance pas

· Alimentation des moteurs ne fonctionne pas

Solutions :

· Changement du robot, car problème hardware

Le robot est capable d’avancer et de tourner.  Il fonctionne en mode puissance, i.e. qu’il peut avancer et tourner en même temps.

Interface graphique du logiciel

L’interface graphique du logiciel est réalisé à l’aide des MFC de Windows dans l’interface de développement Visual C++ 5.0.

L’interface graphique permet à l’utilisateur d’entrer des commandes au clavier pour commander le robot (pour le mode déverminage surtout).  Les commandes sont passées au Noyau (la boucle principale).  L’interface s’occupera également d’envoyer les commandes au port série.  Il existera un mode manuel/automatique.  Le mode manuel permettant à l’usager de commander le robot et le mode automatique de laisser l’AI (intelligence artificielle) guider le robot.

L’interface recevra du robot (par le port série) :

· énergie dépensée pour le chemin actuel

· énergie totale restante

· nombre d’objets ramassés

· position (X,Y) actuelle du robot

· angle actuel du robot

L’interface recevra des algorithmes :

· le chemin à parcourir

· destination finale du chemin

L’interface affichera :

· l’image provenant directement de la caméra

· l’image traitée par le traitement d’image incluant le chemin décidé par l’algorithme

· les informations provenant du robot

· les informations provenant des algorithmes

· les boutons permettant de passer des commandes au robot (avance, recule, gauche, droite, prends, dépose, reset, calibration)
· les commandes se trouvant dans la pile FIFO du port série
Simon Tremblay
Design III – Descripion des traitements individuels

Section Intelligence, (Intel)

Interface Haut niveau:
Intel_Orientation()

Interface Appelé par:
Boucle_Principale()

Intel_Orientation()

Entrée:

Mode robot



enumération




Erreur, IDLE, Chercher_pièce, Porter_pièce, Recharge

Sortie:

Destination courante


type point

Chemin théorique, 


type vecteur de point

Position X,Y,tétha du robot

type float
But:

· Fait le lien entre le mode du robot et les actions concrètement à prendre pour s'y rendre en X,Y

· Fait appel au fonction de traitement de l'image pour se positionner et acquérir l'environnement (objets , obstacles, zones recharge et débarcadère )

· Mise à jour de la destination courante si le mode du robot change de mode ou s'il y a collision effective ou imminente

· Calcul de la destination en zig-zag pour créer un puzzle lors du dépôt

Interface:
Voit_Environnement()



- Section Vision



Voit_Position()




- Section Vision

Chemin_TrouveChemin()



- Section Chemin
Sous niveau (SN):
Intel_SN_Collision()




Intel_SN_SuivreChemin()

Intel_SN_TrouveDestination()

Intel_Orientation( MODE_ROBOT )
Si (MODE_ROBOT = IDLE) Alors,


PUISS = 0

Sinon


Si (MODE_ROBOTchange) OU (Intel_SN_Collision(POS,ENVIRONNEMENT) = VRAI) Alors,


ENVIRONNEMENT, POS = Voit_Environnement();


DEST = Intel_SN_TrouveDestination( MODE_ROBOT, POS, ENVIRONNEMENT );


CHEMIN = Chemin_TrouveChemin( POS, DEST, ENVIRONNEMENT);


Fin_Si

POS = Voit_Position();

PUISS, GAUCHE = Intel_SN_SuivreChemin( CHEMIN, POS )

Fin_Si

Retourne PUISS, GAUCHE

Intel_SN_SuivreChemin()

Entrée:

Chemin théorique, 


type vecteur de point



Position X,Y,tétha du robot

type structure

Sortie:

Puissance relative gauche

type float

0 à 1



Puissance gauche + Puissance droite = 100%



Facteur de ralentissement 

type float

0 à 0.95




Pleine vitesse = 0%, Mode panique = 95%
But:

· En utilisant le chemin théorique et la position courante (x,y,angle), cette fonction donne la puissance en % du moteur gauche. 

· La puissance du moteur droit est définit par : 1 – puissance gauche. 

· Un pourcentage de ralentissement est prévu lors de courbes serrés et est proportionnel à l'écart entre la position actuelle et celle idéal selon le chemin théorique.

· Les calculs sont effectués de façon analytique.

Algorithme à déterminer selon les structures définitves des données

Intel_SN_TrouveDestination

Entrée:

Mode robot



enumération




Erreur, IDLE, Chercher_pièce, Porter_pièce, Recharge

Position X,Y,tétha du robot

type structure



Environnement



type structure

Sortie:

Destination X,Y,tétha du robot

type structure
But:

· Selon le mode en cours, la position du robot et l'environnement, détermine la nouvelle position cible. 

Algorithme à déterminer selon les structures définitves des données

Intel_SN_Collision()

Entrée:

Environnement



type structure



Position X,Y,tétha du robot

type structure

Sortie:

VRAI
:
Collision effective ou imminente!



FAUX :
keep it cool

But:

· Vérifie si le robot est en danger selon sa position et la liste d'obstace et les bords de la zone utilisable. 

Algorithme Trivial






